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VICON Life Sciences

Les solutions VICON permettent d’avoir une 

connaissance approfondie du mouvement pour le 

sport, la biomécanique, la recherche et plus encore. 

Elles associent les caméras de capture de mouvement 

les plus performantes du marché à des logiciels 

puissants et flexibles pour vous permettre d’obtenir des 
informations précises et pertinentes.

VICON offre la solution de capture de mouvement 
la plus avancée et la plus personnalisable pour les 
applications cliniques sans dépendre de logiciel 
tiers. Les systèmes VICON sont utilisés pour étudier 
de nombreuses pathologies, allant par exemple de 
patients amputés aux personnes atteintes d’infirmité 
motrice cérébrale.
L’expertise de VICON en matière de capture 
optoélectronique du mouvement permet également 
aux utilisateurs dans le milieu sportif de suivre, 
d’analyser et d’optimiser le mouvement humain pour 
les athlètes de tous niveaux.
Quelle que soit votre activité, VICON vous offre le 
système sur-mesure adapté à vos besoins !

Analyse du mouvement 3D avec marqueurs

La calibration et la configuration sont simples et 
rapides grâce à la détection automatique des gaps et 
l’auto labélisation

Gestion et préparation du système

Les + produits

Simplifiez le processus de reporting grâce à des 
outils intuitifs, une présentation claire et des résultats 
hautement personnalisables. Nexus Insight facilite 
l’interprétation, le partage et la comparaison des 
données, même si elles portent sur plusieurs sujets ou 
sur de longues périodes.

Intégration de Nexus Insight 

Créez et automatisez vos propres pipelines 
personnalisables et utilisez des modèles validés 
scientifiquement et cliniquement (PiG, CGM2). Utilisez 
vos propres scripts pour mieux comprendre vos 
données, créés en Python, MATLAB, Vicon ProCalc et 
Vicon BodyBuilder. 

Modélisation et traitement des données 

Analyse du 
mouvement

Caméra VERO

Caméra VALKYRIE
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La caméra Valkyrie, pour une puissance inégalée

• Une résolution inégalée sur le marché (jusqu’à 
26MPX)
• Un fonctionnement intuitif : visée et surveillance 
faciles, mode de prévisualisation vidéo complet à 
30FPS pour simplifier votre travail
• Une caméra pour tous les environnements 
: capture possible dans tous les types 
d’environnements avec une caméra IP65

Leader mondial des solutions de capture de mouvement depuis plus de 
35 ans, Vicon est une société anglaise qui fourni des système d’analyse 
du mouvement pour les sciences, le divertissement et la réalité virtuelle

• Un objectif conçu avec précision : objectif 
varifocal pour augmenter la portée et la précision
• Des vitesses exceptionnelles : vitesses natives 
jusqu’à 500FPS et jusqu’à 2000FPS avec utilisation 
de techniques de fenêtrage

VALKYRIE VK26 VALKYRIE VK16 VALKYRIE VK8

FPS full frame 150 240 500

RES (MP) 26.2 16.1 8.0

H FoV (wide) 72 72 72

V FoV (wide) 72 46 42

H FoV (narrow) 54 54 54

V FoV (narrow) 54 35 30

La caméra Véro, le meilleur compromis résolution/vitesse/prix

• Puissance : résolution et vitesse de pointe à 
un prix inégalé. Vero est équipé de capteurs 
embarqués qui qui informent et surveillent le 
fonctionnement de la caméra et la température
• Souplesse d’utilisation: conception compact 
permettant un montage facile, champ de vision 
optimisé grâce à l’objectif à focale variable, vision 
lointaine grâce au puissant stroboscope.
• Performances: avec une caméra 2,2 MPX à 330 
Hz, elle permet la capture de mouvements très 
dynamiques avec une faible latence.

• Compatibilité : avec les séries T de Bonita ou 
Vantage ou Vicon Vue
• Large champ de vision avec Valkyrie, Vantage, 
Vue, T-series and Bonita : pour les clients qui ont 
besoin d’un grand volume dans les espaces les 
plus restreints, généralement pour suivre des 
personnes dans des CAVE VR, Vero v1.3 X a un plus 
grand champ de vision et suit les personnes de la 
tête aux pieds à des distances plus courtes

Model V2.2 V1.3 V1.3X

Resolution (MP) 2.2 (2048x1088) 1.3 (1280x1024) 1.3 (1280x1024)

Max Frame Rate (Hz) 330@2.2MP 250@1.3MP 250@1.3MP

Standard Lens 6-12mm Varifocal 6-12mm Varifocal -

Wide Lens 6-12mm Varifocal 6-12mm Varifocal 4mm Fixed Focal Lenght

Min Standard FOV(HxV)° 44.1 x 23.6 (tele) 27.2 x 21.8 (tele) -

Min Wide FOV(HxV)° 98.1 x 50.1 (wide) 55.2 x 43.9 (wide) 79.0 x 67.6

Camera Latency 3.6 ms 3.4 ms 3.4 ms

Strobe IR IR IR

Shu�er type Global Global Global

Connection type Cat5e/ RJ45 Cat5e/ RJ45 Cat5e/ RJ45

Power PoE PoE PoE

Max Power consumption 12W 12W 12W

Dimensions (HxWxD) mm 83 x 80 x 135 83 x 80 x 135 83 x 80 x 112

Weight (kg) 0.57 0.57 0.56

Updateable firmaware Yes Yes Yes
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F 1

F 2

F 4

F 5

F 6

F 7

F 8

F 9

F 1 0

F 1 1

F 1 2

C t r l + E n t e r

C t r l + Ta b

C t r l + S p a c e

C t r l + 

C t r l +

C t r l + Z

C t r l + Y

C t r l + S

S p a c e

S p a c e

E s c

Vicon Nexus help

Data management 

Quick Reports window

Full screen

Sounds dialog box

Options dialog box

System Preparations Tools pane 

Subject Preparation Tools pane 

Capture tools pane

Label/Edit Tools pane 

Pipeline Tools pane 

Start / stop capture

Switch live / offline mode 

Display/Hide marker labels 

Move to previous event

Move to next event 

Undo 

Redo

Save trial 

Pause / restart real-time data streaming 

Play / stop offline data 

Exit current mode (labeling, etc.) 
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N E X U S  H O T K E Y S

N E X U S  S H O R T C U T S 

Right-cl ick and drag 

Zoom 3D space

Left-cl ick and drag 

Rotate 3D space

Left and right-cl ick and drag 

Move 3D space

Left-cl ick 

Select individual item

Ctrl  + cl ick 

Select several items

Alt + cl ick and drag 

Select individual item
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