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TEMAT PROJEKTU:
] System do analizy ruchéw postaci wspomagajacy proces rehabilitacji

CELE I ZAKRES PROJEKTU:

e Opracowanie bezznacznikowego systemu typu motion capture charakteryzujacego sie wysoka precyzja
odwozorwania postaci

e Wykorzystanie obrazu RGBD z 6 kamer Kinect
e Rejestracja i konsolidacja chmur punktéw z wykorzystaniem GPU (technologia CUDA).

e Wysoka wydajnos$é i skalowalnosé obliczen

OSIAGNIETE REZULTATY:

e Pobieranie danych z kamery Kinect i taczenie obrazéw
e Opracowanie metody kalibracji kamer

e Opracowanie wydajnej konfiguracji pod wzgledem przepustowosci sieci

CECHY CHARAKTERYSTYCZNE ROZWIAZANIA, KIERUNKI DALSZYCH PRAC:

e Prostota wykonania, rozproszone §rodowisko
e Wykrycie elementéw ciata

e Opracowanie skalowalnego rozwiazania.
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PROJECT TITLE:

‘ System for motion analysis of human figure supporting rehabilitation process

OBJECTIVES AND SCOPE:

e Creating high precision markerless motion capture system
e Acquiring RGBD data from six Kinect cameras
e Registration and consolidation of point clouds using CUDA GPU

e High performance and scalable solution

RESULTS:

e Collecting data from Kinects and consolidating it into one point cloud
e Method for calibration of multiple Kinect cameras

e Network-efficient setup

MAIN FEATURES, FUTURE WORKS:

e Simplicity, distributed environment
e Detecting body parts

e Scalable solution
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