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Σφάλμα Ψηφιοποίησης

“The sampled signal from film of 

Sampled Signal
=

T Si lThe sampled signal from film of 
the paths of human body 

landmarks, consists of two 

True Signal
+

Noise (Error) -
parts: the underlying true 
signal and the noise which 

i i   thi  i l”

Noise (Error)   

impinges on this signal”

Challis and Kerwin (1988)



Π έ άλ έΠηγές σφάλματος στις συντεταγμένες
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Σφάλμα στις μετρήσειςΣφάλμα στις μετρήσεις
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Αύξηση σφάλματος από μετατόπιση σε ταχύτητα και 
επιτάχυνση

Καλύτερα ?



Επίδραση σφάλματος στην μετατόπιση
7th Cervical Vertebrae - Unsmoothed
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Επίδραση σφάλματος στην ταχύτητα και 
επιτάχυνση

Hip Acceleration during Running - from Hip Velocity during Running - from 
th d iti d t unsmoothed position data
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Εξομάλυνση με Ψηφιακά ΦίλτραΕξομάλυνση με Ψηφιακά Φίλτρα

Hip Velocity during Running - 
position data smoothed ith a

Απλά φίλτρα
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Υπολογισμός τιμής με βάση 

0

0.
02

0.
06 0.
1

0.
14

0.
18

0.
22

0.
26 0.
3

0.
34

0.
38

0.
42

0.
46 0.
5

Time (s)

H

Hip Velocity during Running - position 
d t th d ith B tt th Filtγ μ ς μής μ β η

προηγούμενες φιλτραρισμένες 
τιμές και επόμενες μη 
φιλτραρισμένες τιμές.

data smoothed with a Butterworth Filter

5
6
7
8

lo
ci

ty
 (m

/s
)

Παραμετροποίηση βαθμού 
εξομάλυνσης.
π.χ. Butterworth Filter 0

1
2
3
4

02 06 0.
1 14 18 22 26 0.
3 34 38 42 46 0.
5

H
or

iz
on

ta
l V

e

0.
0

0.
0 0 0. 0. 0.
2

0.
2 0 0.
3

0.
3

0.
4

0.
4 0

Time (s)



Εξομάλυνση με προσαρμογή ξ μ η μ ρ ρμ γή
καμπύλης (Curve Fitting)

Οι καμπύλες 
όζ

Hip Velocity during Running - position 
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data smoothed with a Quintic Spline
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Περίληψη

Η λήψη ποσοτικών δεδομένων προϋποθέτει ήψη ρ
ψηφιοποίηση της εικόνας.
Η ψηφιοποίηση μπορεί να είναι manual ή αυτόματη σε 
μερικά εξελιγμένα συστήματαμερικά εξελιγμένα συστήματα.
Η ψηφιοποίηση έχει ως αποτέλεσμα την εισαγωγή 
σφάλματος το οποίο πρέπει να αφαιρεθεί πριν τονσφάλματος το οποίο πρέπει να αφαιρεθεί πριν τον 
υπολογισμό της ταχύτητας και της επιτάχυνσης.
Το σφάλμα ψηφιοποίησης μειώνεται με την χρήση 
ίλ ό ά ίλ λ ώφίλτρων όπως ψηφιακά φίλτρα και πολυώνυμα


