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인천대학교 임베디드시스템공학과 (이ѭ준, ʅֵି, ,진̊ݣ (آୋࡧ

਍로Ο��로 인해 ୓ઝԦ이Ъ이 ɽ˝؇고 ଼스인들이 ք߅지ִ서 자기˗리가 한ࡁࣸ 시대가 .다࠱ քࡵ 사Ԇ들ࡵ Ѱ을ࡋ ଟ Ҷ ˱঑ࢶ인 ୨ܹࠪ 게를ה 설정하고
기록하ֲ Ͱࣱ한 을ࢠ۽ 원한다. 하지만 대ٕٗ의 사Ԇ들이 기록을 ૦기하는 경우가 ք다. ̐Ԏ서 Ѱࡋ ୨ܹ를 자Ѱ으로 기록해࣯는 ࡵ࢖ 로ن을 만들고 ߭ଐ과
Ѱ해ࠉ Ѱࡋ ୨ܹ 기록, Ѱࡋ 자ۿ ˬ정 ҟ 사용자의 Ѱ을ࡋ 조ଟؿ ܹ 있는 ଎로̐Ԓ을 만들고자 한다.
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개발의 필요성 결과물
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Pose EstimFtion

쏂끺땻에껲 PT를 ꧱驢 ꇮꡊ 삎ꗞ이點가 쑵꿮를 세뛒ꡆ 자세를 鬦정 해뛖다.
ꏦ한 ꤊ끾 뒊ꆯ을 ꡝ ꩞ 썞ꁪ랖도 기록해뛖다.
하랖Ꞣ 이러한 대ꭖꭚ의 PTꁪ고가에 쏫성ꇒ 땞고, 쑵꿮가 정해똎 땞뎊 쐒자 뒊ꆯ
을 하고 냌은 사ꕢ에驢ꁪ ꭖꃊ駦이 ꊺ 꿮 땞다. 
鯎러鹮 뒊ꆯ ꫊조 로ꫝ髒 뎊싢을 쌾鲮 사용한다ꡊ PTꞢ빒 세ꭖ뗗땎 쌒ꊲꨇ은 뎜驶
랖Ꞣ 뗖ꘊ한 가驿에 삎ꗞ이點가 해뛒ꁪ 땒ꊺ을 대체쌶 꿮 땞다.
뎊싢은 댚ꕮ의 기ꁻ을 제髋하여 사용자가 ꄪ 쑾듾뗗딒로 뒊ꆯ을 쌶 꿮 땞驢 한다.
- 음성딒로 뒊ꆯ쑵꿮 댢Ꞓ
- 駗 뒊ꆯꪚ 뒊ꆯ 쑵꿮 자ꆯ 기록 및 鯎ꕮ싚 꺳성
- 자세鬦정

뒊ꆯ, 쑵꿮 뎊싢로 세팅

정꫊ 뗚꽷
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 믷정ꇲ ꅆ이뼆로 駗 뒊ꆯꪚ
쑵꿮 기록

 鹶랲ꪚ 뒊ꆯ 쑵꿮 鯎ꕮ싚 꺳성

 뒊ꆯ 자세 ꭚ껳 및 鬦정

 뒊ꆯ 영꺗 및 자세 확땎
뒊ꆯ ꪚ 뱊꠪ꕒ 駗도 조절
및 촬영

사ꕢ 및 髖절 땎낳

meIiFpipe, DecisiontWee, opencv, 자체 댢고Ꞃ띮 ꋇ을 사용하여
뒊ꆯ 쑵꿮됖, 자세를 믷정 및 끺쌒벺로 쑵꿮 뭲ꗻ

개발의 필요성 결과물

프로젝트 개요

영상 인식을 이용한
운동 보조 로봇
인천대학교 임베디드시스템공학과    중꺾마   이동준, 강명혁, 신진규, 유호범
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