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rodilla con dos sensores magneto-inerciales
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| a rodilla se mueve en 3D

La evaluacion de la rodilla se basa usualmente en la clinica y en imagenes estaticas. Para obtener una
evaluacion cuantitativa en tareas motoras de manera dinamica hemos desarrollado el nuevo instrumento
ChakaMo que usa 2 sensores magneto - inerciales en muslo y pierna (Fig 1). Cada MIMU cuenta con un
acelerometro, giroscopio y magnetometro triaxial. ChakaMo cuenta ademas con Bluetooth y una app
amigable de uso clinico. La calibracion de la toma de datos en el espacio 3D es mediante bipedestacion y
decubito dorsal. Luego ChakaMo obtienen los datos de los sensores y mediante un algoritmo de fusion de
sensores obtiene la orientacion 3D de los segmentos muslo y pierna.

Tarea motora y representacion del movimiento

La tarea motora consiste en subir y bajar un escalon con una pierna (Fig 2). Las orientaciones calculadas
en cada Iinstante de tiempo para muslo y pierna le permiten a ChakaMo derivar los tres angulos en los
planos sagital, frontal y transverso. De esta manera, el software de ChakaMo reconstruye el movimiento
usando huesos standard cuyas evolucion en el espacio es representada en pantalla en tiempo real (Fig 3).
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Fig 4: Informe clinico contiene la evolucion en el tiempo de la orientacion mutua tibia fémur en el espacio.
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