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2.3 Aplicacoes em projeto: Modelos Humanos Digitais

Com os avancos na capacidade computacional, cada vez mais se torna viavel a
utiliza¢ao de recursos 3D na avaliacdo de produtos e ambientes de trabalho. Badler (1997)
coloca os Modelos Humanos Digitais como substitutos das pessoas reais na avaliagdo
ergondmica.

Modelos Humanos Digitais estdo rapidamente se tornando em uma ferramenta efetiva
na realizagdo de andlise e projeto ergonomico proativo. Eles permitem que indices relativos a
posturas, alcances e areas de acuidade visual sejam considerados no planejamento do espaco.

A utilizagdo de Modelos Humanos Digitais em fases iniciais de projeto reduzem custos
nas etapas de producdo, uma vez que possibilitam a avaliacao virtual de produtos, evitando a
construgdo de mockups fisicos e diminuindo erros em fases finais do projeto (CHAFFIN,
2004, 2007; PORTER apud SANTOS, 2009). Sendo assim, servem como catalisadores no
processo de design. Porém, Chaffin (2007) também aponta que existe a necessidade de basear,
tanto posturas, quanto modelos de previsao de movimentos em dados capturados reais das
populagdes estudadas, visando validar as simulagdes de tarefas dinamicas e complexas.

O cenario do atual estagio de desenvolvimento de modelos humanos digitais, porém, ¢
outro. Ainda ndo se chegou a um modelo Unico que consiga unificar todas as diretrizes
necessarias em um projeto, pelo menos nao no sentido ergondomico. O desenvolvimento de
um sistema holistico, assim como o alinhamento com as necessidades ergondmicas foi
considerado importante, porém visionario em um levantamento recentemente publicado por
Wischniewski (2013).

O que pode ser visto sao solugdes pontuais, que muitas vezes ndo podem ser aplicadas
em contextos diferenciados (LU et al. 2013). Sendo assim, novamente ¢ necessario enfatizar
que o desenvolvimento do modelo deve levar em consideragdo desde o inicio a aplicagdo a
qual o mesmo tera.

Uma destas aplicagdes pontuais pode ser vista em SANTOS et al. (2013). A proposta
do referido trabalho diz respeito ao uso de ambientes virtuais colaborativos para a geragao de
dados de projetos. No contexto de laboratorios quimicos, o objetivo do trabalho foi
desenvolver um simulador virtual que permitisse que os proprios trabalhadores pudessem
interagir neste ambiente, de forma a gerar dados de projeto, nos quais tanto as equipes de

projetistas, quanto trabalhadores e tomadores de decisdo estivessem envolvidos. Como
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resultado, a utilizagdo do simulador permitiu que o detalhamento do projeto levasse em
consideragdo a utilizagcdo do espaco pela propria populagdo que o utiliza (Figura 8).

Outra aplica¢ao semelhante com objetivo de treinamento ¢ exposta por Zamberlan et
al (2012), na qual um estudo piloto de ambiente virtual foi utilizado para estudar interacdes
em uma sala de controle. O uso de Modelos Humanos Digitais baseados em escaneamento 3D
a laser e captura de movimentos permitiu que os usudrios se reconhecessem nao apenas pelas
caracteristicas fisicas, mas pela movimentagdo. Este estudo, embora preliminar, demonstrou o
potencial da ferramenta de treinamento, uma vez que em situacdes adversas, a tomada de
decisdo pode ser feita de forma ndao verbal. Registrar as interagcdes no sentido da
movimentagdo ¢ importante, uma vez que nem sempre ¢ possivel extrair estas informagdes de

forma verbal, apenas com questiondrios ou entrevistas.

Figura 8 — Simulador virtual de ambientes de trabalho

(b)
Legenda: (a) - vista superior do simulador virtual; (b) — vista livre do simulador virtual.

Fonte: SANTOS et al. 2013, f. 3.

2.4. Estudos comparativos

Dutta (2012) argumenta que a analise da atividade em ambientes reais de trabalho
comumente ¢ restrita a sistemas de captura baseados em video, ou seja, em duas dimensoes.
Isto devido a limitagdes existentes nos sistemas de captura existentes: por exemplo, sistemas

6ticos, como o Vicon Motion Systems™’, necessitam de espago para operacdo e calibragem e

3 VICON MOTION SYSTEMS LTD. LA.
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sofrem de oclusdo, ou sistemas magnéticos tendem a sofrer de distor¢des no campo magnético
gerado devido a existéncia de equipamentos ou elementos metalicos).

E proposto pelo autor que se o console Kinect tiver precisdo comparavel a dos
sistemas de captura existentes, ele sera uma alternativa compacta e portatil, permitindo que
avaliagdes ergonomicas sejam feitas de forma simples e com baixo custo. Visando determinar
esta precisao, assim como alcance e campo de visao do equipamento, para avaliar se o console
pode ser utilizado por ergonomistas ocupacionais para avaliagdo biomecanica em ambientes
de trabalho, foi feito um estudo comparativo. O sistema Vicon (trés MX 3+ cameras e quatro
MX 40 cameras) foi utilizado como referencia para comparar os dados obtidos pelo sensor de
profundidade do console, utilizando o software Kinect RGB Demo v0.3.0.

Durante o experimento, ambos os sistemas registraram em sincronia o deslocamento
marcadores ctubicos de 0,1m, onde os maiores erros em termos de precisao do console Kinect
foi observado nos marcadores mais distantes do equipamento em termos de profundidade e
em momentos onde os marcadores se aproximavam das bordas do campo de visdo. Estes erros
foram associados, em parte, ao processo de calibragem do software.

O autor relatou que a deteccao de objetos pelo console ¢ dependente da reflexividade
de sua superficie: problemas foram observados em superficies de cor escura, que absorve a
luz, e em superficies reflexivas. Nestes casos, o laser enviado pelo console nao foi refletido de
volta, resultando em buracos na reconstru¢do tridimensional. E a probabilidade de detec¢ao
do objeto diminuia a medida em que este se afastava do sensor.

O resultado da principal pergunta, a respeito da usabilidade do console como sistema
de captura de movimentos, ¢ colocada como aceitavel. Embora sua precisao seja inferior a do
sistema Vicon, considerando que movimentos dos tecidos moles do corpo também podem
introduzir erros até aos sistemas mais sofisticados, ¢ colocado pelo autor que a precisao do
console ¢ aceitavel. E, também, os usuarios podem considerar o sacrificio desta precisdo em
troca dos beneficios listados anteriormente. Dutta (2012) também sugere que o uso de dois
consoles pode prover maiores informacdes € que maiores estudos e desenvolvimentos do
software utilizado sdo essenciais para um melhor aproveitamento do equipamento.

Outro estudo similar foi publicado por Chang et al. (2012), no qual o console Kinect ¢
comparado com um sistema O6tico, visando sua aplicagdo em reabilitagdo fisica. Neste, os
autores argumentam que a maioria das tecnologias existentes em realidade virtual incorporam
a captura de movimentos baseada em marcadores, fator que tende a inibir a movimentacao ja
limitada do paciente. Da mesma forma, estes sdo relativamente caros e disponiveis apenas em

ambientes laboratoriais, requerendo que o paciente se desloque.
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Os trabalhos existentes que demonstram o potencial do MS Kinect como uma
ferramenta de reabilitagao baseada em realidade virtual motivaram esta pesquisa no sentido de
obter maiores dados técnicos a respeito da performance do MS Kinect.

O objetivo da pesquisa foi investigar a capacidade do equipamento como uma
ferramenta para reabilitacio de lesdes na medula espinhal. Para investigar se os dados
fornecidos pelo MS Kinect ¢ confiavel em nivel técnico, uma analise comparativa foi
realizada entre o equipamento e o sistema de captura de movimentos 6tico OptiTrack.

Foram registrados os deslocamentos dos membros superiores de dois usudrios em seis
atividades motores comumente realizadas neste tipo de reabilitacdo: rotagdo externa, adugdo
do ombro, retracdo da escapula, abducao do ombro, flexdo do ombro e extensdao do ombro.

O resultado desta comparacdo demonstrou que, dentre as seis atividades de
movimento, apenas o deslocamento do ombro nao foi satisfatério, enquanto a mao ¢ o
cotovelo demonstraram curvas semelhantes (figura 9). Os autores concluem que a utilizagdo
do console da Microsoft ¢ uma ferramenta promissora na area de reabilitacao. Porém, expoe a

necessidade de futuros estudos comparativos envolvendo outras movimentagoes.

Figura 9 — Trajetoria nos eixos XYZ do cotovelo direito obtidas a partir do sistema o6tico

OptiTrack e do console Kinect.
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Weber et al. (2012) também concluem sua comparagdo de forma positiva em termos
de precisdo. Ao comparar o console ao Vicon durante a atividade de marcha na esteira, os
autores colocam que esforgos ainda sdo necessarios para aplicagdes mais sofisticadas do
sistema, porém, para aplicagdes em pesquisas basicas e simples testes clinicos, a ferramenta ja
traz resultados satisfatorios.

Fernandez-Baena, Susin e Lligadas (2012) publicaram um estudo comparativo
também realizado entre o MS Kinect e o sistema 6tico Vicon, constituido por 24 cameras. No
referido estudo, o objetivo foi determinar a precisdo obtida nos angulos articulares do MS
Kinect em relagao ao sistema otico.

Utilizando um console Kinect, trés articulagdes foram selecionadas: ombro, quadril e
joelho. O ombro foi registrado em todos os planos anatomicos, enquanto o quadril foi
registrado no plano coronal e sagital. No caso do joelho, o plano de movimento selecionado
variou de acordo com a articulagdo de dependéncia, no caso, o quadril, nos movimentos de
flex@o e extensao.

Como resultados do estudo, podem ser observadas correlagcdes nos padroes das curvas
relacionadas as trajetorias angulares.

No estudo comparativo angular do joelho, os resultados encontrados variaram entre
6,78 e 8,98 graus. De acordo com os autores, este erro foi proveniente dos dados obtidos
serem apenas de um console. Da mesma forma, ¢ colocado que um erro de até¢ 10 graus ¢
aceitavel em aplicacdes de terapias fisicas.

O resultado angular do quadril demonstrou que no plano sagital a variagao foi menor,
5 graus, enquanto no plano coronal os angulos variavam entre 6 ¢ 10 graus. J4 no caso do
ombro, as variagdes em todos os planos foram entre 7 e 13 graus. Este resultado também foi
considerado positivo, devido a complexidade do ombro e seus graus de liberdade.

Como conclusdo, os autores colocam que a precisao do console MS Kinect pode
aumentar se os 0ssos forem considerados como corpos rigidos. No caso, foi utilizado o
framework Open NI.

A conclusdao acima, no referente a segmentos com dimensionamento varidvel,
colocada pelos autores em relagao ao aplicativo utilizado ¢ compartilhada por McQuade et al.
(2013). Em sua pesquisa, sao colocados resultados preliminares da comparacao entre sistemas
de captura do movimento humano, onde foi utilizado o sistema Qualysis*’ para validar os

dados obtidos pelo Kinect.

* Qualysis Motion Capture System. Sweden. 2013.
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O aplicativo®' utilizado pelos autores, para registrar o movimento a partir do console,
proprio da Microsoft, possui a mesma limitagdo referente ao dimensionamento dos
segmentos. Sendo assim, € invidvel, por exemplo, estimar centros de massa de segmentos, ou
como obter dados cinematicos significativos em termos de repetibilidade.

Porém, mesmo com as limitagdes encontradas, as conclusdes preliminares sugerem
que em termos de precisao dimensional e deslocamentos angulares, o console demonstra bons
critérios e dados concorrentes quando comparados ao sistema 6tico.

Desafios especificos sao colocados pelo autor em relacio a obtencdo de dados
cinematicos confidveis e validos a partir da utilizagdo de um console: o volume capturado ¢
relativamente pequeno (alcance do sensor: 1.2m - 3.5m, campo de visao angular: 57 graus
horizontalmente e 43 graus verticalmente); o reconhecimento do corpo durante rotacao de 180
graus ¢ falho, assim como o reconhecimento do corpo com arqueamento da coluna em 90
graus; estabilizacdo do dimensionamento dos segmentos. Alguns desses desafios se ddo ao

fato de o console ter sido, inicialmente, desenvolvido para aplicagdo em jogos.

“ Microsoft’s Kinect Studio. 2012.
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3 MATERIAIS E METODOS

3.1 Os sistemas de captura de movimentos avaliados

a) MVN Biomech — Xsens Technologies

O sistema de captura de movimentos baseado em sensores inerciais MVN Biomech foi
desenvolvido para coletar e analisar dados cinematicos.

Em relatério publicado em 2008 pelo Laboratério de Pesquisa da Forca Aérea
Americana, foram demonstrados os resultados de uma analise comparativa realizada entre
quatro sistemas de captura de movimentos no contexto da aplicacdo dos dados em
treinamento em manutencdo de avides. A comparacdo foi realizada entre trés sistemas
baseados em sensores inerciais € um 6tico, avaliando parametros de usabilidade, viabilidade e
confiabilidade dos dados obtidos em indices predeterminados - distdncia de captura, precisdao
em relacdo a orientacao no espaco, precisao em relacao aos pontos anatomicos, proximidade a
metais, areas de oclusdo e deslocamento vertical. Em todos os sistemas foram observadas
restrigoes e limitacdes. Porém, o sistema inercial MVN Xsens foi o mais bem sucedido, tendo
limitagdes nos indices de contato direto com metais pesados e deslocamento vertical. Como
conclusao da analise, o sistema MVN Xsens foi determinado como o mais confiavel (KIDER;
STOCKER; BADLER, 2008).

Embora tenha suas limitagdes, como qualquer sistema de captura de movimentos, ¢
utilizado desde grandes empresas do setor de entretenimento, ao uso em desporto, pesquisas
médicas e militares.

Adquirido pelo Instituto Nacional de Tecnologia no ano de 2007, o sistema vem
auxiliando em projetos ergondmicos no contexto da avaliagdo de ambientes de trabalho,
simulagoes virtuais e desenvolvimento de produtos.

Porém, se trata de um sistema dispendioso em relagdo a custo, o que gera em pequenas
empresas, designers e entusiastas, a necessidade de buscar outras solugdes para rastrear o
movimento humano.

O sistema de captura de movimentos MVN Xsens atribui sensores de inércia ao corpo
do ator para capturar as nuances do seu movimento por meio de tiras de velcro, podendo ser
utilizadas por dentro ou por fora da vestimenta. Possui 17 sensores de inércia, também

denominados MTx (Motion Tracker). Estes sensores, baseados na tecnologia de MEMS
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(Sistema Microeletromecanico), possuem acelerometros, magnetdmetros e giroscoOpios
(XSENS TECHNOLOGIES, 2009).

Utilizando orientagdes calculadas dos segmentos corporais individuais e o
conhecimento dimensional dos segmentos, as rotagdes entre segmentos podem ser estimadas e
as posi¢oes dos segmentos podem ser derivadas a partir de suposi¢des rigorosas de uma
cadeia cinematica interligada.

Os algoritmos utilizados em tempo real pelo sistema fundem todas as informagdes
recebidas pelos sensores e calculam, entdo, sua orientagcao em 3D, com alta resposta dinamica.

A obtengdo dos dados ndao depende de utilizagdo de cameras, o que pode ser
considerado como uma das vantagens do sistema, uma vez os dados nao sdo prejudicados por
areas de oclusao causadas por obstrugdes entre a area de captura e os sensores.

E um sistema portatil, podendo ser utilizado em ambientes internos ou externos, com
alcance de até 100m.

Dentre suas principais limitagdes estdo as perturbagdes causadas por proximidade a
materiais com metais pesados em sua composi¢ao e o fato de ndo capturar deslocamento
vertical (ROETENBERG et al, 2009; XSENS TECHNOLOGIES, 2009).

No contexto do presente trabalho, o sistema MVN Biomech foi selecionado como
parametro de comparagao dos dados obtidos com os consoles Kinect nas situagdes adequadas
para a utilizacao do sistema.

Os requisitos operacionais*® para a realizacdo da captura de movimentos utilizando o
sistema MVN Biomech sdo:

¢ Sistema MVN Biomech;
*  Computador (desktop ou laptop) com sistema operacional Windows XP ou 7;
* Processador dual core, 2.5GHz, 2GB RAM (32-bit) ou 4GB RAM (64-bit), qualquer

placa grafica com hardware de aceleragao para DirectX 9;

* Duas portas USB ou hub; e
* Software MVN Studio.

b) Microsoft Kinect
O console Kinect, da Microsoft, foi langcado nos Estados Unidos em 2010, com a

proposta de revolucionar o mercado dos jogos. Utilizado como periférico do XBox, o Kinect

42 XSENS Technologies, 2009. Document MV0319P. MVN User Manual.
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rastreia 0 movimento humano, trazendo ao usudrio novas experiéncias, sem a necessidade de
controles ou a utilizacdo de acessorios. (MICROSOFT KINECT, 2010).
O console ¢ equipado com dois sensores de profundidade, camera RGB e microfones.
Possui também um motor de inclinagdo que permite o ajuste vertical e horizontal (Figura 10).
Por ser um sistema aberto, ¢ possivel retira-lo do contexto do XBox e, a partir de
programacao, desenvolver outras utilidades para o console. Estas utilidades vao desde o

mercado de entretenimento a area de pesquisa, uma vez que ¢ um sistema de baixo custo.

Figura 10 — Configuragao do console MS Kinect.

microfones

sensores de profundidade

inclinagao motorizada

camera RGB

Legenda: Localizagdo dos elementos que compode o Microsoft Kinect.

Fonte: Adaptado de Microsoft Corporation. 2012.

Desta forma, o Kinect introduz a possibilidade de alterar o paradigma da biomecanica,
normalmente baseada em equipamentos complexos e caros (FERNANDEZ-BAENA; SUSIN,
LLIGADAS, 2012). McQuade (2013) também expde seu entusiasmo a respeito do console,

Estive envolvido em captura de movimentos por muitos anos, observando sistemas passivos,
técnicas optoeletronicas, infravermelho ativo, sistemas eletromagnéticos, ultrassom ¢ UMI
[Unidades de Medicdo Inercial]. E eu acredito que a introdugdo do Kinect, da Microsoft, ao
mercado, estd realmente modificando o jogo ao nosso favor. (Tradugdo do autor.
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MCQUADE, 2013. XXIV CONGRESS OF THE INTERNATIONAL SOCIETY OF
BIOMECHANICS. Apresentagdo oral)*®

As principais justificativas da escolha do console Kinect neste trabalho estdo no seu
baixo custo e na oportunidade gerada, por ser um sistema aberto, de utilizd-lo como sistema
de captura de movimentos em contextos tanto relacionados a biomecanica, quanto na
ergonomia e no design (em testes de usabilidade de produtos, avaliacdo de fluxos e simulagdo
virtual).

O passo seguinte foi selecionar, dentre a gama de opgdes disponiveis, qual seria o
software, ou aplicativo, mais adequado para a captura de movimentos no contexto deste
trabalho. Dentre as principais caracteristicas para a escolha, estavam:

* a utilizagdo de dois consoles - visando obter dados tridimensionais, reduzir areas de
oclusdo passiveis de serem geradas tanto por elementos externos, quanto pela prépria

movimentagdo do usudrio (MCQUADE et al. 2013) e, da mesma forma, aumentar a

precisdo (FERNANDEZ-BAENA; SUSIN; LLIGADAS, 2012; DUTTA, 2012) ;

* um modelo biomecanico proprio, passivel de comparagdo com o modelo do sistema

inercial MVN Biomech, ou seja, compativel em localizacdo dos pontos anatomicos; e

* a possibilidade de exportar os dados registrados em formato compativel (FBX ou

BVH).

Durante a fase inicial de pesquisa, o software proprio da Microsoft ainda ndo havia
sido lancado e o framework mais utilizado era o OpenNI e o NITE (Natural Interaction
Technology for End-user, Primesense). O OpenNI, ainda popular, possui uma extensa
biblioteca a ser incorporada pelo aparelho que, aliado ao middleware da Primesense, NITE,
oferece algoritmos de visdo computacional capazes de converter os dados de profundidade do
console em informacgdes uteis (como escaneamento 3D a partir da nuvem de pontos, captura
de movimentos etc.) (BERGER et al. 2011).

Porém, a limitagdo encontrada foi em relagdo ao modelo biomecanico que, por ser
muito simplificado, com apenas 15 segmentos, ndo permitiria dados suficientes para

comparacio (FERNANDEZ-BAENA; SUSIN; LLIGADAS, 2012).

# Texto em lingua estrangeira: I've been involved in motion capture for many years , looking at passive, optoelectronic
techniques, active infrared, electromagnetic, ultrasound, IMUs [inertial measurement unit], and I think the introduction to the
marketplace with microsoft's kinect is really changing the bottom game for us.
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Apos testes bem sucedidos, a solugdo encontrada foi a utilizacdo do software iPi
Motion Capture*, que consiste em dois softwares: iPi Recorder ¢ iPi MOCAP STUDIO.

O software ¢ capaz de registrar dados de dois Kinects simultaneamente, possuindo
seus proprios algoritmos de rastreamento, assim como seu proprio modelo biomecanico,
constituido por 22 segmentos (iPiSoft LCC., 2008).

O sistema iPi Motion Capture permite duas configuragdes de posicionamento dos
consoles: entre 60 e 90 graus e entre 100 e 180. Desta forma, ¢ necessario estudar a
predominancia de movimento e possiveis areas de oclusdo antes de posicionar os consoles.

Como cortesia, a iPiSoft LLC. concedeu uma licenga do software para o
desenvolvimento desta pesquisa.

Os requisitos operacionais para a realizacao da captura de movimentos utilizando os
consoles Kinect junto ao software iPi Motion Capture sao:

* Dois consoles MS Kinect;

* iPi Motion Capture, que consiste em dois softwares: iPi Recorder e iP1 Mocap Studio;

*  Computador (desktop ou laptop) com sistema operacional Windows 8, 7, XP SP3,
Vista (x86 ou x64); e

* Dois controladores USB 2.0 ou 3.0.

¢) Registro por meio de video

O registro por meio de video ¢ considerado como o método tradicional de captura de
movimentos (DUTTA, 2012; SUTHERLAND, 2001; SCHEPERS, 2007). No presente
trabalho, o método sera utilizado para fornecer dados 2D a partir do plano de predominancia

dos movimentos realizados.

3.2 Obtencao dos dados
a) MVN Biomech — Xsens Technologies
O rastreamento dos dados a partir do sistema de captura de movimentos inercial tem

inicio com os posicionamentos dos 17 sensores MTx no corpo do voluntario em locais

predeterminados: cabecga, claviculas esquerda e direita, bragos esquerdo e direito, ante-bragos

“ IPI SOFT. LCC. 2008.
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esquerdo e direito, maos esquerda e direita, pelvis, esterno, coxas esquerda e direita, pernas
esquerda e direita e pés esquerdo e direito.

Os sensores sao, entdo, interligados por meio de cabos e conectados a dois emissores
de sinais (XBus). Os dados sdo emitidos a partir dos XBus ao receptor via blue tooth,
conectado ao laptop.

ApoOs o reconhecimento dos sensores inerciais, ¢ iniciado o processo de calibragem do
usudrio, que tem inicio com a retirada e inser¢ao das seguintes medidas no software MVN
Studio (Figura 11):

1) Altura do corpo: distancia vertical do solo a coroa da cabeca, com o corpo em pé
sobre superficie plana;

2) Comprimento do pé: distancia horizontal do calcanhar a ponta do dedo extremo;

3) Envergadura: distancia horizontal da ponta do dedo extremo direito ao esquerdo do
corpo em pose T;

4) Altura do quadril: distancia vertical do solo a proeminéncia 6ssea mais lateral do
trocanter maior;

5) Altura do joelho: distancia vertical do solo ao epicondilo lateral do osso femoral,

6) Altura do tornozelo: distancia vertical do solo a ponta distal do maléolo lateral;

7) Largura do quadril: distancia horizontal da direita a esquerda da espinha iliaca
anterior superior;

8) Largura dos ombros: distancia horizontal da extremidade distal do acrémio direito
ao esquerdo;

9) Altura da sola do sapato: distancia da profundidade da sola do sapato utilizado.

Em seguida, € necessario que o usuario assuma as posi¢des de calibragem do sistema:
T, N (neutra) e agachamento (Figura 12).

A insercdo das medidas e a realizagao das posigoes de calibragem permitem que o
sistema reconhega a o posicionamento dos sensores e calcule os segmentos para transpor as
informag¢des no modelo biomecanico.

O proprio sistema, apos efetuar uma série de aferigdes nos sensores, determinard a
qualidade da calibragem. Dentre os indices de aferi¢dao, constam: o alinhamento dos MTxs na
pélvis e nas maos, a homogeneidade do campo magnético e, por conseqiiéncia, a capacidade

de registrar de forma aceitavel, ou ndo, no ambiente em questao.
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Figura 11 — Pose T com dimensdes dos segmentos corporais e seus pontos anatomicos
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Fonte: Adaptado de Xsens Technologies, 2009.

Figura 12 — Posi¢des adotadas para calibragem do sistema MVN Biomech
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Legenda: da esquerda para a direita: pose N (neutra); pose T e agachamento.

Fonte: XSens Technologies, 2009.

Embora a montagem dos sensores e calibragem do sistema demandem mais tempo que
os sistemas o6ticos, por exemplo, 0 MVN Biomech, como sistema de captura de movimentos

inercial, estd contido na classificagdo de sistema de aquisi¢do direta. Isto significa que os
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dados capturados nao necessitam de processamento posterior a captura. (XSENS

TECHNOLOGIES, 2009)

b) Microsoft Kinect e iPiSoft

As caracteristicas de aquisicdo do movimento do conjunto consoles Kinect, junto ao
software 1Pi Motion Capture se encaixam na categoria de sistemas de aquisi¢do indireta, uma
vez que necessitam ser processados posteriormente.

Sendo assim, a obten¢ao dos dados dos consoles Kinect através do software iPiSoft ¢

segmentado em duas etapas:

Etapa 1: Registro dos dados

A captura de movimentos com os consoles Kinect por meio do software iPi Desktop
Motion Capture tem inicio com a escolha de seus posicionamentos (Figura 13). Esta escolha ¢
feita de acordo com o plano de predominancia do movimento, ou para evitar possiveis areas
de oclusao.

ApoOs o posicionamento dos consoles, o software ¢ iniciado e pode ser observada a
area que sera registrada no monitor. A analise da area de captura ¢ importante no sentido de
evitar areas de reflexdo, representadas pela cor amarela. Estas, representam dareas sem
informacao de profundidade.

Uma vez ajustados, ¢ realizada a calibragem do ambiente pelo proprio software, na
qual ¢ recomendado que os objetos de interesse na captura ndo estejam presentes. Esta
calibragem elimina o registro do ambiente e apenas captura o que foi adicionado a cena,
diminuindo o tamanho do arquivo gerado.

Vale salientar a importancia desta etapa, uma vez que a versao atual do software gera
arquivos de aproximadamente 4 GB / minuto.

Na utilizagao de dois consoles, ¢ necessario um segundo processo de calibragem, que
consiste no registro da cena de calibragem que, no pos-processamento ira identificar a
orientagdo e o posicionamento das cameras. Neste registro, um marcador plano retangular ¢
utilizado, cujas dimensdes devem ter no minimo 0.5m horizontalmente e 0.7m verticalmente.
E recomendado que as dimensdes horizontais sejam entre 1m - 1.3m e verticais entre 1m -
1.5m.

Os consoles podem ser posicionados de duas maneiras diferentes, como pode ser
observado na figura 14. A primeira configuracdo ¢ com os consoles distando entre 60 ¢ 90

graus um do outro a partir do ponto de origem — onde o objeto de estudo deve ser
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posicionado; e o segundo ¢ entre 110 e 180 graus um do outro. A distancia entre os consoles

em ambas as configuragdes de posicionamento devem ser de 3,5m do objeto de estudo cada.
No registro deste processo, o marcador deve ser posicionado entre os dois sensores, de

forma a permanecer visivel simultaneamente em ambos. O registro deve conter um minimo de

5 segundos (150 frames) (IPISOFT MANUAL. IPI SOFT. LCC. 2008-2013).

Figura 13 — Alternativas de posicionamento dos consoles Kinect e suas respectivas areas de

captura
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y X N
60°-90° : Y
=5 e T % &
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2 N/ \
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05m-13m \ % 75,
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Legenda: (a) Posicionamento entre 60°— 90°; (b) Posicionamento entre 110° - 180°

Fonte: iPiSoft Wiki, 2012 (Disponivel em: < wiki.ipisoft.com >. Acesso em 5 jun. 2012)

Esta cena de calibragem pode ser registrada a qualquer momento, contanto que a
posi¢dao dos consoles nao seja alterada. O registro da cena de interesse, portanto, pode ser
feito previa ou posteriormente ao registro de calibragem dos consoles.

Ao iniciar o registro da cena de interesse, o usuario deve assumir a pose em T, para
que seja possivel sobrepor o modelo biomecanico fornecido pelo sistema na nuvem de pontos
gerada. Em cenas longas, ou ap6s movimentagdes em que haja oclusdo (gerada pelo proprio
corpo do usuario ou por outros objetos), a pose em T deve ser assumida novamente, visando

obter pontos referéncias durante o rastreamento.

Etapa 2: Pés-processamento dos dados
Todos os registros realizados geram arquivos com informagdes das cameras RGB e do
sensor de profundidade. Os dados gerados pelo sensor de profundidade sdao representados por

nuvem de pontos.
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O pos-processamento dos dados coletados pelos consoles compreende no rastreamento
do movimento a partir da nuvem de pontos gerada pelos consoles.

Este processamento tem inicio no processo de calibragem do posicionamento dos
consoles a partir do registro do plano feito anteriormente. Neste, ¢ feito o reconhecimento dos
vértices do plano e seu ponto central por cada console, onde, posteriormente, as coordenadas
dos vértices sdo reconhecidas como pontos em comum e as nuvens de pontos geradas podem
ser alinhadas. E gerada uma cena de calibragem pelo sistema, que pode ser alterada tanto nos
eixos de rotacao quando de translagdo, caso o processo nao tenha tido um resultado eficaz.

Esta cena ¢ entdo importada no projeto de rastreamento, onde ¢ inserida a informacgao
de estatura do usudrio e o modelo biomecanico fornecido pelo sistema pode ser posicionado
na nuvem de pontos.

Apo6s o posicionamento do modelo biomecanico, o sistema realiza o rastreamento do
movimento a partir desta nuvem de pontos, frame a frame. Se trata de um processamento
demorado, levando uma média de 5 segundos por frame.

Devido a possiveis areas de oclusdo no corpo do usudrio, ou a falta de informagao na
nuvem de pontos, muitas vezes o rastreamento perde as referéncias, tornando necessario o
reposicionamento manual das articulagdes, ou a realizagdo do rastreamento de forma contraria
a partir de outro posicionamento em T.

O sistema fornece a op¢ao de eliminar ruidos a partir de filtro de trajetoria e remocao
de jitter, onde:

- O filtro de trajetoria pode ser utilizado no enquanto o sistema processa os frames,
impedindo mudangas bruscas na movimentagao.

- O filtro de remocao de jitter € utilizado apos o rastreamento e suaviza 0s movimentos
de acordo com o grau de intensidade selecionado.

Apos a aplicagdao (opcional) dos filtros, o arquivo rastreado pode ser exportado em

formato FBX™®.

¢) Registro por video
O objetivo da realizagdo de registro por meio de video ¢ obter dados cinematicos
estaticos 2D para a comparagao de angulos articulares e dimensdes segmentares. O programa

utilizado (ainda em desenvolvimento) incorpora modelos humanos virtuais bidimensionais e

4 FBX (Filmbox) é um formato de arquivo de plataforma independente que possui informagdes de posi¢des e orientacdes
dos trés eixos de cada segmento contidos no modelo biomecanico por frame registrado. (Document MV0319P.B., XSens
Technologies B.V. 2009)
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permite interacdo com arquivos de imagem (fotos e filmes). Dessa forma, possibilita a analise
biomecanica do movimento e a analise postural, resultando na analise dos parametros

cinematicos da situacao estudada.

Etapa 1: Registro dos dados
* Posicionamento da camera sobre tripé considerando area de captura e distorcdo de
lente, de forma a capturar o plano de predominancia do movimento requerido;
* Posicionamento das marcas anatomicas nas articulagcoes de interesse do voluntario,
considerando o plano de predominancia de movimentos;
* (Calibragem do sistema por meio de um plano com medidas predefinidas, visando o
ajuste de escala durante a analise do video; e
* Registro da cena.

A limitagdo do sistema de registro por video reside no fato de ndo poder haver
deslocamento do usuario no eixo da profundidade apos a calibragem com o marcador plano.
Uma vez deslocado, a referencia dimensional do plano se perde, o que gera alteragdo nos
dados obtidos. Sendo assim, os dados obtidos por este sistema servirdo apenas para

comparagoes estaticas no plano de predominancia de movimento.

Etapa 2: Tratamento dos dados
O tratamento dos dados ¢ relativamente simples, embora apenas ser possivel obter

dados frame a frame. O processo pode ser visto abaixo:

* Importacdo do video no programa;

* Selecao os frames de interesse;

* Escolha do modelo biomecanico de acordo com o plano de predominancia do
movimento (sagital, coronal ou transverso);

* Posicionamento do modelo biomecanico, onde as articulagdes do modelo sao
sobrepostas nas marcagdes anatomicas;

* Geracao de relatério contendo informagdes cinematicas e cinéticas.

O relatério das cenas de interesse contem informacdes sobre as articulagdes e
segmentos, no que se refere ao dimensionamento linear, angulos articulares e segmentares e

parametros cinéticos que nao serdo considerados nesta pesquisa.
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3.3 Analise dos dados

3.3.1 Plataforma Digital 3D

Uma dificuldade prevista ¢ referente a comparagdo dos dados obtidos por meio dos
diferentes sistemas 3D sem que houvesse perda ou qualquer tipo de alteragdo nas informacgdes
originais.

A solugdao encontrada foi a criagdo de uma plataforma que pudesse constituir um
campo neutro entre estes sistemas.

A ferramenta, chamada Plataforma Digital 3D foi desenvolvida em uma plataforma de
jogos®® para realizar a analise de capturas de movimentos advindas a partir de diferentes
métodos ou sistemas.

Além desta flexibilidade em relagdo aos sistemas, a plataforma também facilita a
analise de parametros cinematicos, uma vez que, em sua programagdo, os calculos sdo
realizados automaticamente. Estes parametros, para cada elemento do modelo biomecanico
original, compreendem:

* Posi¢ao global em relacdo aos eixos X,y,z;

* Rotagdo global em relagao aos eixos Xx,y,z;

* Rotagdo segmentar em relacao aos eixos X,y,z; €
* Velocidade angular em relagao aos eixos X,y,z.

E possivel extrair dados cinematicos de um arquivo de captura de movimentos em um
intervalo de tempo especifico e obter graficos comparativos, de forma a democratizar as
informacgdes obtidas através de diferentes sistemas em um unico formato de saida de dados.

A primeira versdo da plataforma possibilitava a visualizacdo em tempo real destes
graficos, os quais poderiam ser alterados no que diz respeito ao parametro cinematico, assim

como o segmento requerido (Figura 14).

4 Unity3D. Unity Technologies. 2012.
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Figura 14 — Primeira versao da Plataforma Digital

=

Legenda: Observacao em tempo real de parametros cinematicos do segmento selecionado.

Fonte: STREIT, 2013.

A limitagdo encontrada nesta versdo da plataforma esta no que se refere ao padrao de
tempo selecionado, como pode ser observado na figura 15. Esta limitagdo ¢ decorrente da
propria plataforma de jogos, uma vez que o decorrer do arquivo de animagado era baseado na
taxa de frames (framerate) da plataforma, e nao do proprio arquivo. Sendo assim, a passagem
de tempo ocorria de forma irregular, dependendo do processamento do computador e da
complexidade do arquivo. Isto era traduzido em graficos com atrasos de uma movimentagao
em relacdo a outra, dificultando a andlise estidtica e dinamica das posturas e,

consequentemente, sua comparagao.
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Figura 15 — Graficos obtidos a partir da primeira versao da plataforma

MVN Biomech

MS Kinect

Legenda: Graficos de deslocamento do brago direito em x, y e z.

Fonte: STREIT, 2013.

Em fungao desta limitagado, foi desenvolvida uma segunda versao, que opera de forma
independente do tempo de processamento da plataforma. Nesta versdo, a medida em que a
movimentagdo ocorre, 0s parametros cinematicos calculados sdo transpostos em um arquivo
de texto, com referéncia ao tempo decorrido do arquivo original.

Embora os arquivos dos sistemas sejam incorporados na plataforma no mesmo
formato (FBX), sua formatagao interna difere. Esta diferenga se d& principalmente devido a
hierarquia dos modelos biomecanicos.

O arquivo de texto foi idealizado de forma a democratizar as informagdes contidas nos
dados de captura de movimentos advindos de diferentes sistemas e facilitar a analise destes
dados, de forma a serem facilmente inseridos em planilhas de dados.

A Plataforma Digital 3D importa os arquivos de dados em formato FBX e reconstroi o
modelo biomecanico de acordo com seus dados de origem. Manter os dados originais ¢
importante uma vez que anula a possibilidade de acumulo de erro nesta etapa.

A outra alternativa, que também seria o processo de retarget (ou transposi¢ao) do
movimento em um outro corpo rigido ou, outro modelo biomecanico. Porém, embora esta
alternativa signifique a comparagdo dos movimentos em um mesmo modelo biomecanico,

este processo de transposi¢do alteraria as informacdes originais dos arquivos.
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3.3.2 Os modelos biomecanicos

Para possibilitar a comparacao de modelos biomecanicos distintos, foi realizado um
levantamento das caracteristicas funcionais dos modelos biomecanicos no que se refere a
posicionamento das articulagdes em relacdo as caracteristicas anatomicas, hierarquia e
nomenclatura das articulagdes e a definicdo dos sistemas de coordenadas locais. Este
levantamento teve como objetivo avaliar quais dados sdo passiveis de comparagao.

As caracteristicas anatdmicas dos modelos foram estudadas de forma a determinar
quais pontos anatomicos sao considerados na defini¢do das articulagdes. Da mesma forma, o
estudo da hierarquia foi realizado para determinar quais elementos determinam o
deslocamento das cadeias cinematicas. J& o estudo dos sistemas de coordenadas locais foi

realizado para verificar se os padrdes podem ser comparados.

a) MVN Biomech

O modelo biomecanico do MVN BIOMECH possui 23 segmentos com 22
articulagdes. Os parametros destes sdo calculados a partir de 17 sensores de inércia divididos
entre 10 nos membros superiores € 7 nos membros inferiores.

O referido modelo assume os segmentos como corpos rigidos. Ao contrario dos
sistemas Oticos, nos quais as posicoes das marcas anatdmicas sdo medidas a partir de
algoritmos de visdo computacional, o sistema inercial as define a partir de calculos, utilizando
as aceleragdes, velocidades angulares e rotacdes, combinadas com o modelo biomecanico
(MVN TECHNOLOGIES, 2009). Estes calculos resultam no rastreamento de 22 segmentos.
Suas determinagdes anatdomicas podem ser observadas abaixo:

* Pélvis: determinada a partir do ponto médio entre o centro de rotacao do quadril

esquerdo e direito;

* Segmentos do tronco: definidos a partir da interpolagdo dos sensores localizados no
quadril, esterno e cabega - L5 (vértebra lombar 5), L3 (vértebra lombar 3), T12

(vértebra toracica 12) e T8 (vértebra toracica 8).

* Pescogo: o segmento do pescogco também ¢ calculado a partir da interpolagdo de
sensores no modelo biomecéanico;

* (abeca: calculado a partir do sensor posicionado na cabega;
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* Brago: relativo ao segmento do umero, medido a partir da articulacdo do ombro a do

cotovelo.

* Antebrago: relativo aos segmentos radio e ulna, medido a partir da articulagdo do
punho a do cotovelo. A origem do cotovelo ¢ considerada o ponto médio entre os

epicondilos lateral e medial.

*  Mao: segmento medido com origem no punho (determinada como ponto médio entre o

estiloide radial e estildide ulnar) a falange distal do dedo médio.

* (Coxa: o modelo biomecanico MVN considera os epicondilos lateral e medial na
mesma altura. Sendo assim, o segmento da coxa ¢ medido com base no trocanter
maior (esquerdo/direito) ao ponto médio entre os epicondilos lateral e medial do

joelho (esquerdo/direito).

* Perna: medida a partir do ponto médio entre os epicondilos lateral e medial do joelho

ao maléolo lateral

O motor de fusdo do sistema inercial utiliza as posturas de calibragem para definir a
direcdo dos eixos de coordenadas, onde o eixo X ¢ orientado para frente, Y entre articulagdes
e Z para a direita. Sendo assim pode-se concluir que qualquer erro no processo de calibragem
¢ cumulativo durante o rastreamento, podendo invalidar os dados adquiridos
(ROETENBERG, 2006).

O arquivo gerado pelo sistema inercial corresponde a um modelo biomecanico, cuja
hierarquia pode ser observada na figura 16.

A hierarquia determina a dependéncia que as articulagdes possuem umas das outras. E

importante notar que a raiz desta hierarquia comanda os outros elementos, sendo, portanto, o

elemento que ira determinar a direcao do restante.
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Figura 16 — Hierarquia do modelo biomecanico gerado pelo sistema inercial MVN Biomech
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Fonte: STREIT, 2013.

b) iPiSoft

’ LeftWristEnd

— RightWristEnd

O modelo biomecanico do iPiSoft possui 22 segmentos formados por 21 articulagdes.

Eles sao determinados a partir da sobreposicdo do modelo na nuvem de pontos gerada pelo

sensor de profundidade do console Kinect. O modelo foi idealizado, principalmente, para
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aplicacdo em animacdo. Suas articulagdes tem suas rotagdes zeradas na pose T. Esta
caracteristica permite a transferéncia de movimentos para outros modelos, sem que hajam
rotacoes iniciais. Este fator auxilia o processo de retarget.

A hierarquia do modelo pode ser observada na figura 17:

Figura 17 — Hierarquia do modelo biomecanico gerado pelo sistema iPiSoft/Kinect
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Fonte: STREIT, 2013.
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Pelo fato de o movimento ser rastreado a partir da nuvem de pontos, uma das
avaliagdes a ser realizada nos experimentos serd sobre como o sistema considera os
segmentos - rigidos ou flexiveis.

Em relagdo as referencias anatomicas utilizadas, ndo foram encontradas
documentagdes a respeito. Sendo assim, estas foram estimadas com base na observagao do
rastreamento. Nesta, foram levantados os seguintes pontos:

* Segmentos do tronco: estima-se que os segmentos do tronco sdo referentes a L5 e L3
eLl.

* (Cabeca: segmento determinado a partir do pescoco a extremidade distal da cabega;

* Brago: medido a partir da articulagdo do ombro a do cotovelo.

* Antebrago: medido a partir da articulagdo do punho a do cotovelo.

*  Mao: medido com origem no punho. Embora o sistema nao capture o movimento dos
dedos, o modelo biomecanico possui todos os seus segmentos.

* (Coxa: medido a partir da altura referente ao trochanter maior ao epicondilos medial do
joelho

* Perna: medida a partir do epicondilo medial do joelho ao maléolo lateral

As principais diferencas entre os modelos biomecanicos em pose neutra (sem
movimentagdo aplicada, com rotagdes e translagdes originais) podem ser observadas abaixo:

* O sistema de coordenadas locais difere: enquanto o MVN Biomech ¢ baseado, sempre
que possivel, nas recomendagdes ISB (WU; CAVANAGH, 1995), o modelo do
1PiSoft em pose neutra possui todas as rotacdes zeradas. Este fator se mostrou um
impedimento para a comparagdo de parametros cinematicos locais adquiridos a partir
da plataforma digital (velocidade angular e rotacdo segmentar);

* As referencias relacionadas a coluna sao diferentes. Enquanto o MVN Biomech estima
4 segmentos da coluna, o iPiSoft estima 3. Nao sera possivel compara-las a partir de
medicdo direta, uma vez que os segmentos relacionados ao modelo iPiSoft nao

puderam ser estimados de forma confiavel (Figura 18).

* No plano sagital, também foram encontradas rota¢des originais no modelo do iPiSoft.
Estas rotagdes impedem a retirada direta da informacao de inclinagao da coluna, assim
como inclinagdes relativas entre os modelos originais. Sendo assim, o método

utilizado para obter a inclina¢ao da coluna terd como base o padrdo internacional (ISO
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11226), no qual a variacdo da inclinagdo ¢ medida com base em uma postura de

referencia.

Figura 18 — Principais diferengas entre os modelos biomecanicos MVN Biomech e

1iPiSoft/Kinect.

Legenda: Modelo biomecanico MVN Biomech e iPiSoft, respectivamente. Visualizacdo das
diferencas entre os sistemas de coordenadas locais.

Fonte: STREIT, 2013.

* Rotagdes encontradas na pélvis e na clavicula no plano coronal do modelo do iPiSoft
também se mostraram como impedimentos para a comparacao de angulos relativos
dos segmentos relacionados ao ombro e quadril. Da mesma forma, em relagdo ao
modelo MVN Biomech, sabe-se que a clavicula ndo ¢ medida pelo sistema (MVN

Technologies 2009)

Concluindo, os segmentos que se referem as mesmas marcas anatomicas sdo: cabega,

braco, antebrago, mao, coxa e perna.
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3.3.3 Comparacao dinamica

A comparagao dinamica dos dados, referente ao deslocamento global das articulacdes,
terd inicio na Plataforma Digital 3D. A partir da selecdo dos intervalos de interesse na
Plataforma, serdo confeccionados graficos a partir dos dados de deslocamento global obtidos
(x, y e z) em cada articulagdo. Os deslocamentos dos segmentos serdo comparados apenas

entre os sistemas 3D.

3.3.4 Comparacoes estaticas

a) Comparagdo segmentar

A partir de dados cinematicos também ¢ possivel obter dados dimensionais
segmentares (antropométricos). Os corpos rigidos, por defini¢do, possuem seu
dimensionamento fixo. As dimensdes articulares sao calculadas por ambos os sistemas 3D,
porém de forma distinta: enquanto o MVN Biomech leva em consideracdo os dados
dimensionais segmentares durante o processo de calibragem, os consoles MS Kinect através
do iPiSoft os estimam a partir da altura do sujeito e do rastreamento na nuvem de pontos.

Sendo assim, o primeiro objetivo desta analise serda determinar se a caracteristica de
segmentos rigidos ¢ existente no rastreamento do movimento no software iPiSoft. Isto sera
definido a partir da comparag¢ao dimensional dos segmentos em diferentes momentos de uma
mesma captura.

O segundo objetivo diz respeito a precisao dos trés sistemas em relagdo a este calculo
segmentar. A base de comparagao sera o dimensionamento real dos segmentos do voluntario,
extraido com o uso de antropometros. As dimensdes serdo retiradas a partir das mesmas
referéncias utilizadas nos modelos biomecénicos de forma bilateral.

Devido a complexidade do corpo humano e, principalmente, possiveis alteragdes
dimensionais ocasionadas por movimentagdes articulares, interferéncias de musculos e
tecidos, espera-se um resultado dimensional proximo ao que foi capturado. Sendo assim, o
voluntéario serd medido em pose T, a qual ¢ considerada pelos dois sistemas como pose de

calibragem.
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A medigao sera baseada nas seguintes medidas lineares, como proposto por Beunen e

Borms (1990):

* Longitudinais: estatura do voluntario, caracterizada pela altura do chao a extremidade

distal da cabeca;

* Altura tronco-clavicula: permite determinar as alturas segmentares da cabeca, do

pescogo e do tronco; e

* Comprimento de segmentos: distdncia entre dois pontos no eixo longitudinal do

segmento.

Tabela 1: Relagdo das medidas comparadas e definigdes de extragao.

Medida

1 Altura total
2 Altura do tronco
3 Cabega

5 Brago

6 Antebraco

7 Quadril
8 Coxa
9 Perna

Definicao

Altura do chao a extremidade distal da cabecga

Altura do quadril a sétima vértebra cervical

Sétima vértebra cervical a extremidade distal da cabeca
Distancia segmentar do acromio ao ponto médio entre os
epicondilos lateral e medial do imero.

Distancia segmentar do ponto médio entre os epicondilos lateral e
medial do timero a articulagdo do punho

Distancia linear entre o trochanter maior e a origem do quadril
Distancia segmentar entre o trochanter maior e o ponto médio
entre os epicondilos lateral e medial do joelho

Medida a partir do ponto médio entre os epicondilos lateral e

medial do joelho ao maléolo lateral

Fonte: Adaptado de Beunem e Borms (1990)

As medidas do pé ndo serdo comparadas, uma vez que os sistemas as medem de forma

diferente.

b) Comparagao angular

O objetivo desta comparacdo ¢ observar as diferengas nos calculos angulares

segmentares e articulares entre os sistemas.

A comparacao sera realizada em duas etapas: a partir de dados bidimensionais,

coletados a partir da projecao dos dados 3D nos planos de predominancia de movimento, onde
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serdo utilizados também os dados obtidos a partir do registro por video; e a partir dos dados
tridimensionais, onde serdo comparados angulos articulares e segmentares com base na

reconstru¢do dos modelos biomecanicos em posturas estaticas.

A retirada dos angulos sera realizada a partir da reconstrucao dos modelos com base
nas coordenadas x,y,z obtidas através da plataforma digital da seguinte forma:
Serdao retirados os angulos articulares de interesse a partir do plano formado pelas
articulacdes distais dos seus segmentos adjacentes. Serdo estes:
 Angulos articulares dos joelhos direito e esquerdo, medido a partir do plano formado
pelas articulagdes do calcanhar e quadril;
» Angulos articulares dos cotovelos direito e esquerdo, medidos a partir do plano
formado pelas articulagdes do ombro e punho
e Angulos articulares dos punhos direito ¢ esquerdo, medidos a partir dos planos

formados pela articulagao do cotovelo e da falange distal da mao.

Apenas as informagdes dos angulos articulares ndo sdo suficientes para uma
comparagdo satisfatoria, uma vez que os angulos obtidos podem ser semelhantes entre os
sistemas, porém a orientagdo dos seus segmentos podem nao ser. Utilizando como exemplo a
mesma articulacao do cotovelo, os sistemas podem informar angulos semelhantes em relagao
a sua flexdo, porém a inclinagdo do brago e antebrago pode diferir.

Tendo isto em vista, também serdo retirados angulos segmentares, constituidos a partir
do posicionamento de um eixo de referéncia com origem na articulagdo dos segmentos em
questdo no plano de predominancia de movimentos. Visando obter consisténcia nos dados e,
portanto, poder compara-los, os angulos segmentares serao retirados nos planos ortogonais da

mesma forma nos dois sistemas, onde:

* Os segmentos com predominancia de movimentos no plano sagital serdo medidos em
relagdo ao eixo Y, positivo no sentido anti-horario;

* Os segmentos com predominancia de movimentos no plano transversal serao medidos
em relacdo ao eixo Z, positivo no sentido anti-horario; e

* Os segmentos com predominancia de movimentos no plano coronal serdo medidos em

relagdo ao eixo Y, positivo no sentido anti-horéario.
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Quando nos planos de predomindncia de movimentos, os seguintes angulos
segmentares serao extraidos:

» Angulos segmentares dos bragos direito e esquerdo (inclinagdo), medidos a partir do
eixo ortogonal com origem na articulagdo do ombro em relagdo ao segmento do braco;

e Angulo segmentares dos antebragos direito e esquerdo (inclinagio), medidos a partir
do eixo ortogonal com origem na articulagao do cotovelo em relagao ao segmento do
antebrago;

» Angulos segmentares das mios (inclina¢do), medidos a partir do eixo ortogonal com
origem na articulagdo do punho em relacao a falange distal;

» Angulos segmentares das coxas esquerda e direita (inclinagdo), medidos a partir do
eixo ortogonal com origem na cabeca do fémur (quadril esquerdo/direito) em relagcdo
ao segmento da coxa.

e Angulo segmentar da perna (inclinagdo), medido a partir do eixo ortogonal com

origem na articulagdo do joelho em relacao ao segmento da perna.

Outros parametro de comparagao considerados na norma ISO sdo referentes a
inclinacao do tronco e da cabega, definidos a partir da variagdo do segmento em questdo a
partir de uma postura de referéncia.

A postura de referéncia ¢ definida na ISO 11226 como a “postura sentada ou de pé¢,
com o tronco ndo rotacionado, ereto e os bragos posicionados livremente ao longo do corpo™’
(traducao do autor). Vale salientar que, como os sistemas estudados calibram o usudrio em
pose T, a postura de referéncia utilizada neste trabalho serd a mesma.

A medida de inclinagdo do tronco ¢ retirada a partir do ponto anatomico referente ao

trochanter a sétima vértebra cervical, tendo como referéncia o plano sagital, como pode ser

observado na figura 19.

4 Texto em lingua estrangeira: sitting or standing posture with a non-rotated upright trunk and the arms hanging freely, while
looking straight forward along the horizontal. ISO 11226:2000. Ergonomics: Evaluation of static working postures. 2000.
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Figura 19 — Representagao do método de extracdo da inclinacao do tronco

y

Fonte: Adaptado de ISO 11226:2000.

A reconstrucdo dos modelos biomecanicos para as analises estaticas sera feita da
seguinte maneira:
Para a captura de movimentos em 2D:
* o video da captura ¢ importado no sofware de analise bidimensional;
* o fator de escala ¢ ajustado com base no frame contendo o marcador de referéncia;
* os frames de interesse sdo selecionados;
* o modelo biomecanico € posicionado sobre as marcas anatémicas;
e ¢ criado um relatorio do modelo;
* deste relatorio, apenas as informagdes de coordenadas x,y serdo retiradas para a

reconstru¢ao dos modelos.

Para as capturas de movimentos em 3D:

* apostura de interesse € selecionada na plataforma digital;

* como a plataforma tem como base a varidvel de tempo (em segundos), o instante de
interesse ¢ selecionado em cada uma das capturas;

* os dados referentes as coordenadas globais de todos os elementos cinemadticos no
instante de interesse sdo retirados da planilha de dados gerados pela plataforma;

* as coordenadas x,y,z de cada elemento cinematico sdao reconstruidas em software 3D

para determinagdo dos pontos articulares;
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* ¢ realizada a unido dos pontos articulares a partir de linhas, representando os
segmentos;

* sao retirados destes elementos os angulos articulares e segmentares.

Os angulos articulares dos modelos biomecanicos estaticos que serdo comparados no
plano sagital utilizando os dados obtidos a partir do registro 2D compreendem: a articulacao
do joelho - formada a partir dos segmentos da perna e da coxa, e a articulagdo do cotovelo -
formada a partir do brago com o antebraco. A escolha por estes angulos se deu devido a
auséncia de parametros na coluna no sistema 2D.

Os dados obtidos a partir dos sistemas 3D serdo projetados no plano sagital de forma a

serem comparados com os dados obtidos por video.
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4 EXPERIMENTOS

4.1 Experimento piloto

Visando avaliar as caracteristicas dos sistemas no que concernem suas restri¢des €
vantagens, assim como aferir detalhes de sua utilizagdo simultaneamente, foi realizado o
experimento piloto no dia 2 de outubro de 2012. O experimento foi realizado na academia
Qualivida, localizada no prédio da Receita Federal do Rio de Janeiro, a qual disponibilizou o
espago para a realizacdo do experimento de caminhada na esteira.

O objeto de estudo de caminhada sobre esteira foi escolhido devido aos seguintes
fatores:

* A extensio de estudos e materiais publicados sobre cinematica da marcha humana*®;

* Os movimentos realizados sdo ciclicos, fator que auxilia a comparacdo dos dados
obtidos posteriormente;

* Por ser uma movimentagao basica, passivel de ser observada em ambientes diversos;

* Por se tratar de uma atividade exercida em um espago previamente delimitado,
possibilitando eventuais repeticdes do experimento, seguindo as condicoes de
repetibilidade®, conforme descrito pela organizacdo mundial de desenvolvimento de
padrdes (ASTM); e

* O deslocamento do usuario ¢ realizado em uma area fixa, o que permite o estudo dos
posicionamentos dos consoles no plano de predominancia do movimento, no caso,

plano sagital.

* Dockstader SL, Tekalp AM. A Kinematic Model for Human Motion and Gait Analysis. Workshop on Statistical Methods
in Video Processing. 2002. ; WEBER, I. Et al 2012.

¥ «As condicées de repetibilidade preferiveis sdo aquelas nas quais os resultados dos testes sdo obtidos a partir do mesmo
método, no mesmo laboratorio, pelo mesmo operador, utilizando o mesmo equipamento, dentro do menor periodo de tempo
pratico, utilizando unidades ou amostras de teste colhidos aleatoriamente, a partir de uma tnica quantidade de material, tdo
homogéneo quanto possivel.” (ASTM E177-10. Standart Practice for Use of Terms Precision and Bias in ASTM Test
Methods. Copyright by ASTM Int’l. Tradugdo da autora)
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4.1.1 Obtencdo dos dados

A montagem do experimento teve inicio com o deslocamento da esteira para a area

central na sala, de forma a permitir o posicionamento do sistema MS Kinect e iPiSoft.

Abaixo, pode ser observada a descricao dos eventos referentes a montagem deste:

Os consoles foram conectados a fonte de energia e ao laptop, onde foi dado inicio ao
software 1Pi Recorder;

Centralizando o conjunto esteira e usudrio, os consoles foram posicionados a
aproximadamente 90 graus, tendo como ponto de origem a area de captura de
interesse. Cada console foi posicionado de forma a distar 3,5m do ponto de origem.

A cena de calibragem do ambiente foi realizada; e

Foi realizado o registro da cena de calibragem dos dois consoles, utilizando o
marcador plano retangular de 80 x 50cm. A cena teve 60 segundos, ou 1800 frames,
de duracdo. (Embora o recomendado seja um minimo de 150 frames, buscou-se

aumentar as chances de obter o alinhamento das nuvens de pontos)

A montagem do sistema inercial MVN Biomech pode ser observada abaixo:

Os sensores MTx foram posicionados no corpo do voluntidrio nos locais
predeterminados e interligados por meio de cabos;

O software MVN Studio foi iniciado;

Apos iniciar os receptores XBUS, foi realizado o reconhecimento dos sensores pelo
sistema;

A calibragem do usuério teve inicio com a inser¢ao de suas medidas corporais no
sistema;

O voluntario realizou as poses N, T e agachamento, cujo resultado foi considerado

“Aceitavel” pelo sistema.

Durante o processo de calibragem, foram observadas perturbagdes causadas por

interferéncia, principalmente nos membros inferiores do voluntario. Apos estudar a

proveniéncia da interferéncia, foi encontrado que sua origem foi advinda da estrutura metalica

do prédio.

O registro dos sistemas teve inicio com o0 MVN Xsens. A partir do momento que os

dois sistemas estavam gravando, foi realizada a calibragem dos Kinects em pose T e

estabelecido um ponto de sincronia para posterior processamento. Foi dado inicio ao
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movimento de caminhada na esteira, a qual teve duracdo de 3:17 minutos. O voluntario
iniciou a atividade caminhando e aumentou a velocidade 2 vezes em intervalos
predeterminados de 1 minuto. As velocidades, de acordo com o monitor da esteira - o qual
ndo se pode estabelecer a precisao, foram de 3.4km/h, 4km/h e 8km/h respectivamente. Ao
término do experimento, os registros foram salvos.

Pdde ser observada, alem da interferéncia causada pela estrutura, interferéncia advinda
do material da esteira durante a realizagdo da atividade.

O registro por video teve inicio com o posicionamento da camera a uma distancia
horizontal de 5 metros e vertical de 1.02m, no plano sagital com referéncia no voluntario
sobre a esteira. Em seguida, os marcadores anatdmicos foram posicionados nas articulagdes
referentes ao plano sagital: auricular, 7a cervical (a qual deve ser em 3D, por ndo ficar frontal
ao plano sagital), inser¢ao do deltoide, epicondilo lateral, processo estiloide, punho, grande
trochanter, condilo femoral, maléolo lateral do tornozelo, calcanhar (marcador 2D) e ponta do
pé (marcador 3D). Como referencial da mao, o proprio sensor do MVN foi utilizado.

A cena de calibragem referente a posterior analise dos dados no software de analise
biomecanica consistiu no posicionamento do plano de referéncia (50 x 60cm) no mesmo

plano do usuério.

4.1.2 Anélise dos dados

Embora tenham sido seguidas as etapas de calibragdo com um registro de 60 segundos,
fatores como iluminacao e reflexdao de materiais impossibilitaram que o sistema encontrasse o
plano de referéncia para sobrepor os registros de ambos os Kinects durante o pods-
processamento. Sendo assim, os dados gravados posteriormente também foram invalidados,
uma vez que sem a cena de calibragem, nao foi possivel sobrepor as nuvens de ponto e, como
consequéncia, também nao foi possivel rastrear o movimento capturado.

Da mesma forma, as interferéncias causadas pela estrutura metalica, tanto da esteira
quanto na estrutura do ambiente resultaram na invalidade do movimento capturado pelo
sistema inercial. Nesse sentido, os erros se fizeram mais visiveis na rota¢ao do tornozelo,

pélvis, joelho e inclinagdo do pescogo.
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4.1.5 Resultados

Os resultados obtidos no experimento piloto forneceram diretrizes para a avaliacdo e
realizagdo das capturas de movimentos seguintes. Esta avaliagdo consiste em levantar os
aspectos funcionais dos sistemas no local de captura previamente a realizacao da captura em
si, de acordo com os seguintes parametros:

* Evitar locais que possuam estrutura metalica ou atividades que consistam em lidar
com equipamentos também com superficies metalicas, capazes de perturbar o campo
magnético do sistema inercial MVN Biomech;

* Se ndo for possivel evitar a situacao acima, calibrar o usuario em local onde ndo haja
interferéncia e, ao registrar o movimento, nao exceder 30 segundos com o sistema sob
perturbacdo (MVN TECHNOLOGIES, 2009);

* Estudar o posicionamento dos consoles Kinect no que concernem possiveis superficies
reflexivas que invalidem a calibragem e a obtencao de dados de profundidade dos

SENSOres;

4.2 Experimento 2

Levando em consideracao as diretrizes obtidas no experimento piloto, a sala
selecionada para o segundo experimento foi testada previamente, de forma a validar a
utilizacao dos dois sistemas. Similarmente ampla o bastante (5m x 8m), o local selecionado
permite o posicionamento dos consoles em ambas configuragdes (80 — 90 graus ou 110 — 180
graus) e nao possui superficies reflexivas. Sua estrutura, embora metalica, ndo demonstrou
perturbagdes significantes o bastante que impedissem a utilizacao do sistema inercial.

A movimentacdo de elevacdo de carga foi selecionada, onde o voluntario, em
posicionamento fixo, foi requisitado a realizar 3 elevagdes de caixas com 3 dimensoes
diferentes e peso constante:

1 - Caixa pequena: dimensdes 30x20x25cm - Peso: Skg
2 - Caixa média: dimensdes 35x30x30cm - Peso: 5kg

3 - Caixa grande: dimensdes 37x37x45cm - Peso: 5kg
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As justificativas para o uso de elevagdo de carga com a utilizagdo de caixas com
diferentes dimensdes foram:
* Obter dados cinematicos comparativos do arqueamento dos bragos em relagdo ao
manejo dos objetos em questdo;
e FE uma movimentacio passivel de ser observada tanto em ambientes de trabalho,
quanto em interagdes homem-objeto;

* E possivel realizar o movimento a partir de um ponto fixo, sem deslocamento.

O voluntario foi requisitado a realizar as seguintes etapas, com uma caixa de cada vez,
para a realizacao do experimento:

* Com os pés paralelos e fixos no chdo em area predeterminada, assumir a postura
inicial (T);

* Fletindo os joelhos, pegar e elevar a caixa posicionada no chao a altura dos cotovelos
fletidos em aproximadamente 90 graus, mantendo esta posi¢ao por aproximadamente
5 segundos;

* Retornar a caixa no chao, mantendo os pés fixos e paralelos; e

* Retornar a postura ereta, adotando a pose T novamente.

A partir destas movimentagdes € momentos nos quais a posi¢ao ¢ mantida, ¢ possivel

retirar posturas de interesse para analise estatica e intervalos para as analises dindmicas.

4.2.1 Obtencdo dos dados

A montagem dos sistemas foi feita de forma semelhante ao experimento piloto. O
posicionamento dos consoles Kinect foi feito a aproximadamente 90 graus, tendo como ponto
de origem a area de captura de interesse. Cada console foi posicionado de forma a distar
aproximadamente 3,5m do ponto de origem. Este posicionamento foi escolhido visando
reduzir areas de oclusdo passivas de serem geradas pelas caixas durante sua interacdo do
voluntario. Assim, durante todas as movimentacdes, ambos os bracos foram registrados por

pelo menos um dos consoles (Figura 20).
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Figura 20 — Representagao do posicionamento dos sistemas oticos
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Legenda: Vista superior do usuario adotando a pose T e as areas de capturas dos sistemas
Fonte: STREIT, 2013.

Apos o posicionamento dos consoles, foi realizada a calibragem do ambiente, seguida
da calibragem dos consoles. Visando evitar a perda dos dados obtidos, a cena obtida foi
processada logo apos seu registro. O processamento foi bem sucedido e as estatisticas do
alinhamento resultaram em uma média de erro em angulos de 0,05 graus e de posicao de
0,01m.

A montagem do sistema inercial teve inicio com o posicionamento dos sensores sobre
o corpo do voluntario em locais predeterminados e interligados por meio de cabos. Apos a
inicializagdo do software MVN Studio e os receptores XBUS, os sensores MTx foram
reconhecidos. Foi realizada a inser¢do das medidas no sistema e o voluntario assumiu as poses
de calibragem (T, N e agachamento). As perturbagdes no campo magnético ndo foram fortes o
bastante para invalidar ou distorcer a captura.

Assim como no experimento piloto, a ordem de inicializagdo dos equipamentos teve
inicio com o0 MVN Biomech, que ficou no modo de registro durante todo o experimento. Os
consoles MS Kinect registraram a cada nova movimentacdo, a partir da pose T. A

sincronizagdo dos registros, portanto, se deu a partir destas poses iniciais.
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A cena de calibragem dos consoles foi realizada em 619 frames. Os trés registros de
movimentagado utilizaram esta cena de calibragem, uma vez que nao houve movimentacao dos
consoles.

* Movimentagdo 1 - Caixa pequena

O modelo biomecanico foi posicionado sobre a nuvem de pontos na pose T inicial e
foi dado inicio ao rastreamento. A movimentacdo de elevacdo foi realizada duas vezes,
totalizando 27,8 segundos rastreados. Nao houveram areas de oclusio em intervalos
significativos para comprometer o rastreamento.

* Movimentagdo 2 - Caixa média

O modelo biomecanico foi posicionado sobre a nuvem de pontos na pose T inicial e
foi dado inicio ao rastreamento.A movimentacdo de elevacao foi realizada uma vez,
totalizando 12,1 segundos rastreados.

Foram observadas areas de oclusdo causadas pela sobreposi¢ao dos antebragos
esquerdo e direito nas pernas esquerda e direita do voluntario durante o agachamento.

Foi necessario rastrear reversamente, a partir da pose T assumida no final do registro,
uma vez que a oclusdo gerada resultou na perda de referéncia do rastreamento.

O movimento rastreado resultante possui um desvio nos membros inferiores no

momento do agachamento.

* Movimentagao 3 - Caixa grande

O modelo biomecanico foi posicionado sobre a nuvem de pontos na pose T inicial e
foi dado inicio ao rastreamento. A movimentagao de elevagcdo foi realizada uma vez,
totalizando 11,4 segundos rastreados.

Foram observadas areas de oclusdo causadas pela sobreposi¢ao dos antebragos
esquerdo e direito nas pernas esquerda e direita do voluntario durante o agachamento e areas
de oclusdo geradas pela caixa.

O movimento foi rastreado de forma reversa, porém, durante o agachamento, as
referéncias da nuvem de pontos foram perdidas em fungdo da oclusdo, invalidando o
momento em que o voluntario realiza o agachamento.

Portanto, duas das trés movimentagdes capturadas pelos consoles MS Kinect a partir

do iPiSoft mostraram resultados validos para o estudo comparativo.



82

4.2.2 Anélise dos dados

Os dados obtidos por ambos os sistemas foram exportados em formato FBX para a
insercdo na Plataforma Digital 3D, onde foram selecionados intervalos de tempo para a

comparacao dindmica e posturas para as comparacoes estaticas.

a) Comparagdo dindmica — Deslocamento global
Para comparar os sistemas em termos de deslocamento, foram selecionados intervalos

de interesse, tendo como base as movimentagdes realizadas pelo voluntério:

Intervalo 1: Adugao horizontal

Comparagao do deslocamento global dos membros superiores no intervalo de tempo
correspondente a 0,4 — 1,94 segundos na plataforma digital. No referido intervalo, o
voluntario estd realizando aducao horizontal do ombro, com os cotovelos em extensdo e

punho em posi¢ao neutra.

Intervalo 2: Adugao

Comparagao do deslocamento global dos membros superiores no intervalo de tempo
correspondente a 3,9 — 5,5 segundos na plataforma digital. No referido intervalo, o voluntario
esta realizando aducdo do ombro com os cotovelos levemente flexionados € punho em

posi¢ao neutra.

Intervalo 3: Flexao
Comparagao do deslocamento global dos membros inferiores no intervalo de tempo
correspondente a 5,5 — 7,5 segundos na plataforma digital. No referido intervalo, o voluntario

esta realizando flexao do joelho, quadril e tornozelo (dorseflexao).

b) Comparagoes estaticas
As comparagdes estaticas segmentares e angulares foram realizadas com base na

reconstrugdo das cinco posturas de interesse descritas abaixo (Figura 21):
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* (Cena 0 (tempo: 0s): a primeira cena selecionada se refere ao modelo biomecanico em
pose T sem movimentagdo, ou seja, apenas a reconstrucdo do modelo biomecanico

com base na hierarquia obtida no arquivo FBX.

* Cena 1 (tempo: 0,3s): a segunda cena se refere a pose T adotada propriamente pelo

voluntario.
* (Cena 2 (tempo: 2,02s): na terceira cena, o voluntario esta assumindo a postura ereta,
orientado para frente, com os dois bracos estendidos a frente do corpo,

perpendiculares ao tronco, realizando adugao horizontal.

* Cena 3 (tempo: 8,06): a cena 3 corresponde ao momento em que o voluntario estd

apreendendo a caixa, ainda no chdo. A postura assumida ¢ semi agachada.

* Cena 4 (tempo: 10,21s): na ultima cena selecionada, o voluntario esta assumindo a

postura ereta, orientado para frente, com os bracos fletidos, sustentando a caixa.

Os dados obtidos por meio de registro por video também foram utilizados, de forma

que a Cena 0 ¢ restrita aos sistemas tridimensionais.

Figura 21 — Representagao das cenas estaticas

Legenda: Cenas estaticas adotadas pelo usudrio (Cena 1 a 4).

Fonte: STREIT, 2013.
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4.2.3 Resultados

a) Comparagao dinamica

A comparacdo dinamica diz respeito ao deslocamento global das articulagdes em
movimentos predeterminados. Os graficos resultantes das movimentagdes foram
confeccionados com base no deslocamento das articulagdes nos eixos X, y € z durante os trés

intervalos selecionados podem ser observados a seguir:
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Intervalo 1: o deslocamento das articulagdes durante a aducao horizontal foi realizada nas
articulacdes dos membros superiores de forma bilateral. Seus respectivos resultados podem

ser observados abaixo (Graficos 1 — 6):

Grafico 1 — Deslocamento do ombro direito durante aducao horizontal.

Deslocamento ombro direito (aducio horizontal)
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Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.



Grafico 2 — Deslocamento do ombro esquerdo durante adugao horizontal.

Deslocamento ombro esquerdo (aducio horizontal)
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Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 3 — Deslocamento do cotovelo direito durante aducao horizontal.

Deslocamento cotovelo direito (aducao horizontal)
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Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.



Grafico 4 — Deslocamento do cotovelo esquerdo durante aducao horizontal.

Deslocamento cotovelo esquerdo (aducio horizontal)
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40

0,4s 1,9s
e M - POsi¢d0 X s M - POSICAO Y s M - PoOsiGHO Z
+= =1 K - Posi¢do X »==:K-Posicio Y ===: K - Posicio Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 5 — Deslocamento do punho direito durante aducao horizontal.

Deslocamento punho direito (aducao horizontal)
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0.,4s 1,9s
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e M - POsicA0 X e M - POSICAO Y s M - Posig20 Z
+==: K - Posicio X r==: K -Posi¢io Y ===: K - Posi¢do Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 6 — Deslocamento do punho esquerdo durante adugdo horizontal.

Deslocamento punho esquerdo (aducao horizontal)

0.,4s 1,9s
e M - Posig0 X e M - POSI¢A0 Y s M - Posic0 Z
+ == K - Posicio X +==: K -Posicio Y ===: K - Posicdo Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Intervalo 2: o deslocamento das articulagdes durante a adugdo foi realizada nas articulacdes

dos membros superiores. Seus respectivos resultados podem ser observados abaixo (Graficos

7-12):

Grafico 7 — Deslocamento do ombro direito durante aducao

Deslocamento ombro direito (aducio)
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80

3,9s 5,5s

e M - Posi¢a0 X e M - P0OSi¢A0 Y === M - Posig¢lio Z
»= =1 K - Posicdo X == K -Posicio Y ===: K - Posicio Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 8 — Deslocamento do ombro esquerdo durante adugao

Deslocamento ombro esquerdo (aducao)
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e M - Posic0 X e M - POSICAO Y s M - Posica0 Z
»==: K - Posi¢do X ==K -Posicio Y ===: K - Posi¢ido Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.



Grafico 9 — Deslocamento do cotovelo direito durante aducao

Deslocamento cotovelo direito (aducao)
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+==1 K - Posi¢do X ==K -Posicio Y ===: K - Posi¢cido Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.



Grafico 10 — Deslocamento do cotovelo esquerdo durante adugao

Deslocamento cotovelo esquerdo (aducio)
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s M - PoOsica0 X e M - POSICAO Y s M - Posicio Z
»= =1 K - Posi¢do X +==: K -Posicio Y ===: K - Posi¢do Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial

representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do

sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 11 — Deslocamento do punho direito durante adugao

Deslocamento punho direito (aducao)
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-me e e e
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3,9s 5,5s

e M - Posic0 X s M = POSICAO Y s M - POSiGHO Z
»==: K - Posicao X »==:K-Posicio Y ===: K - Posi¢do Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 12 — Deslocamento do punho direito durante adugao

Deslocamento punho esquerdo (aducéo)
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. M - Posiga0 X e M - POSIGA0 Y s M - Posic0 Z
+= =1 K - Posigdo X +==:K-Posicio Y ===: K - Posi¢do Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Intervalo 3: o deslocamento das articulagdes durante a flexdao (agachamento) foi realizado nas
articulacdes dos membros inferiores. Seus respectivos resultados podem ser observados

abaixo (Graficos 13 -18):

Grafico 13 — Deslocamento do quadril direito durante flexao

Deslocamento quadril direito (flexdo)
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e M - Posiga0 X e M - P0OSIGA0 Y s M - PosicA0 Z
+= =1 K - Posicdo X »= =1 K -Posicio Y ===: K -Posi¢do Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.



Grafico 14 — Deslocamento do quadril esquerdo durante flexao

Deslocamento quadril esquerdo (flexao)
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e M - Posiga0 X e ML - P0OSi¢A0 Y s M - Posic0 Z
+==: K - Posicdo X +==:K-Posicio Y ===: K -Posi¢io Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 15 — Deslocamento do joelho direito durante flexao

Deslocamento joelho direito (flexao)
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e M - PosicA0 X e M - POSICA0 Y e M - PoSsiga0 Z
»= =1 K -Posi¢do X +==: K -Posicio Y === K - Posi¢cdo Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 16 — Deslocamento do joelho esquerdo durante flexao

Deslocamento joelho esquerdo (flexao)
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5,5s
e M - PosicA0 X e M - POSICA0 Y e M - PoSsig0 Z
»==: K - Posicio X »==: K -Posicio Y ===: K - Posi¢io Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial

7,5s

representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do

sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 17 — Deslocamento do calcanhar direito durante flexdo

Deslocamento calcanhar direito (flexao)
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+= =1 K - Posicdo X »==: K -Posicio Y ===: K - Posicdo Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 18 — Deslocamento do calcanhar esquerdo durante flexao

Deslocamento calcanhar esquerdo (flexio)
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»= =1 K - Posicido X »==:K-Posicio Y ===: K - Posi¢io Z

Legenda: Deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do sistema inercial
representados em linhas cheias e deslocamentos em X (vermelho),Y (azul) e Z (verde) do
sistema 1PiSoft/Kinect representados em linhas tracejadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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b) Comparagoes estaticas
b.1) Comparagao segmentar
A comparacdo segmentar foi realizada com os dados obtidos por ambos sistemas 3D.

Os resultados podem ser observados nas tabelas 2 e 3 abaixo.

Tabela 2: resultados comparativos de medidas segmentares nas cenas estaticas selecionadas,
obtidas pelo sistema inercial MVN Biomech. As medidas segmentares foram retiradas em cm.

(nota: a altura total e altura do tronco sao medidas varidveis)

MVN Biomech Cenal Cena 1l Cena 2 Cena 3 Cena 4
1 Altura total 173 168,5 170,1 83,3 170
2 Altura do tronco 56,1 55,6 55,8 22,6 55,7
3 Cabeca 18,4 18,4 18,4 18,4 18,4
4 Ombro Esquerdo 14,7 14,7 14,7 14,7 14,7
5 Brago Esquerdo 30,7 30,7 30,7 30,7 30,7
6 Antebrago Esquerdo 25,2 25,2 25,2 25,2 25,2
7 Quadril Esquerdo 9,1 9,1 9,1 9,1 9,1
8 Coxa Esquerda 43,1 43,1 43,1 43,1 43,1
9 Perna Esquerda 41,2 41,2 41,2 41,2 41,2
10  Ombro direito 14,7 14,7 14,7 14,7 14,7
11  Braco direito 30,7 30,7 30,7 30,7 30,7
12 Antebrago direito 25,2 25,2 25,2 25,2 25,2
13 Quadril direito 9,1 9,1 9,1 9,1 9,1
14  Coxa direita 43,1 43,1 43,1 43,1 43,1
15  Perna direita 41,2 41,2 41,2 41,2 41,2

Fonte: STREIT, 2013.
Tabela 3: resultados comparativos de medidas segmentares nas cenas estaticas selecionadas,
obtidas pelo Kinect através do iPiSoft. As medidas segmentares foram retiradas em cm. (nota:

a altura total e altura do tronco sao medidas varidveis)

MS Kinect - iPiSoft Cenal Cenal Cena 2 Cena 3 Cena 4
1 Altura total 176,4 176,3 174,8 85,9 172,9
2 Altura do tronco 52,4 51,6 48,3 22,4 46,6
3 Cabeca 19,4 19,4 19,4 19,1 19,4
4 Ombro Esquerdo 15,7 15,7 15,6 15,6 15,7
5 Brago Esquerdo 304 304 304 30,2 304
6 Antebrago Esquerdo 25,3 25,3 25,3 25,5 25,3
7 Quadril Esquerdo 11,1 11,1 11,1 11,1 11,1
8 Coxa Esquerda 443 443 443 443 443
9 Perna Esquerda 43,5 435 43,5 435 43,5
10  Ombro direito 15,7 15,7 15,7 15,7 15,7
11  Braco direito 30,4 30,4 30,4 30,4 30,4
12 Antebrago direito 25,3 25,3 25,3 25,3 25,3
13 Quadril direito 11,1 11,1 11,1 11,1 11,1
14  Coxa direita 443 443 443 443 443
15  Perna direita 43,5 435 43,5 435 43,5

Fonte: STREIT, 2013.
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Das 15 medidas retiradas do modelo biomecanico MVN Biomech, nao houve variagao
dimensional entre as cenas, o que ja era esperado, uma vez que o modelo ¢ baseado em
segmentos rigidos.

Das medidas retiradas do modelo biomecanico do iPiSoft nas 5 cenas, a variagao mais
significativa ocorreu no braco esquerdo na cena 5. Durante este momento, a referéncia do
ombro havia sido perdida, o que gerou alteracdo no angulo da clavicula e alteracdo
dimensional tanto no brago quanto no ombro esquerdo.

Como resultado do primeiro objetivo, o modelo biomecanico do iPiSoft busca manter
a caracteristica de corpos rigidos, contanto que a referéncia durante o processo de
rastreamento ndo se perca. Ou seja, uma vez que algum segmento ¢ rastreado de maneira
incorreta, os angulos sdo alterados e os segmentos adjacentes perdem ou ganham
comprimento para compensar o rastreamento incorreto. A comparagdo segmentar utilizando

as medidas reais do voluntario como parametro pode ser observada na tabela 4 abaixo:

Tabela 4: comparagdo dimensional segmentar entre os sistemas e as medidas reais do
voluntario, onde “MVN” se refere ao sistema inercial; “Kinect” se refere ao console através
do iPiSoft; “V1” se refere a variagao percentual do sistema inercial em relagao as medidas
reais; “V2” se refere a variacao percentual do MS Kinect através do iPiSoft em relacdao as
medidas reais; “D1” e “D2” se referem as variacdes absolutas no dimensionamento. Sinais

negativos se referem a segmentos menores que as medidas reais.

Segmentos MVN Kinect Reais V1 V2 D1 D2
cm cm cm % % cm cm
1 Altura total 172,7 176.,4 177 -2,43 -0,34 43 0,6
2 Altura do tronco 50 52,4 53,5 -6,54 -2,06 3,5 1,1
3 Cabega 18,4 19.4 21 -12,38  -7,62 2,6 1,6
4  Ombro Esquerdo 14,7 15,7 15,1 -2,65 3,97 0,4 -0,6
5 Brago Esquerdo 30,7 30,4 29,9 2,68 1,67 -0,8 -0,5
6  Antebrago Esquerdo 25,2 25,3 25,1 0,40 0,80 -0,1 -0,2
7  Quadril Esquerdo 9,1 11,1 12,75 -28,63 -12,94 3,65 1,65
8 Coxa Esquerda 43,1 443 49,7 -13,28 -10,87 6,6 5,4
9  Perna Esquerda 41,1 43,5 42.8 -3,97 1,64 1,7 -0,7
10 Ombro direito 14,7 15,7 15,1 -2,65 3,97 0,4 -0,6
11 Braco direito 30,7 30,4 30,4 0,99 0,00 03 0
12 Antebrago direito 25,2 25,3 25,1 0,40 0,80 -0,1 -0,2
13 Quadril direito 9,1 11,1 12,75 -28,63 -12,94 3,65 1,65
14 Coxa direita 43,1 443 50 -13,80 -11,40 6.9 5,7
15 Perna direita 41,1 43,5 437 -5,95 -0,46 2,6 0,2

Fonte: STREIT, 2013.
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b.2) Comparagao angular bidimensional
A comparagao de angulos utilizando os dados 3D projetados no plano sagital, junto

aos dados 2D obtidos por meio de video esta representada graficamente abaixo (Figura 22):

Figura 22 — Proje¢ao dos modelos biomecanicos no plano sagital

Legenda: Cenas 1 a 4 no plano sagital. O modelo roxo corresponde a reconstru¢do dos dados
2D por meio de video; o modelo azul corresponde a projecao do modelo do MVN Biomech
no plano sagital ¢ o modelo laranja corresponde a projecdo do modelo do iPiSoft no plano
sagital. Os pontos vermelhos, que podem ser observados na cena, 1 correspondem as
articulagdes sem predominancia de movimentos no plano em questdo (cotovelos e punhos).
Os pontos verdes, correspondem as articulacdes as quais os angulos foram retirados.

Fonte: STREIT, 2013.

Na tabela 5, pode ser observada a comparagdo dos angulos segmentares utilizando os
dados 2D obtidos por meio de registro por video e as projecdes dos dados 3D. Da mesma
forma, os dados estdo representados nos graficos 19 — 21 referentes ao angulo articular do

joelho direito, angulo articular do punho direito e angulo articular do cotovelo direito.
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Tabela 5: comparagdo de angulos segmentares utilizando os dados 2D obtidos por meio de

registro por video. Os valores estdo em graus e apenas as articulagdes com predominancia no

plano sagital referentes ao lado direito do corpo foram comparadas.

MVN Biomech
Angulo Articular Joelho Kinect - iPiSoft
Registro por video

MVN Biomech
Angulo Articular Punho Kinect - iPiSoft

Registro por video

MVN Biomech
Angulo Articular Cotovelo  Kinect - iPiSoft
Registro por video

Fonte: STREIT, 2013.

Cena 1
174,7
169,3
1633

Cena2 Cena3l

169,1
164.,9
163,2

174,8
176,7
182,1

165,1
179,7
181,7

80
74,7
73,7

181,6
177,9
172,4

158,6
148,8
171,9

Cena 4
174,2
169.,4
161,7

195
179,6
179,7

145
127,1
128,1

Grafico 19 — Representacao da comparagdo do angulo articular do joelho direito no plano

sagital referentes as cenas 1 — 4.

Angulo articular joelho - Plano sagital

270°

180°

90°

00

Cena 1 Cena 2 Cena 3

—e— MVN Biomech
o— Kineck - iPiSoft

—e— Registro por video

Cena 4

Legenda: Os dados projetados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em

azul; os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em laranja e os

dados referentes ao registro por video estdo representados em roxo.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 20 — Representacao da comparagcdo do angulo articular do punho direito no plano

sagital referentes as cenas 1 — 4.

Angulo articular punho - Plano sagital

270°
180°
90°
—e— MVN Biomech
—o— Kineck - iPiSoft
0° —e— Registro por video
Cena 1 Cena 2 Cena 3 Cena 4

Legenda: Os dados projetados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em
azul; os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em laranja e os

dados referentes ao registro por video estdo representados em roxo.
Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 21 — Representacdo da comparagdo do angulo articular do cotovelo direito no plano

sagital referentes as cenas 1 — 4.

Angulo articular cotovelo - Plano sagital

270°
180°
90°
—e— MVN Biomech
—o— Kineck - iPiSoft
0° —e— Registro por video
Cena 1 Cena 2 Cena 3 Cena 4

Legenda: Os dados projetados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em
azul; os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em laranja e os
dados referentes ao registro por video estdo representados em roxo.

Fonte: STREIT, 2013.
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Os angulos articulares dos sistemas 3D em relacdo ao plano formato por suas

articulagdes distais foram retirados de acordo com o grafico representativo da figura 23:

Figura 23 - Representagao dos angulos articulares extraidos dos modelos 3D

Legenda: Cotovelos direito e esquerdo, punhos direito e esquerdo e joelhos direito e esquerdo.
Os angulos representados foram extraidos do plano formado pelas articulagdes adjacentes a
articulacao de interesse.

Fonte: STREIT, 2013.

b3) Comparagao angular tridimensional

Os angulos articulares obtidos a partir dos sistemas 3D podem ser observados nas
tabelas 6 e 7. As cenas comparadas incluem a cena onde nao ha movimentacao do usuario,
evidenciando as diferencgas originais entre os modelos biomecanicos. Da mesma forma, os
dados estao representados nos graficos 22 — 27, referentes aos angulos articulares dos joelhos

direito e esquerdo, punhos direito e esquerdo e cotovelos direito e esquerdo.
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Tabela 6: angulos articulares retirados a partir da reconstrucao do modelo biomecanico do MS

Kinect através do iPiSoft nas 5 cenas estaticas selecionadas

MS Kinect - iPiSoft Cena0 Cenal Cena2 Cena3 Cenad
1 Angulo articular joelho direito 169,2 178,9 164,8 72,6 169,1
2 Angulo articular joelho esquerdo 171,5 178,9 164 68,4 167,9
3 Angulo articular cotovelo direito 168,6 179,6 179,1 146,3 125,3
4 Angulo articular cotovelo esquerdo 166,8 179,8 153,9 143,3 117,1
5 Angulo articular punho direito 166,6 176,6 176,6 176,6 176,2
6 Angulo articular punho esquerdo 160,6 176,6 176,6 176,6 175,4

Fonte: STREIT, 2013.

Tabela 7: angulos articulares retirados a partir da reconstru¢do do modelo biomecanico do

MVN Biomech nas 5 cenas estaticas selecionadas

MVN Biomech Cena0 Cenal Cena2 Cena3 Cenad
1 Angulo articular joelho direito 172,8 172,8 169 79,8 172,8
2 Angulo articular joelho esquerdo 170,3 170,7 167,7 82,8 177,1
3 Angulo articular cotovelo direito 165,4 168,8 165,1 158,4 137,6
4 Angulo articular cotovelo esquerdo 167,1 170 166,2 163 145,5
5 Angulo articular punho direito 175,5 175,5 174,5 175,9 169,2
6 Angulo articular punho esquerdo 165,6 166,3 172,1 168,2 180

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 22 — Representagao da comparagao do angulo articular do joelho direito

Angulo articular joelho direito

180°
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Cena 0 Cena 1 Cena 2 Cena 3 Cena 4

—o— MVN Biomech —e—Kinect - iPiSoft

Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em azul e os
dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdao representados em laranja.
Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 23 — Representagao da comparagao do angulo articular do joelho esquerdo

Angulo articular joelho esquerdo
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em azul e os
dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdao representados em laranja.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 24 — Representagao da comparagao do angulo articular do cotovelo direito

Angulo articular cotovelo direito
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em azul e os
dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdao representados em laranja.
Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 25 — Representagdao da comparagao do angulo articular do cotovelo esquerdo

Angulo articular cotovelo esquerdo
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em azul e os
dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdao representados em laranja.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 26 — Representagdao da comparagao do angulo articular do punho direito

Angulo articular punho direito
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em azul e os
dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdao representados em laranja.
Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 27 — Representagdao da comparagao do angulo articular do punho esquerdo

Angulo articular punho esquerdo
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estdo representados em azul e os
dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdao representados em laranja.

Fonte: STREIT, 2013.

b.4) Comparagao angular — inclinagao
Os angulos de inclinacdo dos segmentos foram extraidos dos planos ortogonais, uma
vez que apenas os dados de angulos articulares ndo determinam a orientagao dos segmentos.
Nos graficos a seguir, podem ser observadas as inclinagdes referentes as inclinagdes
das maos direita e esquerda, antebragos direito e esquerdo, bragos direito e esquerdo, perna

direita e esquerda e coxa direita e esquerda.
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Grafico 28 - Representagdao da comparagao das inclinagdes da mao direita

Inclinacao mao direita
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270°
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-180° .
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-~ M - Plano Transversal
360° - K -Plano Transversal
Cena 0 Cena 1 Cena 2 Cena 3 Cena 4

Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 29 - Representagdao da comparagao das inclinagdes da mao esquerda

Inclinacio mao esquerda
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 30 - Representagdao da comparagao das inclinagdes do antebrago direito

Inclinacao antebraco direito
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estao representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinacdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 31 - Representagdao da comparagao das inclinagdes do antebrago esquerdo

Inclinacao antebraco esquerdo
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 32 - Representagao da comparagao das inclinagdes do brago direito

Inclinacao braco direito
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 33 - Representagdao da comparagao das inclinagdes do brago esquerdo

Inclinacao braco esquerdo
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 34 - Representagdao da comparagao das inclinagdes da perna direita

Inclinacio perna direita
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 35 - Representagdao da comparagao das inclinagdes da perna esquerda
Inclinacio perna esquerda
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estao representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas
selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 36 - Representagdao da comparagao das inclinagdes da coxa direita

Inclinacao coxa direita
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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Grafico 37 - Representagdao da comparagao das inclinagdes da coxa esquerda
Inclinacio coxa esquerda
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Legenda: Os dados obtidos pelo sistema MVN Biomech estao representados em linha cheia e
os dados referentes ao sistema Kinect — iPiSoft estdo representados em linha tracejada. A cor
vermelha representa a inclinagdo do segmento em relagdo ao plano coronal; a cor azul
representa a inclinagdo em relagdo ao plano sagital e a cor verde representa a inclinagdo em
relagdo ao plano transversal. Os dados acima foram retirados das 5 cenas estaticas

selecionadas.

Fonte: STREIT, 2013.
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b.5) Inclinagdo do tronco

A tultima comparacao diz respeito a comparacao da variagdo da inclina¢ao do tronco,
retirada com base na norma ISO 11266. A postura de referencia utilizada foi a cena 0, onde
ambos os modelos biomecanicos 3D estavam sem movimentacdo. A variagdo angular foi
retirada a partir do angulo inicial (observado na cena 0), em relagdo as cenas posteriores.Os

resultados podem ser observados na tabela abaixo:

Tabela 8: Variacao da inclinacdo do tronco com base na ISO 11266 entre os sistemas 3D nas

4 posturas estaticas selecionadas.

MYVN Biomech MS Kinect - iPiSoft
Cena 1 0° 0,7°
Cena 2 1,2° 1,6°
Cena 3 -66,1° -70,4°
Cena 4 1,4° 1,8°

Fonte: STREIT, 2013.
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5 DISCUSSAO

Dentro das condi¢des nas quais o experimento foi realizado, o uso dos consoles MS
Kinect junto ao iPiSoft foram bem sucedidos.

Algumas limitagdes puderam ser levantadas no segundo experimento em relagcdo a
utilizagdo dos consoles, principalmente no que se refere a areas de oclusdo. Areas de oclusdo
ocorrem quando uma ou ambas as cameras ficam obstruidas, o que resulta na perda de
referencia para o rastreamento do movimento durante o poOs-processamento. Pdde ser
observado que objetos com maior dimensionamento podem causar perdas de referencia
irreparaveis, uma vez que impossibilitam sua corre¢ao manual.

Uma maneira de evitar que estas areas de oclusdo invalidem toda a movimentacao
registrada ¢ a adocao da pose T sempre que possivel. Ao ter a referencia da pose T em outros
momentos alem do inicio, € possivel rastrear o movimento de forma reversa.

Em relagdo aos deslocamentos globais, as diferencas de posicionamento das curvas ja
eram esperadas, uma vez que os modelos biomecanicos possuem configuragdes ¢ a forma de
calcular os segmentos diferentes. Sendo assim, o que foi avaliado nesta comparagao foi a
variacdo de deslocamento nas curvas, ou seja, se as diferencas se mantém durante os
movimentos. Nesse sentido, puderam ser observadas similaridades de variagdo entre os
sistemas, validando a utilizagao do console.

Em relagdo ao comparativo de dados dimensionais segmentares, pode ser observado
que 11 das 15 medidas obtidas pelos consoles MS Kinect através do iPiSoft tiveram valores
mais proximos as medidas reais obtidas por meio de antropometros em relagdo ao sistema
inercial. A maior variacdo, encontrada em ambos os sistemas, foi nas dimensdes segmentares
da coxa direita — consideraveis 6,9cm no MS Kinect através do iPiSoft e 5,7cm no MVN
Biomech. J4 o segmento com menor diferenca foi o antebrago esquerdo — no MVN Biomech,
a variacao foi de 0,1cm e no MS Kinect através do iPiSoft foi 0 cm. O sistema inercial foi o
mais preciso em relacao as medidas segmentares dos membros superiores.

Outro resultado obtido neste comparativo diz respeito a lateralidade do modelo
biomecanico do sistema inercial, que € simétrico. Pode ser assumido, com base nas medidas
inseridas no processo de calibragem, que a correspondéncia ¢ feita da direita para a esquerda.

A comparacdo entre os angulos articulares utilizando também os dados obtidos por
meio de registro por video no plano sagital também demonstraram maior relagdo com os

resultados obtidos a partir do MS Kinect — iPiSoft. Porém, como nenhum equipamento de
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medicao angular foi utilizado em tempo real durante a movimentagdo do voluntario, ndo ¢
possivel validar qual resultado foi mais preciso de forma efetiva. Ja& as diferencas entre os
angulos articulares 3D se mostraram mais proeminentes no cotovelo e mais relacionadas entre
si nos angulos do joelho. Da mesma forma, as inclinagdes segmentares também ndo podem
ser validadas, embora os resultados se mostrem satisfatorios com excecao da inclinacao da
coxa.

Os resultados mais irregulares foram observados na comparacao de inclinacdo dos
segmentos no plano transversal. Embora nos outros planos a variagao tendesse a se manter, no
plano transversal o mesmo nao foi observado.

Em relacao a inclinagdo do tronco, os resultados foram positivos, uma vez que a maior
variagdo encontrada foi durante o agachamento, de 4,3°. E importante notar que a aplicagdo
que sera dada a um sistema define o erro que € aceitavel. Fernandez-Baena, Susin e Lligadas
(2012), por exemplo, colocam que um erro de até 10 graus ¢ aceitdvel em aplicacdes de
terapias fisicas. No entanto, a tolerancia deve ser estudada, uma vez que outros fatores, como
deslocamento das marcas anatomicas, podem influenciar nos resultados

Foi possivel observar a relagdo entre os resultados do sistema de registro por meio de
video e dos consoles MS Kinect — iPiSoft no que se refere a retirada de angulos no plano de
predominancia. Embora o movimento seja realizado com predominancia de movimento no
plano sagital, ¢ possivel observar que a proje¢do acumula um pequeno erro decorrente das

inclinagdes nos planos coronal e transverso que nao estao sendo consideradas.

5.1 Avaliacio dos sistemas em ambientes reais de trabalho

Visando avaliar a aplicabilidade e o comportamento dos sistemas em situacdes reais de
trabalho, foram realizados estudos e registros em laboratorios quimicos no setor de petréleo,
gas e energia. Estes registros foram realizados com base na analise da atividade, que estava
sendo realizada no contexto da AET com o objetivo de subsidiar o projeto arquitetonico dos
laboratdrios da Divisdo de Catalise e Processos do Instituto Nacional de Tecnologia.

Seis atividades foram selecionadas para andlise a partir de parametros como
freqiiéncia de realizagdo e riscos inerentes a organizacao do espaco. No contexto do presente

trabalho, foram realizados os levantamentos dimensionais e fotograficos dos laboratérios,
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incluindo mobilidrio, equipamentos e rotas de fuga, assim como aspectos técnicos de acesso
aos equipamentos, adequacao do mobiliario relacionados as atividades selecionadas.

A etapa de acompanhamento das atividades — registradas por meio de video e roteiro
da atividade, aliada ao levantamento dimensional dos laboratorios serviram de base para
avaliar quais movimentos poderiam ser capturados, tendo em vista as limitagdes dos sistemas
e as situagdes. Nesta avaliagdo, foram realizados os estudos de posicionamento dos consoles
MS Kinect e sua area de captura, assim como interferéncias com metais em relacao ao sistema
inercial MVN Biomech.

Em visitas realizadas nos laboratérios onde as atividades sdo realizadas e,
acompanhando o fluxo das atividades, os equipamentos foram conectados e testados,
viabilizando ou ndo sua eventual captura no que se refere a areas de oclusdo, reflexdo e
superficies metalicas.

Em relagdo aos estudos relacionados ao sistema de captura inercial, foram observadas
interferéncias magnéticas nos sensores causadas por metais. Isso pode ser observado tanto nos
sensores dos pés, devido a estrutura metalica do prédio, como nos sensores que se
aproximavam a equipamentos ou objetos com superficies metdlicas. Embora houvesse
interferéncia, esta foi considerada aceitavel pelo sistema nas atividades observadas.

Para a alimentagdo dos sistemas e seus equipamentos adjacentes, foi encontrada a
necessidade de utilizar extensoes, tanto para eletricidade de laptops, quanto para os consoles
Kinect, assim como uma extensao USB para seu posicionamento.

Uma limitagcdo ndo observada anteriormente e nem prevista a partir da literatura em
relagdo aos consoles Kinect diz respeito a interferéncia que um console pode causar no outro.
Durante seu posicionamento, foi observada uma grande area de interferéncia no monitor. Ao
buscar a origem desta area, foi observado que o proprio sensor de profundidade de um dos
consoles causava esta interferéncia.

Outras observagdes feitas a partir do registro por video que podem ser prejudiciais aos
equipamentos Oticos sdo relacionadas ao fluxo de pesquisadores nos laboratorios, gerando
areas de oclusdo. Sendo assim, para uma eventual captura, € necessario que estas interrupcoes
sejam consideradas. Da mesma forma, atividades onde sdo utilizados materiais nao

compativeis com o sistema inercial, apenas os sistemas oticos podem ser utilizados.
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CONCLUSAO

A partir dos dados obtidos nesta pesquisa, € possivel afirmar que o sistema composto
por dois consoles MS Kinect junto ao iPiSoft pode ser utilizado de forma complementar em
situagdes onde outros sistemas tenham restri¢des, ou até¢ de forma independente.

Na tabela 9, podem ser observadas as principais vantagens e limitagdes levantadas:

Tabela 9: vantagens e desvantagens no uso do sistema iPiSoft — Kinect com base nos
experimentos realizados

E um sistema acessivel, portatil e de facil utilizagdo;
Nao ¢ necessaria a utilizacao de marcas anatOmicas ou uma vestimenta
especifica no usuario, o que aumenta sua mobilidade e possibilidade de
trabalhar com diferentes materiais;
Vantagens O processo de calibragem ¢ simples e ndo impde interrupgoes na atividade;
Nao sofre interferéncias por metal;
Pode ser utilizado em atividades que utilizem liquidos ou outros materiais
que, utilizando o sistema inercial seria inviavel;
Em termos de precisao, ¢ uma alternativa viavel
Para um maior aproveitamento da captura, no que diz respeito a liberdade
em planos de movimento predominantes, ¢ necessaria a utilizagao de dois
consoles;
E sujeito a areas de oclusdo, geradas tanto por obstrug¢des em frente ao
Desvantagens equipamento, quanto ao proprio corpo;
Na versao atual do software utilizado gera arquivos com grandes volumes
de dados, o que pode restringir em alguns casos o intervalo de captura ;
Na versao atual do software, ndo ¢ possivel obter dados confidveis de
captura dos pés.
Fonte: STREIT, 2013.

Partindo para um aspecto mais geral, ¢ possivel utilizar este sistema para aferir
parametros biomecanicos, ou em outras analises que requeiram parametros cinematicos do
movimento humano. Porém, ¢ importante ressaltar que o sistema possui todas as
caracteristicas funcionais de um sistema o6tico, ficando sujeito a areas de oclusdo e area de
captura limitada.

Algumas observacdes devem ser feitas, as quais ndo sdo restritas apenas ao sistema
MS Kinect - iPiSoft, no que diz respeito a calibragem adequada e a consideracao dos fatores
do ambiente na qual a captura sera realizada - como iluminagdo, area de captura, fluxo de

movimentagado e os requisitos dos sistemas.
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Da mesma forma, as caracteristicas do modelo biomecanico do sistema utilizado
devem ser levadas em consideracao durante a realizacdo de uma analise biomecanica.
Inclinagdes segmentares do modelo em estado neutro devem ser levantadas quando estudos de
variacdo, tanto de deslocamento quanto angulares, forem realizados.

Posteriores estudos devem ser realizados para obter uma validagdao estatistica dos
dados obtidos no sentido cinematico e antropométrico do rastreamento. Para isto, deve ser
utilizada uma amostragem utilizando um grupo mais significativo, com pessoas de diferentes
padrdes corporais. Da mesma forma, devem ser avaliadas as variagdes em um mesmo
rastreamento.

Outro ponto que deve ser levado em consideracdo ao console ¢ que a maioria dos
problemas mencionados estdo sujeitos a tecnologia utilizada. O lancamento do novo Kinect
(periférico do Xbox One) traz novas vantagens, como o reconhecimento de peso, maior
resolucao, etc. McQuade (2013) colocou que em termos de precisdo, o novo console ¢
extremamente poderoso € que os mecanismos de reconhecimento do esqueleto também
tiveram um significante avango.

A principal conclusdo, portanto, ¢ que esta tecnologia estd apenas no inicio, € seus
avangos prometem modificar a maneira com a qual a captura de movimentos ¢ disseminada.
Se for colocado como exemplo o mercado da animagao digital, a transposicdo de movimentos
para o meio digital podera ser abordada por outros, alem das grandes empresas do
entretenimento. No aspecto do design, permitira que mais pesquisadores possam obter dados
cinematicos do movimento, o que ¢ uma importante ferramenta ndo s6 para entender

situagdes, mas para projeta-las de maneira mais eficiente.
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