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Expérimentations

10 sujets
1,7 m<taille<1,9m
58 kg < masse < 86 kg

Consigne vidéo

2 plateformes de force




Pré-calibration

Utilisation de données anthropométriques

Mise a I’échelle uniforme
dans toutes les directions

Taille du sujet >

Régression linéaire

Masse du sujet (mi™t, CoM[™E, [IMt
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* La calibration est réalisée a partir d’'un modele pré-calibré



Calibration des parametres geéométriques

Méthode d’optimisation

Pour un ensemble de postures :
* Parametres géométriques : invariants cinématiques

* Identification des parametres géométriques permettant de minimiser l'erreur de reconstruction
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Calibration des parametres inertiels

Principe de la méthode :
parametres inertiels

* Liaison 6 degrés de liberté (DoF) (floating base)

* Résolution dynamique :

éI.6dof q6dof dé6dof /16dof (E6dof> _
(e () e+ () (e =0

e S’il n’y a aucune erreur dans la résolution dynamique :

A6d0f =0

Utilisation des efforts généralisés dans la liaison 6 DoF pour identifier les
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Calibration des parametres inertiels

Problématique : répercussion des erreurs cinématiques et des erreurs de plateformes dans la
résolution dynamique
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* Possibilité de calibrer les parametres inertiels sans overfitting ?



Calibration des parametres inertiels : étude de sensibilité

Utilisation des méthodes de Monte Carlo
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Calibration des parametres inertiels : étude de sensibilité

0.25
Résidus dynamiques (efforts normalisés
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* Incertitude plus importante que les résidus dynamiques a optimiser

* Modele cinématique trop pauvre

 Données anthropométriques proches du sujet
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Calibration des parametres inertiels : conclusion

* Dégradation de la justesse des données anthropométriques

Sujet « normal »

Ajout d’une masse de 1kg
« Etude d’incertitude avec ces « nouveaux sujets »

* Calibration des parametres inertiels
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