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[0068] 

[0069] 其中，a1，a2，a3，ω1，ω2，ω3， 是实常数系数。

[0070] 类似地，采用高斯函数的组合对膝关节角度进行拟合，拟合函数表达式为如下形

式：

[0071] 

[0072] 其中 a1，a2，a3，b1，b2，b3，c1，c2，c3 为实常数系数，e为自然常数。

[0073] 用同样的方法，可以将其他步态参数曲线拟合成参数化的函数。

[0074] 步骤 S72：采用统计方法挑选单步态周期步态函数拟合曲线组成步态曲线库。

[0075] 采用统计方法挑选由步骤 S71 获得的单步态周期步态函数拟合曲线组成步态曲

线库。对分割得到的单步态周期曲线之间的互相关性进行判断，结合曲线的拟合方差，对相

关性较小和拟合误差较大曲线予以剔除，由互相关性较高和拟合方差较小的一组曲线组成

步态曲线库。具体步骤是，首先求取所有曲线的互相关系数，将与其他曲线互相关系数小于

一定阈值的曲线排除在曲线库之外。互相关系数表示两个时间序列的相关程度，其表达式

为：

[0076] 

[0077] 其中互相关函数

[0078] 然后，对加入曲线库的曲线，计算其曲线拟合方差，若拟合方差超过一定阈值，将

其从曲线库剔除。

[0079] 步骤 S73：在步态曲线库中挑选相似性较高的步态曲线进行曲线平均，形成基准

步态曲线。

[0080] 对步态曲线库中进行曲线平均，形成基准步态曲线。为了使获得的基准步态曲线

尽量反映测试者步态在多数情况下的真实状态，曲线库中的曲线采用高斯加权方法进行平

均处理：按照高斯模型，与其他曲线相关程度较高的曲线将被赋予较大的权值，与其他曲线

相关程度较小的曲线将被赋予较小的权值。通过这样的的加权平均，最终得到基准曲线。

[0081] 步骤 S74：依据步骤 S71 的方法，获取的实时单步态周期步态曲线，并对基准步态

曲线在线更新调整，以获得最优的参数曲线。在步骤 S73中获得了曲线库的基准曲线后，使

用步骤 S71 中的方法继续获取单步态周期曲线，采用曲线相关性和曲线拟合方差判断曲线

是否能加入曲线库中。根据曲线与已有基准曲线的相关性，使用高斯加权方法对新加入库

中的曲线赋予一定的权值与基准曲线进行平均，对基准曲线进行调整直到获得较优的步态

曲线。

[0082] 如图3所示，本实施例通过图像处理模块1、图像处理模块2、数据处理模块1、数据

处理模块 2四个模块依次处理两个摄像头采集上来的数据，四个模块具体描述如下：
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[0083] 图像处理模块 1：该模块主要功能是从摄像机获取图像，对图像进行预处理，完成

二值化和数学形态学运算。由于这些运算所需的计算量较大，为了保证处理的实时性，采用

可编程逻辑门整列 (FPGA)完成这些操作。

[0084] 图像处理模块 2：该模块主要完成图像的连通域分析和标志点的匹配，并计算出

标识点的三维坐标。这些功能可由数字信号处理器 (DSP)实现，例如可以采用 TMS320C64x

系列的 DSP实现该功能。

[0085] 数据处理模块 1：该模块实现步态数据的计算和基本处理，存储相应的步态数据

序列。可以由计算机软件实现。

[0086] 数据处理模块 2：该模块主要实现步态周期分割、步态曲线以及步态曲线库建立，

最终完成最优步态曲线生成。该模块也可实现步态曲线数据的实时显示。

[0087] 以上所述仅为本发明的优选实施例而已，并不用于限制本发明，对于本领域的技

术人员来说，本发明可以有各种更改和变化。凡在本发明的精神和原则之内，所作的任何修

改、等同替换、改进等，均应包含在本发明的保护范围之内。
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图 1
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图 2

图 3
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