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Оценка подвижности суставов тела человека – важный диагностический фактор как в медицине, так и в спорте. Для получения кинетических характеристик используются технологии отслеживания движения. Важный компонент анализа данных - мобилизатор, определяющий пространство допустимого движения в координатах со степенями свободы реального сустава [1]. Его суть заключается в формулировке кинетических параметров [1], что необходимо для определения положения тела в пространстве. Это позволит смоделировать движение сустава и оценить параметры нарушения его подвижности.
Данная работа посвящена поиску, модификации, разработке и отладке алгоритмов анализа данных, поступающих от носимых инерциальных сенсорных единиц (Inertial Measurement Unit - IMU), для построения модели движения верхних конечностей при решении задач обратной кинематики. 
В ходе работы использовались IMU-блоки на базе микроэлектромеханических датчиков LPMS-ME1 компании LP-RESEARCH (Life Performance Research). Данные датчики имеют в своем составе акселерометр, гироскоп и магнитометр и выдают в совокупности 9 степеней свободы. Данные с датчиков регистрировались в специализированном программном обеспечении LPMS-Control и впервые разработанном модуле регистрации потоковых данных от IMU. Реализация программных модулей анализа данных и связи с датчиками осуществлялась на языке программирования Python 3.7. Обратная кинематика позволила минимизировать разницу между опытными маркерами траектории и модельными маркерами, а также рассчитать углы исследуемого сустава [2]. Рассчитанные данные использовались в качестве данных о треках узлов в модели верхних конечностей, реализованной в специализированном программном пакете OpenSim 4.0.
В результате проведенного исследования были получены и верифицированы данные о пространственном положении системы инерциальных измерительных блоков, закрепленных на верхней конечности. Разработанные алгоритмы анализа данных от IMU-сенсоров были отлажены и собраны в единую библиотеку. С их помощью были созданы и проанализированы модели движения локтевого сустава в норме и при модельной травме. Данные методы пригодны для решения задач отслеживания движения человека в реальном времени, что может способствовать детальному анализу движений тела человека с целью повышения эффективности реабилитационного периода пациента.
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