BME MOGI Tanszék mozgas
laboratériumanak elozmeényel,
jelene és jovoje
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Torténelem

Leonardo: ,A mechanika tudomanya a legnemesebb és
mindenek felett a leghasznosabb, latnivalon minden él6test altala
végzi mozgasait”

Descartes: ,Az allati és emberi szervezet a mechanika
modszereivel tanulmanyozhato, mivel Isten alkotta gép”

Stanford: ,A fogadasnak két eredménye volt: végre elemezni
tudtuk az allatok és az ember mozgasait, és mellesleg létrejott
egy egyetem”
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Elozmények a GPK-n

REHAROB PROJEKT (2000-2003)
Féloldali bénultak fels6 végtagjanak tornasztatasa ipari robotok
alkalmazasaval (BME MM, GTT, OORI)
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| Toth Andras felvétele
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Stépan Gabor, Arz Gusztayv, Kocsis Laszlo, Téth
@ Andras, Jurak Mihaly, Fazekas Gabor, Horvath
Ménika...

Toth Andras felvétele
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Gyakorlatok mozgaselemzeése

Zebris ultrahang-alapu mozgaselemzo6 rendszer az OORI-ban és
az MM Tanszéken

@ Toth Andras felvétele Kocsis Laszl6 felvétele
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Miért a zebris?

m  Rendelkezésre allé fejlesztési
kornyezet

m BoOvithetGseg, széles vizsgalati paletta
(fels6 végtag, alsé végtag, gerinc,

egyensulyozas, izomaktivitas,
talpnyomas- eloszlas meérése,
vizsgalata)

m  Nagy pontossag
m  Aktiv marker (egyedi)

m Meérés egyes adatal méreés kozben (on-
line) numerikusan és grafikusan
megjelenithet6

| ™ Utofeldolgozas igény minimalis
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Zebris CMS-HS az MM Tanszék

Feladatok, célok: Jurak Mihély Kocsis L&szI6
s Uj mérési modszerek fejlesztése, ’ R
hitelesitése ; -
m A biomechanikai meérések teljes
palettajanak megismereése,

merések vegzese
m Mozgaselemzések tudomanyos
hasznalata

m Mozgaselemzés mindennapi
gyakorlatban valo elterjesztése
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Uj mérési modszerek fejlesztése,
hitelesitése

ArmModel mérést vezerld
program fejlesztése (Kocsis L):
* mérdharmasok hasznalata
» kalibracio tetszbleges
pontok bevonasa
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Uj mérési modszerek fejlesztése,
hitelesitése

Jaras vizsgalata Felso vegtag vizsgalata

Zsidai Attila felvétele

@ Gerinc vizsgalata Hirtelen iranyvaltoztatas
st utani egyensulyozas
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Biomechanikal meérések

Horvath Monika felvétele
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Vizsgalt teruletek

Zsidai Attila felvétele

m Jarasvizsgalat: ElUls6 keresztszalag
sérulés és -mutet, térdizuleti protézis,
csipGbizuleti protézis, meniscus seérulés
hatasvizsgalata

m FelsO végtag: multidirekcionalis instabilitas,
vallizuleti protézis hatasvizsgalat

m  Gerincvizsgalatok: hati és nyaki

m  Sportmozgasok: Vivas, gerelyhajitas,
kerékparozas

m  Hemiprég betegek komplex vizsgalata
m Egyebek: Ujraélesztés, celzas puskaval
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:‘*“'
&P 10. oldal




Tudomanyos eredmeények

m Disszertaciok: 1 MTA doktori, 2 habilitacid, 7 PhD
dolgozat

m 209 tudomanyos kozlemény — 517 hivatkozas
m 3 kutatasi, 2 miszer OTKA

m Tudomanyos kapcsolatok: TF, SE, Szegedi
Tudomany-egyetem, Debreceni Egyetem, haifali
Technion, romai Sacra Coure University, Lets People
Move laboratorium
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Laboratérium ,,gyermekei”

Fajdalom-
ambulancia B

MAV
Koérhaz,
Szolnok

SE ETK
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Mozgaslabor MOGI-n

Cel:

A tanszék korabbi kutatasahoz

kapcsolodjon

Alkalmas legyen

o emberi mozgasok (jaras)

o etorobotikahoz kapcsoléddan allatok
és robotok mozgasanak

o robotok mozgasanak

rogzitésére, meéresere

Meérés kozben numerikusan és

grafikusan kovethet6 legyen

Minimalis utéfeldolgozas
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Tanszék korabbi kutatasai

Basler
scA640-120 gc
kamerak

Devecsehl \)il&qfs felvétele

Devecseri Viktor felvétele

e VICON -SE Emberi és kutya mozgas rogzitése - ELTE
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Optikai-alapu mozgasvizsgalat
OptiTrack

Emberi mozgasok

Sajat programok

Robotmozgasok

Fejlesztdi kornyezet
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Laboratérium kialakitasa

>~: ':l

Kovacs Bence felvétele

@ Tajti Ferenc, Szayer Géza, Kovacs Kamerak e|he|yezésének
0 Bence, Lérincz Otto, Raj Levente, ,
Nagymateé Gergely megten/ezese

{, : Devecseri Viktor 16. oldal
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Kamerak

18 db OptiTrack Flex 13

O

O
O
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Infra tartomany

1280x1024 @ 120 FPS

USB 2.0

Kameran tortend kepfeldolgozas
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Kamerak felszerelése

Urbin Agnes felvétele

Raj Levente és Molnar Jozsef felvételei

Molnar Jozsef, Sztrancsik Zsolt, Tiegel0OOman Péter, Raj Levente, Devecseri Viktor,

Nagymaté Gergely 18. oldal



Kalibralas — Geodézia méropontok
meghatarozasa

Nagymaté Gergely felvételei

Rézsa Szabolcs, Tuchband
Tamas Nagymaté Gergely
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Abszolut pontossag meghatarozasa

A referenciahoz viszonyitott hiba iranya es 100x-os meérteke
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A kamerarendszer és a geodéziai koordinatarendszert
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egymasra illesztve a legnagyobb abszolut hibak is csak mm-

es tartomanyban mérhetbek.
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Relativ pontossag meghatarozasa

Legnagyobb 3D eltérés az atlagtol 1 perces méreés soran
a 3D rekonstrukcidhoz hasznalt kameraszam
fliggvényében, 8 geodéziai pont atlaga (m)
0,00016

0,00014 A
0,00012 Yo
¥~
0,0001 $~e_
&~ -.

0,00008 - ‘ot
0,00006
0,00004
0,00002

0

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
Kameraszam

A rendszer mar kevés kameraval is szubmiliméter pontossagot
biztosit. Kulcskérdés a kamerak j6é ralatasanak biztositasa,
kitakarasok kikuszobolése

(4 BO

21. oldal



(4 §G

Relativ pontossag meghatarozasa

Ismert tavolsagu markerek tavolsaganak meérése

- Bot markerei kézti hiba szinkaddal
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Méroszoftver - Motive

Marker, merev test és emberi csontvaz adatok robusztus

rekonstrukcidja

Adatok valds ideji kuldése egyedi szoftverek szamara
egyedi protokoll segitsegével

Remek integralhatdésag egyedi biomechanikai feldolgozo
vagy robot vezeérlé programokba.
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Egyedi méroprogramok

MUBMA (MOGI Universal Biomechanical Motion Analyzer)

A hallgatok sajat biomechanikai markerelrendezeést
fejleszthetnek bele és szamitasokat implementalhatnak, mely
modellt utana barki hasznalhatja
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Fukuda meéroprogramok

Optitrack alapu uj
rendszer hitelesitése a
korabbi ultrahang-
alapu merorendszerrel

G
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Hirtelen iranyvaltas alapu
egyensulyvisszanyereési vizsgalat

Iranyultsagi hanyados nevu paraméter bevezetese
Osztalyozas egyensuly visszanyeresi strategia alapjan
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Iranyultsagi hanyados
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Eddigi méresek - jaras
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Eddigi méresek - vitorlazok

m Vitorlazok statikus €s dinamikus
egyensulyozo képessegenek
vizsgalata talpnyomas
kozéppont, csillapitando platform :.,Z. :
és fejmozgas vizsgalatan
keresztul

m A verseny vitorlazok
egyensulyozasa kimutathatoan
ktlonbozik a sportot nem
Uzbketdl
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Eddigi mérések — Virtualis valosag
(VR) hatasa az allasstabilitasra

A VR sisak viselése nem rontja
annyira az egyensulykepesseget
mint a szem becsukasa

Meg jobb a helyzet, amennyiben a
VR nézet a fej pozicigjat is
koveti. Nincs szignifikans eltérés
a nyitott szemes allashoz képest
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Eddigi mérések — egészséges referencia
adatbazis kiépitése jovobeni kutatasokhoz

Statikus allasstabilitas
Dinamikus egyensuly
Jarasvizsgalati méréseken
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Eddigi mérések — hitelesités masik
muszer

m  Goniométeres mozgasrogzitd ruha
hitelesitése
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Talpnyomas eloszlas alapu
stabilitasvizsgalati parameéterek
kutatasa

m Szakirodalomban hasznalt szamtalan
parameter szamanak csokkentese a
redundans paraméterek kiszlrésevel

m Parameéter megbizhatosagi vizsgalatok g %
iIsmetelt merésekkel — _
m Mérés standardizalasra tett javaslatok 6 o [
"ij lj‘ |1/ ]
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JOVO

m  OTKA K 115895 Jarasvizsgalo rendszer a medence és a
csipdizuleti mozgasok rogzitéseére (Péterffy Sandor utcai
Koérhazzal kozosen)

m Robotok, emberek mozgasanak rogzitése, elemzeése

MOGI

(G Q)
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Koszonom megtisztelo figyelmuket!
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