Manuel d’utilisation Codamotion
Plateforme de Sensorimotricité

Université Paris Descartes

Ce document est un guide d’utilisation du systéme d’analyse du mouvement CodaMotion avec les 6
unités CX1, le systeme EMG sans fil Delsys (16 voies) et les deux plateformes de force AMTI.
L'ensemble du systéeme permet I'analyse du mouvement dans un grand, un moyen ou un petit
espace.

1. Présentation du systeme Codamotion
Le systéme Codamotion CX1 est composé d’'un HUB, de caméras et de boitiers électroniques bleus
reliés a des marqueurs numérotés. Les cameras infrarouges capturent en temps réel la position des
marqueurs en X, Y et Z. Il existe deux types de boitiers électroniques bleus pouvant accepter deux ou
huit marqueurs synchronisés avec les caméras. Les caméras envoient ensuite les signaux au HUB.
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Fig 1 : Différents constituants du Systéme Codamotion



2. Mise en marche du systeme Codamotion
Etape 1 :

NB : Le branchement ou débranchement de chaque cable doit se faire avec précaution sans forcer !

e Brancher les caméras aux ports COM du HUB. 8 ports caméras sont disponibles a I'arriere du
HUB.

e Brancher les caméras (faire correspondre le numéro caméra avec la couleur du cable
connecté sur le HUB).

Fig 2 : Emplacement d’une barrette de caméra avec son cable

* Noter le numéro de port Coda / numéro caméra

Fig 3 : Branchement des barrettes au HUB
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Etape 2 :

Allumer le HUB du systeme Codamotion

Fig 4 : bouton on/off
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Etape 3 :
Allumer les caméras

¢ Mettre les ‘Coda Power’ correspondants aux cables Coda en position basse.

Fig 5 : Activation des barrettes avec retour visuel



e Vérifier que les caméras branchées sont allumés (LED au vert).

Fig 6 : Vue de dessous de la barette

e Sila LED verte n’est pas allumée
0 Vérifier la position de ‘Coda Power’
0 Vérifier le branchement et la connexion entre la caméra et le HUB
Etape 4 :
Démarrer Codamotion acquisition software.

¢ Cliquer sur CODAmotion V6.xxx-UPD.exe

* Choisir le fichier de configuration .cfg. Ce fichier doit correspondre la configuration hardware.
Par exemple : « CodaSys (4-Coda + ADC + Dual AccuGait)(A).cfg ». Ce fichier dans le cas du
Whiplash permet d’utiliser 4 Coda, I'entrée ADC (EMG) et deux plateformes de force dans
une configuration géométrique donnée.
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BCDHBSVS {4-Coda+EMG+Dual AccuGait 1094 1098 109851084) (TCC).cfg
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Fig 7 : sélection du fichier de configuration

NB : En cas de moadification du fichier de configuration, veuillez contacter Danping WANG

(danping.wang@parisdescartes.fr) ou Joe Mclntyre (joe.mcintyres@parisdescartes.fr).

Starting the CODA spstem:

Coda 1 [cx1-1085] : CommPort5 Rate:5 00k
Coda 2 [cx1-1098] ; CommPort7 Rate:D 00k
Coda 3 [cx1-1084] : CormmPort:S Rate:5. 00k
Coda 4 [cx1-1096] : CormmPart:3 Rate:5 00k

ADC 1 [G5164I0]) : Channels: 64

Force 1 : Type:20 Port:COR1

Force 2 : Type:20 Port:COR1

4-CODA, spstem initialized OF
[ActiveHub system.)
ADC interface initislized 0K

Fietry | ak

Fig 8 : Confirmation

En cas d’erreur, vérifier les différents branchements et le fichier de configuration. Veuillez contacter
Danping WANG (danping.wang@parisdescartes.fr) ou Joe Mclintyre
(joe.mcintyres@parisdescartes.fr).




e Une fenétre CODA configuration apparait alors. Modifiez la configuration si besoin en
décochant les cases inutiles.

copA Configur x|
Select active Codas:

Codal @ Irfo.. | Coda2z @ Info.. |
Coda3 ¥ Irfo.. | Codad W Info.. |
Coda5 I Infon | Codat ) rfan |
Coda? I [frfo.. | Coda | (i |

External Sync: [~ [Coda 1]

— Select active Force Plates:
ForcePlate 1 v ForcePlate 2 v
ForeeFlate 3 [T ForceFlate 4 [T
ForceFlate 5 [T ForceFlate B [T

—Select active ADC units: ——————————————

ADC1 ADEZ T

Cancel ak

Fig 9 : Choix des périphériques de mesure

* Une procédure de réglage du 0 des plateformes de détection de force s’enclenche de fagon
automatique. Il est important de bien vérifier que les 2 zones concernées soient libres de
toute sollicitation.

3. Alignement

Avant chaque expérimentation il faut calibrer le systeme codamotion pour permettre une meilleure
précision des mesures.
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Etape 1:



¢ Une régle en forme L avec 3 marqueurs fixes est disponible sur la plateforme. Les
coordonnées doivent correspondre a un repére orthonormé avec I'axe vertical dirigé vers le
haut.

¢ L’axe x correspond a I'alignement des 2 carrés de détection de force au centre de la plate-
forme. Le systéme de coordonnées cartésiennes dans un repére orthonormé est utilisé. Le
point limite d’angle droit de la plateforme défini I'origine du repére suivant la figure ci-dessous.

Fig 10 : Origine du repére

Etape 2 :
e Vérifier visuellement la position des markers

e Ouvrir la fenétre de « Marker Intensity(%) Mean [A-B-C] ». Elle est sous CODA — Display
Marker Visibility
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Fig 11 : Menu déroulant pour I'alighement

Marker Intensity (%) Mean

Coda 1A 1B 1C 20 2B 2C 3n 3B 3C LA 4B AC
Marker

[14 15 18] [15 16 15] [12 13 14] [14 14 15]
[13 14 16] [13 13 13] [12 12 14] [16 16 16]
[11 11 12] [16 17 1F] [15 16 18] [15 16 15]

Fig 12 : liste des intensités des signaux venant des caméras



e Coda: 1234 sontles valeurs moyennes des 4 ensembles Coda. 1A 1B 1C, 2A 2B 2C, 3A

3B 3C et 4A 4B 4C sont les valeurs lues par chaque barrette de Coda. Il faut que les
intensités des valeurs soient toutes supérieures a 10 pour avoir une bonne calibration.

Etape 3 :

» Vérifier la position de la régle d’alignement et la direction de force. Ouvrir la fenétre de Stick
figure avec Coda -> Display Stick Figure. Mettre la souris sur les markers pour vérifier que les
numeéros des marqueurs correspondent aux repére (0,X, y) dans le plan horizontal. Demander

a un sujet de se mettre debout sur les deux plateformes et vérifier les djrections de force vers

le haut. Changement de

vue
Codamotion Analysis - [-] - [Real Time Stick-figure View (Z-axis i< -> X-¥ ple
Bl cooa Fle Setup Views Window Help =& X]

=| 4 = £5%E S - m HI>| e i 2 ISR e s

For Help, press F1 [Update: 1249 (11,5t [Filtering oM 4

Fig 13 : Vue en plan des plateformes de force
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For Help, press F1 Update: 667 (11.2Hz]

Fig 14 : Elévation des plateformes de force
Etape 4 :
» Fermer les fenétres puis faire I'alignement :
» Ouvrir la fenétre d’Alignement par Coda -> Align Coda(s) et donner les informations

d’ « Origin Marker » et « Axis Markers » puis « Align ». Codamotion Analysis envoi un
message de confirmation.

x|

Origin Marker; |1 Offset [ | e | 2:| Friry
Bz b arkers: Align:
- +
Coda 1 Coda 3 [ [
5 - iz |1 P
Coda 2 [+ Coda 4 Iv [ B
- ariz (v

T - cpie: |1_ ’ |3_ Aligrment 1D name: |

Cancel | Blign | Cloze

Fig 15 : Interface de construction du repére orthonormé

10



« En cas d’erreur de définition de I'axe, un message s’affiche. Il faut refaire I'étape 4.
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4. Acquisition

Etape 1 : Setup

Il faut faire une configuration de I'acquisition avant de démarrer un enregistrement. Ouvrir la fenétre de
configuration par Coda -> Aquisition setup.

Max Markers : Sélectionner maximum nombre marker enregistré (48 marqueurs dans le cas
du projet Whiplash avec I'acquisition d’un plan supplémentaire au niveau du regard).

» Limit acquisition to : Donner la durée d’enregistrement (60s maxi dans le cas du projet
Whiplash car le stockage des données EMG est limité).

» Acquire Markers : les numéros de markers enregistrés.

+ |l faut sélectionner Acquire Force, Acquire ADC/EMG si 'EMG et la plateforme de force sont
utilisés.

» Cocher la case store multi-coda data.

x|

Manbakerz: [~ 86 [~ 48 [T 32 W28 [T 12 [T 6
Mawrate: 100Hz 120Hz 180Hz 200Hz 400Hz ©200Hz

Sampling rate; I 200Hz [ 28markers 115z max ] j Acg Mode... |
Lirnit acquigition to: IBU-UUU seconds olto:l"ZUUU samples

Co-ordinate Transfomi:

Arquire Markers: |1 -12 ICndaAIignment j
Auto-start Markers: I'I -24 v Store muli-Coda data
W ait For:
Aequire Digital [ADCE W [ Auto-start Markers [ Auto End [Markers)
High farze: ™ Acquire Foree: IV [ Trigger] Marker [ Trigger! output
Sequie ERMG T [ Digital signal ™ Trigger2 output
ADC max time = 65.5:  Acquie ADC/EMG: ¥ [T D1 Bt Sync. IV | Sutc End [Ext Sy, |

Acquire Wideo: [T I 2 3: Start delay (5] ™ Sound

ADC... Force... Ef(G... | Aequire... | Cloze Cancel

Fig 16 : Interface d’acquisition
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e Pour la plateforme de force, il faut régler la fréquence a 200Hz.

tion Analysis - [-]
tup Windaw  Help

=l ¢ Slel] bl 5] am sl alwEElm] e jl]

Acquisition Setup [CODA A+ 8 + €+ {Aligned)] x|

M Markers: [ 56 ‘Dl T iz Te
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s e
Linitcaison s [50 _
Samping Rate:  sphz
Aire Make: L
K @ 200tz
PRI e o dadata
€ 1otz .
. { e End (Markers]
i g m lger! output
o laerZ auipLt
ADC maxfime = E5.85 Ao ﬂ[ o
Ind

e | [

ac.. | Foce.. 1 Cancel

For Help, press F1 [Filtering off
wserl @ dEBOLEO P =
&8 (odamotion Analysis ... (5] New Wordpad Documen. .. JCod.amoﬁon | W Friday

Fig 17 : Paramétrage des plateformes de force
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Codamotion Analysis - [-] - =] x|

= M T e T o A e e
x|

Acquire
Ma Channel Group

b IR 1000 | I Grouwp
somm e 916 [wm =
P72 [um =
Limit acai M5 [wn  x
CE 340 [0 x| T Group
CF 44 [om =
MG o438 [wm =
W &8 [wom = nd (Markers)
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N T pre!
b (£ S
AT T e
roe® [om -

Cancel 0K I

Sampling Rate Hz)

ADC ma time =

Canicel

Far Help, press F1 [Fitering off
stert] | e
| | codamation > e Friday

Fig 18 : Réglage de la fréquence d’échantillonnage pour I’'entrée ADC
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5. Résultats

Etape 1 : Lancement de I'acquisition

Codamotion Analysis - [-] =18l

CODA Fie el dow  Help

N = e T 1 e e e e R S L

T

i) Ready to acquire data:
MODE : Normal (XY2) {storing muit-Coda data)

Inty Sensitivity : 100
Min,Correlation : 0,980

*Force (200Hz)
=ADC

60,005 at 120tz (7200 samples)
*Start ey = 15

o] e |

Fig 19 : Interface de lancement de I'enregistrement

Codamotion Analysis - [-] (el

CoDA Fle Setup o Help

=| 4| = A e T e T S AL

Acquisition folder: G:\ Codamotion\Recorder\whiplash

Acquiing data . (60.05]
2% 5775

For Help, press F1 [Fitering off
e @ | HE@O= D@ =
= ) ven wordbedorumen.. | |codamotn Wk Friay

Fig 20 : Enregistrement en cours
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Etape 2 : Lecture des résultats

Rentrer les données du patient (poids, age, taille...)

SSEIE]

2| S(es(a| 4 &l Wlamip(pl>| @l elBlr] Hl
e i
©bok  Daotbith B0 wrm  wesn[! ke

=
Eenoe e Heght [0 m

~doint widkhs (e

L] | et o] 2ol

-of x|

HipCenre
Pelvis affsetratios

widh: [0 w [013 Left Right
Ankle: [0 o
dept [0 TS e

Knes: [0 o
Sac.offset: [0 2 03

Joint widihs

r~Limb segment data

Lengh  Mass Mass Fladus Gyration afio
o) Piopottion  Certie  Trans.  Long/Trans

L

Thich 01046 [oss00  [ozs10  [atoo0

400
Leg: {300 0513 [04400  [02s30  [ooeon
Foot: [200 0208 | [o4z00 [o2440  [00e00

v =0.00 degrees

0
0
400 0104 [osso0 | [ozsi0  [atoo0 B
Lea: [a00 [N 290 [00500 [ vecto
o
Save

02440 [0o600

TS

Cancel

Head Pitch
Cursor = 0.000s, y =0.00 degrees 7

Gmm, = 0.0mm 7

[Trone Piich

v =000 degrees

Fime:0.000s x =0.0rm, y=00nm

For Help, press F1

#ser] @ | HEBOoOE©

d o aass
|| 48 codamotion Analysis e iordpad Documen | codamotion > WK Friday
Fig 21 : Formulaire d’acquisition des données du sujet
Vérification du signal au cours de I'enregistrement pour chaque capteur
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Fig 22 : % d’acquisition d’un signal exploitable pour chaque capteur du mouvement
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 Lecture des résultats Signaux
EMG
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Fig 23 : Visualisation de résultats

Representation de
la plateforme de
force
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