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DisenNo de un asistente de boxeo Interactivo mediante
ViSiOn por computadora

PROBLEMA

* El entrenamiento de boxeo sin experiencia previa ni supervision conlleva a la memorizacion de malas
posturas y un aumento en el riesgo de lesiones articulares.

* El equipo tradicional no brinda una retroalimentacion efectiva al practicante, creando una falsa sensacion
de precision; en contraste con un enfrentamiento, donde cada golpe errado implica un mayor esfuerzo FIMCP
fisico y el practicante se expone al dano neurologico por la acumulacion de impactos en la cabeza.

OBJETIVO GENERAL

Disenar un sistema de entrenamiento de boxeo compuesto por un algoritmo de vision artificial y una red
neuronal para la clasificacion temporal de técnicas de combate, y una pera de boxeo con capacidad de
evasion dinamica basada en movimiento.

PROPUESTA

e Extraccion de caracteristicas corporales mediante un algoritmo de estimaciéon de pose humana (HPE) en dos dimensiones.
* Arquitectura de red neuronal recurrente GRU para el procesamiento de cada secuencia de movimiento en tiempo real.
* Disefio de mecanismo biela-manivela para el retroceso de |la pera de boxeo y controlador PD + Feed-Forward para el motor.

Proposed Hybrid GRU Architecture for Boxing Technique Classification
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RESULTADOS

Se valido de forma experimental el correcto funcionamiento de cada etapa del sistema, desde el reconocimiento de cada golpe
sin confusiones, hasta el movimiento abrupto del mecanismo y su comunicacion serial con el algoritmo, permitiendo asi evadir
el golpe efectuado por el practicante y brindando retroalimentacion acerca de la técnica realizada.
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CONCLUSIONES

 E| desarrollo del algoritmo de estimacion corporal y la red neuronal permitio clasificar las 6 técnicas clasicas del boxeo con
tasas de precision elevadas, y fue posible evaluar |la geometria de los golpes y guardias gracias a los correctores estaticos.

 El diseno del mecanismo de activacion fue crucial para generar el movimiento deseado con la velocidad requerida y el menor
torque posible, gracias a la eleccion de materiales de ensamblaje y fabricacion (PLA) sin sacrificar la resistencia a impactos.
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