PROTOCOLO DE COLETA
MVN LINK BIOMECH







O processo de desenvolvimento de projetos requer resultados
precisos e objetivos no levantamento de dados com os usuarios,
principalmente referente a biomecanica e cinematica dos
movimentos humanos. Esse levantamento pode ser auxiliado
pelo uso de equipamentos de captura de movimentos.

Para tanto, € necessario a utilizagdo de protocolos adequados
gue visam a organiza¢do e a sistematizacdo do processo de
levantamento de dados com os usuarios. Este procedimento
preza pelo rigor cientifico e a confiabilidade dos resultados,
proporcionando informacdes precisas para o desenvolvimento
de solu¢des mais eficientes e adequadas aos usuarios.

Dessa forma, o Motion Capture Protocol compreende um
conjunto de orientacBes e diretrizes, que visam guiar as equipes
de projeto no levantamento de dados com 0s usuarios por meio
da captura de movimentos por sensores inerciais. Objetiva
dinamizar o trabalho em equipe, contribuir para o aumento da
confiabilidade dos dados, garantir agilidade na coleta e
possibilitar replicabilidade de pesquisas cientificas.



O protocolo Motion Capture Protocol é direcionado
ao equipamento MVN Link Biomech da Xsens, que
utiliza 17 sensores inerciais para capturar e regis-
trar o movimento 3D, além de reproduzir dados
cinematicos, de forma eficaz e em tempo real. Sdo
gravados com 23 segmentos corporais, 22 articula-
¢Oes e o centro de massa.

Neste protocolo é apresentado os procedimentos
adequados para o processo de preparagdo e
coleta de dados com o usuario envolvendo o equi-
pamento MVN Link, sendo estruturado em quatro
etapas: Preparar, Coletar, Remover e Determinar.
Estes procedimentos foram definidos mediante o
estudo do equipamento, participacBes em proje-
tos vinculados ao Nucleo de Gestdo de Design e
Laboratério de Design e Usabilidade da Universi-
dade Federal de Santa Catarina e, analises de
pesquisas que utilizaram o MVN Link para o levan-
tamento de dados com o usuario.

APRESENTACAO

OBJETIVOS
Guiar a operacionalizacao dos
procedimentos de coleta de dados.

@-@ Auxiliar na gestao do processo
Lo@ de coleta de dados.

r Contribuir para a replicabilidade de
pesquisas cientificas.



QUANDO UTILIZAR

O protocolo tem como base o Guia de Orientacdo para o Desenvolvimento
de Projetos (GODP), proposto por Merino (2016)! e pode ser utilizado nos
trés momentos da metodologia (Inspiracdo, Ideacao e Implementagao).
Assim, auxilia nas etapas: Levantamento de Dados (Etapa 1); na Criagdo
(Etapa 3) e na Viabilizagdo (Etapa 5). Porém, sua utilizagdo é flexivel e pode ser
incorporado as etapas de qualquer metodologia de projeto.
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COMO UTILIZAR

O GODP orienta a organizacdo dos dados e informacdes ao longo do projeto em
trés Blocos de Referéncia: Produto, Usuario e Contexto. Dessa forma, o Motion
Capture Protocol, seguiu esta definicdo para organizacdo dos conteudos. O bloco
Produto, ndo foi considerado, visto que o protocolo serve como aporte para o seu
desenvolvimento. Assim, para facilitar, todas as informacdes referentes ao Usuario
estdo representadas pela cor amarela e as do Contexto pela cor verde.

; , QP
PRODUTO CONTEXTO
Produto a ser desenvolvido. Sujeito do projeto ao Ambiente de uso do
Pode ou ndo ser utilizado qual se deseja realizar a equipamento, onde
durante a coleta dos dados. captura de movimentos. sera realizada a coleta.

1MERINO, Giselle Schmidt Alves Diaz. GODP - Guia de Orientacdo para Desenvolvimento de Projetos: Uma
metodologia de Design Centrado no Usuario. Florianépolis: NGD/ UFSC, 2016. Disponivel em: <www.ngd.ufsc.br>



CONTEUDO

PREPARAR

COLETAR

Apresenta um checklist dos
materiais e equipamentos
gue serao necessarios para
realizar a coleta de dados.

Apresenta detalhadamente
todos os passos que devem
ser realizados para a coleta
de dados com o usuario.

Apresenta como mensurar
as dimensdes corporais do
usuario.

Apresenta os passos da
montagem do equipamento
MVN no usuario.

Apresenta como realizar a
conexdo dos cabos.

1.1

2.8

2.9

Fatores Técnicos

Dados sobre o projeto,
objetivo da coleta e
atividades que serdo
capturadas.

Defini¢do do usuario e
configuracdes da captura
de movimentos.

Apresenta como medir as
distancias dos sensores.

Apresenta o tempo de
familiarizacdo do usuario
com o MVN Link.

Configurar

Apresenta os passos de
configuracdo do usuario
no software.

Apresenta as etapas de
calibracao.

Gravar

Apresenta os passos da
gravacdo das atividades
capturadas (videos).

Registrar

Apresenta uma ficha para
anotacdo do movimento/
acdo realizado pelo usuario
durante as gravagoes.



REMOVER

DETERMINAR

Apresenta os passos de
remocao do equipamento
MVN Link do usudrio, bem
como sua forma de
armazenamento.

Apresenta um checklist
detalhado dos segmentos
e articulacdes que poderdo
ser analisados pela equipe
de projeto.

7

ACESSORIO

Utilizar sempre que
este icone aparecer.

Indica os pontos anatémicos
para a realizacao das dimensdes
corporais dos usuarios, a
montagem do equipamento e as
medi¢des dos sensores.
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IDENTIFICACAO DA COLETA

Local da coleta:

Data: / / Horario:—_____  Temperatura:

Ambiente de coleta: C] Interno C] Externo C] Ambos

Responsavel pelos Termos:
Organizacdo do Contexto:

00 Registro Fotografico:
"' Registro de Video:
Equipe de Montagem Equipamento:
suporte

Configuracdo Equipamento:
Anotag¢des dos Movimentos:
Outra:

PREPARAR

No dia anterior, separe e organize todos os equipamentos
e materiais necessdrios para a coleta.

(O Notebook com MVN Studio PRO

O Maleta do equipamento MVN Link

O Camera fotogréfica

O Camera de registro de videos

O Monopé/ Tripé retratil para cdmeras (fotografica/videos)
O Mesa/suporte de apoio para Notebook

O Lona de tecido para forrar o chdo (ambiente externo)

O Trena

(O Fita adesiva - Crepe

O Fita dupla face

O Pranchetas

O Canetas esferograficas

O Colchonete

O Sacos plasticos de polietileno

O Termo-higro-anemoémetro (medicdes ambientais)

(O Termo de Consentimento Livre e Esclarecido (TCLE)

(O Termo de Consentimento para Uso de Voz e Imagem (TCVI)

OBSERVACAO

Recarregue (no modo Soft) os 4 jogos de bateria do equipamento MVN Link.
II h Cada jogo leva cerca de 2 horas para uma carga completa. Siga as orienta¢oes
prescritas no carregador do préprio equipamento.




FATORES TECNICOS

Estabeleca o tipo de projeto, o objetivo da coleta
e as atividades a serem capturadas.
Tipo de projeto

(] Avaliacdo Ergondmica (] Concepcao (produto novo) (] Adaptacso

C] Correcao (redesign) C] QOutro

Objetivo

Atividades
capturadas

FATORES PESSOAIS &

Se o usudrio apresentar
comprometimento fisico

|._ ou mental, a equipe pode
utilizar uma maca ou

cama como suporte para

realizar as medidas.

Usuario (ID): Idade:
Sexo: (] Feminino (] Masculino

Status do Usuario: (] Independente O Semidependente O Dependente

Configuracdes da Captura:

(O Corpo todo (rulibody)

O Corpo todo sem esterno (peito) (Fullbody no sternum)

(O Corpo todo sem as m&os (Fullbody no hands)

O Corpo todo sem esterno (peito) e sem as maos (Fullbody no sternum no hands)

(O Parte inferior do corpo (Lowerbody)

(O Parte superior do corpo (Upperbody)

(O Parte superior do corpo sem o esterno (peito) (Upperbody no sternum)

D Parte superior do COrpo sem as maos (Upperbody no hands)

D Parte superior do COrpo sem esterno e sem as M3aos (Upperbody no sternum no hands)



co L ETAR (O Solicite ao usudrio a assinatura

dos termos TCLV TCVI.

Recomenda-se prever um espago amplo,
proximo ao local da coleta, para realizar
as dimensdes do usudrio, a montagem e
a calibragéo do equipamento.
Utilize uma fita métrica para
realizar estas medidas com rigor,
M ENSU RAR (BODY DIMENSIONS) Q—. pois sdio importantes para a

captura precisa dos movimentos.

Medidas

. o
Altura do corpo (Body height): (cm) %
Altura do chdo até o topo da '
cabeca (sem calg¢ado).
Tamanho do pé (Foot size): y W
Tamanho da ponta do calgado até W
o final do calcanhar. W(l
Envergadura (Arm span): @
Largura de ponta a ponta dos dedos \
direitos até os dedos esquerdos em T-pose.

e

Altura do tornozelo (Ankle height): A

Altura do chdo até o maléolo lateral (0sso mais
proeminente do tornozelo) (com calgcado).

Altura do quadril (Hip height):

Altura do chdo até o trocGnter maior (0sso
mais proeminente na lateral do quadril).

Largura do quadril (Hip Width):

Largura do corpo na altura do umbigo.

Altura do Joelho (Knee height):

Altura do chdo até o epicéndilo lateral (0sso
mais proeminente da base do fémur).
Largura do ombro (Shoulder width):

Largura de ponta a ponta do acromio direito
até o acrémio esquerdo (0ssos do ombro).

Altura da sola do sapato (Shoe sole height):
Altura da sola do cal¢ado.



MONTAR EQUIPAMENTO MVN

Recomenda-se
que duas
pessoas realizem
a colocacao dos
sensores.

Quando utilizar o MVN em ambiente
externo, monte-o sobre uma lona ou
tecido, para evitar perder cabos e

demais pegas pequenas.

5 @06

EV|tar 0 manuseio violento dos sensores. Se possivel, disponha-os sobre o
colchonete ou uma superficie macia.

Verificar na etiqueta (ao lado sensor) a orientagdo. Sempre
posicionar a seta (1) para cima em todos os segmentos, com
excecdo o sensor do esterno (peito) que é para baixo ({).

Fixar cada cinta no corpo com atenc¢do ao alinhamento e
simetria. A precisdo da captura dos movimentos depende
do exato posicionamento dos sensores. A posicdo dos
cabos ndo interfere na captura dos movimentos.

Quando utilizado para movimentos extremos, reforce a
montagem, com a fita firmemente amarrada (sem bloquear
a circulagdo), para evitar movimentacdo dos sensores
durante atividade.




PASSOS D E M o NTAG E M & Quando utilizar o MVN em ambientes

que poszam umidecerl 0s sensores,

. ~ recomenda-se protegé-los com sacos

De acordo com a configura¢ao da captura de plésticos de ﬁo,,-eﬁ,e,,o e fita crepe,
movimentos definida no passo 1.2, realize os

passos de montagem do MVN Link.

Corpo Todo Parte Inferior Parte Superior
do corpo do corpo

Monte todos os passos Monte os passos 7 a 12 Monte os passos 1 a 6,
11e12
PASSO 1 PASSO 3 5
VISTA O COLETE VISTA A LUVA NA MAO (direito)

PASSO 2
VISTA A FAIXA
NA CABECA

PASSO 4
VISTA A FAIXA DO ANTEBRACO (direito)

Posicionar o
sensor na
lateral direita
do usuario,
logo apos a
orelha.

Processo estiléide
a ulna.

Posicionar o sensor logo acima do
processo estildide da ulna (osso do punho).




PASSO 5
VISTA A FAIXA DO BRACO (direito)

Posicionar o sensor no centro do
braco (final musculo deltoide) com

leve rotagdo para tras.

PASSO 6
REPETIR OS PASSOS 3, 4, 5
(lado esquerdo)

PASSO 7
VISTA A FAIXA
DO PE (direito)

a

Posicionar o
sensor sobre o
dorso do pé em
um angulo de
45°, Saida do
cabo do sensor
para fora.

PASSO 8
VISTA A FAIXA
DA CANELA
(direito)

Posicionar o
sensor na
superficie plana
da tibia, parte
interna (meio da

PASSO 9

VISTA A FAIXA DA
PERNA SUPERIOR
(direito)

Posicionar o
sensor na lateral
da coxa (marca
de 1/3 da coxa,
mais proximo a
pélvis).

PASSO 10
REPETIR OS PASSOS 7, 8, 9
(lado esquerdo)

PASSO 11
VISTA A CINTA

Vestir a cinta na
altura da pélvis,
mantendo o
sensor
posicionado
sobre 0 0sso
sacral.

Posicionar a bateria direita e esquerda
nas laterais das costas, na altura da cintura.
Realize a colocacgao das pilhas nas baterias.

panturrilha).




CO N E CTAR OBSERVACAO

Corpo Todo: Realize todas as etapas.

Realize a conexdo dos cabos. Todos os

cabos estdo identificados por cores de :'arte Ingfer;;)r: :eean;e( etapa 110)
: passos 3 e 4); etapa 3 (passo 10);
acordo com os segmentos. Oriente-Se  ¢ona4passo 13) e etapa 5.

pelo lado direito e esquerdo do usudrio,
i Parte Superior: Realize etapa 1
para conectar as etapas @ seguir. e R s 2 e 3 (todos):
etapa 4 (passo 12) e etapa 5.

ETAPA 1

Conecte a mdo > antebrago > brago ETAPA 2

(Dir)
@ (CEon()ecte amdo > antebraco > braco  (5) Conecte o brago (esq) > colete
sq

@ Conecte o pé > canela > coxa @ Conecte o colete > cabeca
(Dir)

Conecte o pé > canela > coxa (7) Conecte a cabeca > bateria
(Esq) (esq. amarelo)

Esq.

® @

Usuario visto de Frente Usuario visto de Costas



ETAPA 3 ETAPA 4

Conecte o braco (dir) > colete Conecte a perna (dir) > peito
¢ p p

@ Conecte o colete > lombar @ Conecte o peito > bateria (dir. azul)
@ Conecte a lombar > bateria @ Conecte a perna (esq) > bateria
(dir. vermelha) (esq. verde)

Usudrio visto de Costas Usudrio visto de Frente  Usuario visto de Costas

ETAPA 5

Com um cabo extra (laranja) conecte a
bateria (esq. laranja) com a bateria (dir. laranja).

Usuario visto de Costas



CONEXAO FINAL (D
ﬂ PARA LIGAR:

Cligue no botao
uma (1) vez.

PARA DESLIGAR:

Clique no botao
trés (3) vezes.

!

Esq. Dir. N

E

BATERIAS

Orienta-se deixa-las
desligadas.

Usuario visto de Frente  Usuario visto de Costas

M E DI R (DATA FUSION)

Este  algoritmo
requer precis@o
centimétrica, ndo

milimétrica.

Upper Leg MTx to GT 0
Medida do sensor da coxa até o
trocanter maior

Medir a partir do trocanter maior
(osso lateral quadril) até a parte
superior do sensor (saida dos cabos).

OBSERVACAO

Para localizar o troc@nter maior,
solicite ao usudrio para suspender
e rotacionar sua perna, realizando
uma inclinagdo lateral.

Medidas (cm)

Perna Esq.  Perna Dir.



Lower Leg MTx to FEM

Medida do sensor da canela até o
epicondilo medial

Medir a partir do epicondilo medial i
(osso articulacdo joelho) até a parte Medidas (cm)
superior do sensor da canela (saida

dos cabos).
Perna Esq.  Perna Dir.

Foot MTx to MM
Medida do sensor do pé até o maléolo lateral

Medir a partir do maléolo lateral (0sso
do tornozelo) até a parte superior do Medidas (cm)
sensor (saida dos cabos).

& Conferir Etapa 2.2, Passo 7. Pé Esq Pé Dir

FAMILIARIZAR COM O MVN

TEMPO

L 3 Solicite ao usuario para simular Ajustar os sensores caso
movimentos verificando se todos os & néo estejam firmes no

P sensores estdo firmes e se o usuario LB :f;’:sfgn;i"{’tff
esta confortavel com o equipamento. “ '
ENQUANTO ISSO, PREPARE O NOTEBOOK T posicionar o
& computador

@ Fixe os Wireless Receiver (WR-A) na adjacente ao
local da coleta.

tampa (parte de tras da tela) do
notebook com fita dupla face.

Conectar os WR-A nas portas
do adaptador de USB

@ Fixe o adaptador de USB (HUB
USB) na tampa do notebook com

fita dupla face. -
gus Conectar o adaptador de Conectar o CmStick (Pendrive) no
: B==" USB nas portas USB 2.0 do notebook na porta USB 3.0 (entrada
notebook (portas do lado de cor azul - lado esquerdo) para

direito). habilitar o software.




CONFIGURAR

Clique no icone

Ligar as baterias conforme
recomendado na Etapa 2.3.

na drea de trabalho do

computador para abrir o Software MVN Studio Pro
e iniciar uma nova se¢do. Apos esse procedimento,
serd possivel realizar a configuragdo do usudrio.

1 Criar uma nova secao

1.1 Clique em File > New Recording Session

1.2 Crie o nome do arquivo (session name) e
defina a pasta onde sera salvo (Location)

1.3 Clique em Next

2 Suit configuration

2.1 Amount of connected suits
(quantidade de usuario conectado) > 1

2.2 Sample rate

(taxa de amostragem) > 120 Hz

2.3 Suit Configuration (configuracdo do usuario) >
Selecione de acordo com o passo 1.2

2.4 Scendrio (cenario)

® Configure a new session

® Configure a new session

(Esuit configuration
Choose the st confuration

‘Amount of connected suits [1
Sample rate 2

Sut configuration FulBody
default

ke

Save options as defaults

Existem trés cenarios. Selecione o cenario de acordo com seu

contexto de coleta.
[ ]
Default
é (Padrao)

® . L
\-r Pelvis fixed

(Pelvis fixa):

L 4
Soft Floor

(Piso Flexivel):

(O Este cenario assume que
movimentos normais ocorreram.

(O Este cenério pressupdem que o
usuario permanecera sentado.

(O Este cenario pressupdem que 0s pés
irdo estar sobre superficies macias,
alternando seu contato com o chdo.
Ex: grama, areia, carpete, entre outros.



2.5 Fusion Engine Mode (Modo do mecanismo de fusdo)

Existem trés modos de fusiveis. Selecione o que estiver de
acordo com o seu objetivo de coleta.

(O Utilize quando nédo forem esperadas distor¢Ges de campos
XKF-3 magnéticos. A cinematica da perna serd processada
utilizando a estimativa de orientacdo do filtro Kalman.

O Utilize quando angulos articulares altamente precisos sdo
Kic necessarios. Somente utilize quando houver pouco movi-
mento das pernas.

Utilize quando ha distor¢bes magnéticas fortes e o sujeito
estd se movendo continuamente. Muito movimento das
pernas.

KiC without O
Magnetometers

& Apbs a selecdo, clique em Finish para finalizar.
E normal o avatar se apresentar desconfigurado.

Deve-se entdo preencher os campos:

1 Body Dimensions
Para salvar essas

Preencha os campos com as medidas do passo ' gifg;’sg‘;’lse;;gz’sﬁ'e’g;g“
Ao . . —
2.1. Apds clique em Apply (aplicar). O sistema usudrio for utilizado, basta

atualizara automaticamente as dimensoes. clicar em save (salvar).

2 Data Fusion

Somente sera necessario quando o KiC for selecionado.
Preencha os campos com as medidas do passo 2.4.
Apos clique em Apply (Aplicar).

3 Calibration (Calibracdo dos Segmentos) &

Serve para alinhar os sensores aos segmentos
corporais do usuario. Deve ser realizada em

o Ative o icone mostrar
um ambiente magneticamente neutro.

disturbio magnético.



As propriedades no campo

c ALI B RAR magnético sdo visualizadas
por arcos ao redor das maos,

da pélvis e dos pés.

Solicite ao usudrio para se movimentar pela

® drea de medicdio, para verificar as propriedades

no campo magneético. Ao determinar o local

p) apropriado realize uma marcagéo no chéo (com

fita crepe), baseando-se na largura do ombro do
usudrio, com aproximadamente 50cm x 40cm.

Verde Amarelo Vermelho
Adequado para Se possivel Inadequado para
calibragdo. escolher outro executar a

local. calibragao.

Se os arcos vermelhos permanecerem ao
o redor dos pés em todos os locais, solicite
ao usuario para pisar sobre um objeto, por
exemplo, a maleta do MVN ou sobre o
colchonete, para ganhar distancia do chao
no momento da realizacdo da calibragao.

Nucleos de Ferrite

Podem ser colocados ao redor
dos cabos das baterias como
protecdo contra interferéncias
eletromagnéticas com outros
aparelhos (imas, alto falantes,
motores  elétricos, celulares,
estrutura de metal, carros, entre
outros).

Cologue os ntcleos de ferrite
logo acima da faixa colorida
nos cabos da bateria.

ETAPAS DE CALIBRACAO e ~—

[Name

E necessario executar uma etapa de calibracdo estatica
(N-pose ou T-pose). Realize essa calibracdo com o usuario
dentro da marcacdo estabelecida com a fita crepe.

Ative o icone origem (A) no menu superior do software.

1 Selecione a Pose (NouT) Nunca combine o N-pose

Selecione de acordo com a capacidade c‘i’"n"pt;f.’s ‘;S:s‘ ”,S:: ’f; ‘;Z‘;tiz: ‘:’ D e
de realizagdo do usudrio, conforme N : .

indicado na pdgina ao lado.

| toaa | Save Calbrate

[Messages for Npose calibration:

Calibration not performed yet

2 Clique em Calibrate (calibragao)
e apos clique em Start (iniciar)

Na tela serdo exibidas pelo avatar as posices
que devem ser reproduzidas pelo usudrio.




Recomenda-se essa postura para
a calibragdo estdtica do usudrio.

£ N-POSE

Solicite ao usuario:

@ Ficar em pé em uma superficie plana;

@ Manter os pés paralelos com distdncia de um pé
de largura (aproximadamente 10cm);

@ Manter o corpo ereto;

@ Manter os bracos estendidos ao lado do corpo
(verticalmente) e os polegares para frente;

@ Manter as palmas das mdos voltadas uma para
a outra;

@ Olhar fixo para frente;

@ Néo se mover durante o processo de calibracdo.

Se as pernas do avatar 3D permanecerem cruzadas
apos a calibragdo, significa que os pés do usudrio
ficaram muito distantes durante a calibragdo. Repita o
procedimento de calibragd@o com os pés mais préximos.

Existem quatro niveis de qualidade
de calibracao

Falha
(fail)

Ruim
(poor)

Aceitavel
(acceptable)

Boa
(good)

Recomenda-se essa postura se o
usudrio ndo puder segurar os bragos

[
II T- POSE verticalmente préximo ao corpo.
Solicite ao usuario:

@ Ficar em pé em uma superficie plana;

@ Manter os pés paralelos com distancia de um
pé de largura (aproximadamente 10cm);

@ Manter o corpo ereto;

@ Manter os bracos estendidos horizontalmente,
polegares para frente e palmas para baxo;

@ Manter os bracos em uma altura paralela;

@ Ndo esticar demais o cotovelo;

@ Olhar fixo para frente;

Os punhos, cotovelos e ombros devem estar
todos alinhados.

Se o resultado ndo for bom, a razao é
indicada no texto (messages for calibration).

& Uma ma qualidade de calibragdo indica que

ha muito movimento durante a calibragdo.
Se o resultado por aceitavel considere a
repeticao.



Apos a calibragao estatica ter sido realizada e aceita com sucesso,
realize, se necessario, as etapas de Calibragao Dinamica.

E necessdrio realizar a calibragdo se a
orientagdo do joelho estiver incorreta.

°
gl SQUAT

Solicite ao usudrio:

@ Ficar em pé em uma superficie plana;

@ Manter os pés paralelos com distdncia de um pé
de largura (aproximadamente 10cm);

@ Dobrar os joelhos e fixar por 1 segundo;
@ Néo agachar muito fundo;
@ Retificar as pernas e fixar por 1 segundo;

@ Repetir o agachamento duas vezes.

O sistema detecta automaticamente os periodos de
agachamento. Solicite ao usudrio observar a animagdo
da tela do computador para ajudar a realizar a calibragdo.

Determina os eixos funcionais das pernas.

é util se o MVN Studio fechar. Ao reiniciar o

2 Os dados da calibracao podem ser salvos. Isso
software os dados podem ser recarregados.

1 Para salvar basta clicar em Save.
2 Para recarregar as informacoes, clique em Load.

=

HAND Calibragédo especifica da parte
TOUCH superior do corpo (mdos).

Solicite ao usuario:

@ Ficar em pé em uma superficie plana;
@ Manter os pés paralelos com distdncia de um
pé de largura (aproximadamente 10cm);

@ Manter o corpo ereto;
@ Colocar as palmas das mdos juntas;

Mover as maos lentamente, mantendo as
méos juntas;

@ Manter os cotovelos alinhados;

Solicite ao usudrio que observe o movimento
realizado pelo avatar 3D na tela do computador.
Siga as orientacées ilustradas abaixo (A, B, C, D).




Antes de gravar compare os
movimentos do avatar com os

G RAV AR do usudrio. Se necessdrio,
confira a posi¢do dos sensores e

realize nova calibragdo.

Ao clicar no botdo gravar, o arquivo é
automaticamente salvo na pasta
selecionada no item 3.6 e terd o nome
da secdo, com um numero de teste (ex:
coleta1-001.mvn, coleta1-002.mvn).

@ Antes das grava¢des podem O e O = @) =

ser ativados os seguintes

icones no menu superior. el Centro de Modelo
massa biomecanico

Recomenda-se utilizar uma camera para Este procedimento permite
resgistros de videos simultanemante a captura comparar com as gravagées

® .. dos movimentos, para registrar as atividades do avatar e facilitoar a
~ . compreensao dos movimen-

que serdo capturadas pelo equipamento MVN. tos realizados, por meio de

Assim, o responsavel pelo registro dos videos verificagbes  visuais e
deve sincronizar suas gravacbes com o  documentacdo das  ativida-

, . des realizadas pelos usudrios.
responsavel pela captura dos movimentos.

O Posicionamento da cémera de video, perpendicular ao plano da atividade a ser capturada.
@ Sincronizagdo das gravagdes.
(O Néo esquecer dos registros fotogrdficos de todo o contexto.

'| Figue préximo ao usudrio com o notebook, e verifique
ol constantemente a carga das baterias.

% E possivel o sinal cair quando o equipamento estd longe do
|l|| notebook, ou quando as baterias estéo fracas.

Para iniciar a gravacao deve-se pressionar o Rffdcomegda-stf{ g gr_awtvcﬁo de

~ . e videos de ate minuto, para

‘ botdo vermelho no menu superior. Pressio aumentar a preciséo dos dados.
ne o mesmo botdo para parar a gravagao. Onde hd muita interferéncia
Registre o movimento na ficha do item 2.9. ndo exceder 30 segundos.

Durante as gravacdes, quando for selecionado o Data Fusion (KiC) no item 2.6,
recomenda-se limpar o histérico de filtro apds o usuario permanecer por um
tempo em uma area magneticamente distorcida. Utilize as fun¢des abaixo.

1 Redefina sua posi¢éo Recomenda-se solicitar ao

® om ‘

x I f usudrio que volte a drea de
A cada nova gravacao (video) rea!lzar um calibragdo, demarcada com
reset (ALT + CTRL + F), para configurar o

fita crepe e fique em posigdo
Avatar e coloca-lo na posicdo original). estdtica para esta fungdo.

2 Para Ilmp ar Ofl ltro ® Nunca use no meio de um

movimento dinGmico ou com
ALT.+~CTRL f_X (executa um reset na A interferéncias magnéticas.
posi¢do auxiliando os dados).




Marcadores

Durante ou ap6s a gravagado, pode-se adicionar um
marcador no video para registar algo importante.

Durante a gravacdo Clique duas vezes no intervalo de tempo para

documenta-lo.

0 Registre no campo ‘registro das atividades’ a
informagdo importante.

Apés a gravacao Na janela de reprodu¢do, um marcador pode
ser adicionado e /ou editado.
IR
e} Clique duas vezes ou clique com o bot&o direito
- do mouse na linha do tempo.
OBSERVACAO

Para os registros das atividades dos movimentos capturados utilize a ficha do item 2.9.

Captura de Movimento com Acessérios

Sensores (MTX) adicionais podem ser
anexados a segmentos corporais em
uma gravagao.

{{D} Configuragdo do novo sensor
O sensor deve ser configurado no menu
Options (Op¢6es) > Configure props
(configuragdes de props).
Definicdo de acessorio: (Defined props)
} Sensor 40 - corresponde a muleta
/ Sensor 41- corresponde a espada
O sensor deve ser acoplado ao acessério
desejado (muleta, espada, entre outros),

seguindo as orienta¢des em Npose (item 3
ao lado). Ele é detectado automaticamente.

Estes sensores estdo disponiveis
no compartimento de tecido
indicado pela cor rosa (Extras)

dentro da maleta do MVN.

Conferir a orientagdo do sensor no avatar, e se necessdrio
alterar a opgdo orientagdo do sensor em Npose.

ETAPAS PARA CONFIGURAGAO
1 Selecione onde o sensor serd conectado
A- Segment (segmento);
B- Point (ponto);

Se utilizar a opg¢do OR (ou), o prop pode ser
trocado entre dois segmentos.
2 Selecione o type / label (tipo de acessdrio)
A- Crutch (muleta)
B- Sword (espada)
3 Selecione o sensor orientation in Npose
(orientagéo do sensor em Npose)
A- X: Down (baixo)
B- Y: Right (direita)



Em andlises ergonémicas

& considere o registro da tarefa

R E G I ST RA R (prescrito) ou atividade (real).
Para facilitar a interpretacéo dos videos,

recomenda-se o registro das atividades
realizadas durante as gravagées.

Caso o sinal cair, e o video ser desconsiderado para
andlise, sinalize o seu descarte no iconew.

Cédigo Registro da Atividade

001
002

003
004
005
006
007

008
009

010

011

012

013

014
015
016
017
018
019
020

00o00|00j0j0|0O|0|O0|0|0|O|O0|0|0|O|0O|0O| =




{mm

Registro da Atividade

Cédigo

021
022

023

024
025
026
027

028
029

030
031

032

033
034
035

036
037

038
039
040
041
042
043

044
045

046




REMOVER

Siga os seguintes passos:

@ Desconectar todos cabos. Nunca gire ou torca os plugs;

@ Retire a luva da mao, o sensor do antebraco e do braco (lado direito);

@ Retire a luva da mdo, o sensor do antebraco e do braco (lado esquerdo);
@ Retire o sensor do pé, da canela e parte superior da coxa (lado direito);
@ Retire o sensor do pé, da canela e parte superior da coxa (lado esquerdo);
@ Retire a bateria direita e a bateria esquerda;

@ Retire a cinta da cintura;

Retire o colete;

(9) Retire a faixa da cabega.

D Retire as pilhas das baterias (direita e esquerda).
(O Dobre as faixas e prenda-as com o proéprio velcro.

& (O Guarde o equipamento de acordo com os segmentos nos compartimentos de tecido.
(3 Nunca guarde o equipamento tGmido ou molhado.
(O Desconecte os WR-A, o CmStick e o adaptador de USB das portas USB do notebook.
(D Retire a fita dupla face dos WR-A e do adaptador de USB e guarde-os na maleta do MVN.



"% DETERMINAR

Determine com a equipe qual segmento, articulagéo e/ou centro
de massa serd analisado, selecionando-os nos campos ao lado.

Cabeca (Head)

.—o Pescoco (Neck)

C1 Cabega (CT1Head) e

C7 Ombro (Shoulder)

Ombro (Shoulder) T1C7
T9T8 T8
Braco (Upper Arm) T12
L1T12
L3
Cotovelo (Elbow) 5 o L4L3
Antebraco (Fore Arm) ol _LSS1
elvis
Quadril (Hip) unio ()
unho (Wris
Mao (Hand)
Coxa (Upper leg)
Joelho (knee)
Canela (Lower leg)
Pé (Foot)

Dedos do pé (Toe)

Tornozelo (Ankle)

{ LEGENDA Pé (Foot)
—eo Segmento (Segment) e——e Articulacao (Joint)
Aceleragdo (A): Variagdo da velocidade em funcéo do tempo. Angulo (XZY): Angulo (XZY) do movimento realizado.
Orientacdo (0): Direcdo e sentido do movimento (dinamico). Na articulagdo do ombro ainda pode ser analisado:
Posicao (P): Posicdo do segmento em um determinado momento (estatico). Angulo de Euler: Orientacdo do ombro no espaco
Velocidade (V): Deslocamento no decorrer do tempo. tridimensional.

Velocidade Angular (VA): Velocidade em que é realizado o movimento ao redor de Centro de Massa
um eixo ou ponto central. Ponto ao redor do qual o peso corporal do usuério,

se equilibra igualmente em todas as diregbes, ndo

Aceleragdo Angular (AA): Variacdo da velocidade angular no tempo. importando a posicao em que o corpo se encontra.



SEGMENTO (Segment)

O Pelvis

aLs

oL

aT12

OTs

(O Pescogo (Neck)

O Cabeca (Head)

(O Ombro (Shoulder)
O Braco (Upper Arm)
(O Antebraco (Fore Arm)
O M3o (Hand)

(O Coxa (Upper leg)
O Canela (Lower leg)
(O Pé (Foot)

O Dedos do pé (Toe)

ARTICULACAO (Joint)

O L5s1

O L4L3

oLim2

Q71918

OTic7

(O C1 Cabeca (C1Head)
O C7 Ombro (Shoulder)
(O Ombro (Shoulder)
O Cotovelo (Elbow)

O Punho (Wrist)

O Quadril (Hip)

(O Joelho (knee)

O Tornozelo (Ankle )
(O Pé (Foot)

A O P V AA VA
O0O00O0oAO0
O000O0RO0
O0O00O0O0
O000Q0O0o
O0O00O0O0
O000Q0O0o
O0O000O0
O0000O0o
O00000
O0000O0
O0000O0
O0000O0
O0000O0
O0000O0o
O0000O0
Angulos ZXY

(O XZY- angulo de euler

O CENTRO DE MASSA (Center off Mass)

Dir.

00000000

O
=

00000000

Esq.

00000000

m
(7]
2

00000000
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