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Motivation Konzept

Unterstutzung wahrend des Trainings Training und nochmal Training

m Unterstutzung von Patienten und Sportlern bei der Ausfihrung von Bewegungen

m Ubungen werden mit dem System unter Aufsicht durchgefuhrt

m Unterstutzung beim Erlernen/Wiedererlernen von Bewegungen B Bewegungsspezifisches Modell wird extrahiert

m Unterstutzung von Patienten trotz Abwesenheit der Betreuung B Trainingsmodell wird auf die Knoten Ubertragen

m Feedback (Licht, Sound, Vibration) unterstutzt Bewegungssequenzen direkt m Patient/Sportler fuhrt die Ubung mit dem trainierten System aus

m Kosteneinsparung durch schnellere Genesung der Patienten m Feedback zeigt wie gut die Ubung im Vergleich zum Training durchgefiihrt wurde
m Flexibilitat durch drahtlose Kommunikation; Einsetzbar im Alltag 1. Uberwachtes Training 2. Setup 3. Erkennung mit Feedback

Modell berechnen und
auf Sensorknoten
Ubertragen

Austausch & Datenfusion

m Bewegungsevaluation mit Ampelfeedback (grun/gut, orange/mittel, rot/Problem)
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