Attribuer un set de marqueurs a un modele
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Présentation de gait2392
e Anthropométrie (1.8 m et 75.16 kg)

e 23 degrés de liberté, 92 actionneurs musculaires

e Articulations:
— Articulation lombaire: connection sphérique (3 ddl)

— Bassin-sol: connection libre (6 ddl, inclinaison:
~13° par rapport aux CGA/ISB)

- Hanche: connection sphérique (3 ddl)
— Genou: modele planaire (1 ddl)

— Cheville, articulations sous-talienne et
metatarsophalangienne: connection pivot (1 ddl
chacune)

e Pas encore de marqueurs

| e Plus de détails et toutes les publications connexes
sur le site web OpenSim
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Marqueurs

e Aussi désignés comme “marqueurs virtuels” ou “marqueurs

du modele”
e Connection rigide aux segments
e Coordonnées exprimees dans le repere local

<Marker name="R.Enee.Lat">
<!——Body segment in the model on which the marker resides.-—-—->

<body>femur r</body>
<!——Location of a marker on the body segment.-—-—->
<location> -0.0034701 -0.426099 0.0613926</location>
<!—-Flag (true or false) specifying whether or not a marke d be kept I
wfixedsfalse</fixed>
< /Marker>
<Marker name="R.EFEnee.Med">
<1——Body =segment in the model on which the marker resides.-->
<body>femur r</body>
<!——Location of a marker on the body segment.-—--
<location> 0.000330306 -0.443005 -0.0596931</location>
<!'—-Flag (true or false) s=specifyving whether or not a marker should be kept £
«fixedsfalse</fixed>
< /Marker>
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Définition du set de marqueurs

Editeur de marqueurs pour
ajouter/supprimer/modifier des marqueurs
dans le modele

Set de marqueurs a placer de maniere
similaire aux marqueurs experimentaux
(mémes noms!)

Distinction entre marqueurs anatomiques et
techniques

Les sets de marqueurs peuvent étre stockées
et importés en utilisant des fichiers .xml
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Visualisons le set de marqueurs expérimentaux

e Importer le fichier statique
dans MOKKA

e Importer les fichiers de
configuration fournis pour
visualiser les segments
(HandsOnMaterial>Mokka_conf
ig_file.mv)

e Notez les marqueurs sur les
reperes osseux et les clusters
de marqueurs techniques
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Ajoutons un set de marqueurs au modele OpenSim

e Importer le modele gait2392
dans OpenSim

e Importer le set de marqueur
par defaut:
— Scale Model>Add markers from file

— Décocher les cases “scale model”
et “"adjust model markers”

— Cliquer sur le bouton “Run”

e Ce set de marqueurs est-il
différent de celui des
données .c3d?
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Démo: ajustement/création d’un set de marqueurs
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Démo: suggestions pour les marqueurs
manquants

e \ous pouvez assigner aux marqueurs les
coordonnees suivantes:
— Rasis: 0.011 0.0056 0.128
— Rpsis: -0.153 0.044 0.057
— RKneelLateral: 0.007 -0.405 0.056

e \/ous pouvez implémenter les marqueurs Gauche
en utilisant Notepad++:
— Copier/coller les marqueurs Droit
— Changer "R” en "L” (names) et “r” en ™" (body names)
— Multiplier la coordonnée z par -1
— Veérifier visuellement dans le GUI
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Mise a I'échelle d’'un modele
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L’'outils scaling: comment ca marche?

e Deux éetapes:
1. Mise a |I'échelle de I'anthropometrie du modele générique

@ Scale Tool @

Settings | scale Factors [ Static Pose Weights

Subject Data Generic Model Data
Model name |subject01 Model name | 3DGaitModel2392
Mass 72.6 kg Mass 75,1646 | kg
Add markers from file |2dels\Gait2392_Simbody\gait2392_Scale_MarkerSet. xml Marker set Mo markers

Resulting marker set |39 markers

/ Scale Model

Preserve mass distribution during scale Marker Data
Marker data for measurements C:\OpenSim 3. 3\Models\Gait2392_Simbody\subject01_static. trc Markers “E
Frames 300 @ 60 Hz
Average measurements between times 1|and 2
Time 0 - 4983

Adjust Model Markers

Marker data for static pose |C:\Opensim 3.3\Models\Gait2392_Simbodylsubjectd1_static. trc Marker Data
Markers 49
Average markers between times 1|and 2 Frames 300 @ 60 1
[7] Coordinate data for static pose B Time 0 - 4983

[7] Preview static pose (no marker movement)

[ Load... |[ Save... H Run ” Close ” Help
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L’'outils scaling: comment ca marche?

e Deux éetapes:
2. Ajuster les marqueurs du modele

Settings | Scale Factors || Static Pose Weightsf|

@ Scale Tool @

Subject Data Generic Model Data
Model name |subject01 Model name | 3DGaitModel2392
Mass 72.6 kg Mass 75,1646 | kg
Add markers from file |2dels\Gait2392_Simbody\gait2392_Scale_MarkerSet. xml Marker set Mo markers

Resulting marker set |39 markers

Scale Model
Preserve mass distribution during scale Marker Data
Marker data for measurements C:\OpenSim 3. 3\Models\Gait2392_Simbody\subject01_static. trc Markers “E
Frames 300 @ 60 Hz
Average measurements between times 1|and 2
Time 0 - 4983
Adjust Model Markers
Marker data for static pose |C:\Opensim 3.3\Models\Gait2392_Simbodylsubjectd1_static. trc Marker Data
Markers 49
Average markers between times 1|and 2 Frames 300 @ 60 1
A [7] Coordinate data for static pose B Time 0 - 45983
[7] Preview static pose (no marker movement)
[ Load... § [ Save... ] [ Run l [ Close l [ Help
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L’'outils scaling: Scale Model

1. Mettre a I'échelle les segments d’un model avec:
a) Manual scales: facteurs d’échelle assignés manuellement

'@' Scale Teol -H
[ Settings | Scale Factars | static Pose Weights

() Use measurements | thigh = | thigh = | thigh Uniform l Edit Measurement Set ]
@ Use manual scales 1.14724 | = 114724 | = 1.14724 Uniiform [ Reset to Measurement ]
Body Name Measurement(s) Used Applied Scale Factor(s)

ground |Unassigned 1.0
pelvis pelvis 1.024577
femur _r MANUAL SCALES 1.147240
tibia_r MANUAL SCALES 0.988523
talus_r shank 1.113373
calon_r foot 1.027085
toes_r foot 1.027085
femur_| MANUAL SCALES 1.147240
tibia_| MANUAL SCALES 0.988523
talus_| shank 1.113978
calon_| foot 1.027085
toes_| foot 1.027085
torso torso 1.079720

l Load... ] [ Save... ] [ Run ] l Close ] [ Help
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L'outils scaling: Scale Model

1. Mettre a I'échelle les segments d’'un model avec:
a) Manual scales: facteurs d’échelle assignés manuellement

b) Measurements: facteurs d’échelle calculés a partir des
paires de marqueurs virtuels et expérimentaux

f":} Measurement Set @
Measurements Marker Pairs |

i torso + V. Sacral Top.Head *

M pelvis + R.ASIS L.ASIS x

¥ thigh + R.ASIS F.Knee.Lat x L.ASIS L.Knee.Lat X

X shank +| R.Kneelat R.Ankle.lat | M L.Knee.Lat L.Ankle.Lat | X

* foot + R.Heel R.Toe.Tip * L.Heel L.Toe.Tip *

+

Ok

4
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L'outils scaling: Adjust model markers

2. La position du modele a
I’échelle est obtenue a partir
d’'une étape de cinématique
inverse, baseée sur le suivi des
marqueurs (généralement les
marqueurs anatomiques) et
leurs poids.
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L'outils scaling: Adjust model markers

3. Le MarkerPlacer ajuste la
position des marqueurs du
modele pour qu’ils concordent
avec la position moyenne
mesurée sur les marqueurs
experimentaux (utile pour
placer les marqueurs
techniques)
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Evaluation de la procédure de mise a I’échelle

e Scaling est une procedure itérative

e Surveiller la fenétre “Messages”:
- Maximum tracking error inférieure a 2cm
— RMSE inférieure a 1 cm

e Utiliser la fonction “preview static pose” pour
evaluer la position des reperes osseux et des
centres articulaires.

e Comparer les angles des articulations avec les
images prises pendant |'enregistrement des
données (si disponible)
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Notes sur les données utilisées pour la démo

e Les données proviennent d’'un patient avec
une prothese totale de genou instrumentee
https://simtk.org/projects/kneeloads

e Détails:
- Age: 86 ans
— Taille: 180 cm
— Poids: 75 kg
— Prosthese totale de genou du coté gauche
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Démo: lI'outil de mise a I'échelle

) Opensim3.2 [E=E HOR (=5
File Edit Scripts Tools Visualization Window Help
- Time @ (-]
) @ smuate votion:
2¢ ¥ Speed oo Il 4 U >l el 00w
igat @=|EC i Viewd El ERIEHE
(O 30GaitModel2392 q
=-() subjectol A
Bodies [
Joints G
Constraints @
Contact Geometry @
Forces
Markers g
Controllers @
Probes o
Other Components -
Motions =
% static pose A,
: Properties a %
<Mo Properties:
: Messages Fr
pair 0 {R.ASIS, R.Knee Lat): model = 0, 508288, experimental = 0,538738 -
pair 1 {L.ASIS, L.Knee.Lat): model = 0,508288, experimental = 0,549642
overal scale factor = 107083
@ | |Measurement 'shank'
pair 0 (R.Knee.Lat, R.Ankle.Lat): model = 0,401344, experimental = 0.458672 B
pair 1{L.Knee.Lat, L.Ankle.Lat): model = 0.401344, experimental = 0.435842
overal scale factor = 111398 =
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