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Σκοπός

Εξήγηση πως λαμβάνονται ποσοτικά οι μετρήσεις ξήγη η ς μβ μ ρή ς
από καταγραφή βίντεο.Πιό συγκεκριμένα:
Ανασκόπηση της ανάλυσης βίντεο και ζητήματα της 

ήκαταγραφής
Ψηφιοποίηση και ευκρίνεια (digitising and resolution)
Σφάλμα μετρήσεωνΣφάλμα μετρήσεων
Εξομάλυνση σφάλματος



Μοντέλο ποσοτικής ανάλυσης της κίνησης

Σκοπός της 
Σχεδιασμός του 
πειράματος και 

λ ή

Προπονητική

Άσκηση
ανάλυσης επιλογή 

παραμέτρων/μετα
βλητών

Άσκηση

Αθλητισμός

Εγγραφή βίντεοΕγγραφή βίντεο

Ανάλυση σε σχέση 
με τον σκοπό

Ψηφιοποίηση 
(Digitising)

με τον σκοπό

Εξομάλυνση 
(smoothing/filtering)



Τι είναι η ψηφιοποίηση συντεταγμένων ?

1.Εικόνα λαμβάνεται από ειδική 
κάρτα υπολογιστή και 

έ θό

Image Displayed on 
Computer Screenμεταφέρεται στην οθόνη.

2. Θέση Χ και Υ συντεταγμένων 

Computer Screen

η γμ
καθορισμένων σημείων του 
σώματος (π.χ. Κέντρα 
αρθρώσεων) ax

is x=356, y=127
ρ ρ )

3. Τα σημεία ενώνονται μεταξύ 
τους δημιουργώντας το ‘stick 

Y
 -

a
τους δημιουργώντας το  stick 
figure’ ή ‘humanoid’

X - axisOrigin (0, 0)



Ανθρώπινο μοντέλο

Για την ανάλυση όλουΓια την ανάλυση όλου 
του σώματος συνήθως
Ψηφιοποιούμε 18 σημεία
14 μέλη

Κέντρο μάζας σώματος 
⊕

⊕

(⊕)
Υπολογίζεται από:
Συντεταγμένες σημείωνΣυντεταγμένες σημείων
Θέσεις κέντρων μάζας των 
μελών



Ευκρίνεια Βίντεο (resolution)

Μικρές μετακινήσεις 
ύ θ ύμπορούν να μετρηθούν. 

Περιορίζεται από τον 
αριθμό των ‘pixels’αριθμό των  pixels

Τυπική Ευκρίνεια
768 Οριζόντια768 Οριζόντια
575 Κατακόρυφη
πχ. 768 x 575

ή 1280 x 1024

Υψηλή Ευκρίνεια
Υψ λή έΥψηλή μέχρι:
12,228 x 9,126



Υπολογισμός θέσης σημείων

Χρειάζεται διαβαθμιστής
π.χ 1 m χάρακας = 300 
κατακόρυφα και οριζόντια Pixels

Οριζόντια θέση ισχίου
x1, y1ρ ζ η χ

x1 είναι (π.χ.) 550 Pixels από την 
αρχή των αξόνων
Θέση είναι 550/300  = 1.83 m από 
0 0το 0,0

Κατακόρυφη θέση ισχίου
y1 είναι (π.χ.) 310 Pixels από την 

ή ό
0, 0y1

αρχή των αξόνων
Θέση είναι 310/300 = 1.03 m από το 
0,0



Absolute Angles: e g Trunk (Ø)

Υπολογισμός γωνιών
Absolute Angles: e.g. Trunk (Ø)

Ri ht h i t l

Απόλυτες γωνίες
Γ ί έλ

Ø
Right horizontal

Γωνία μέλους (π.χ. 
κορμός)

Σ έ ίΣχετικές γωνίες
Γωνιακή σχέση μεταξύ 
δύο μελών

Relative Angles: e.g. Knee (Ø)
δύο μελών

Πως υπολογίζονται?
Τριγωνομετρία και 
Πυθαγόρειο Θεώρημα Ø



Συστήματα αξόνων



Coordinate System
How to describe a position vectorHow to describe a position vector.

The coordinates vary as the coordinate system changes.
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θ
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Types
Cartesian System: ZCartesian System:

Rectangular coordinate system
(x  y  z)

Z

(x, y, z)

Y
x z

• Polar Coordinate System:
X

Yy

Z• Polar Coordinate System:
Spherical coordinate system

Z

θ

(r, φ, θ)

Y

r

φX
Yφ



Inter-Relationships: ZInter-Relationships: Z

Y
x z

cos
sin cos

z r
x r

θ
θ φ

= ⋅
= ⋅ ⋅

X
Yy

Z

sin cos
sin sin

x r
y r

θ φ
θ φ= ⋅ ⋅

θ

X
Y

r

φX φ



Which system then?
Cartesian coordinate systemCartesian coordinate system

Fixed to body: moving systems

O i t ti  l  d iti  f th  tOrientation angles and position of the system

Z

X Y
x

y

z



Moving System

TX

NX
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