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프로젝트 요약0 
프로젝트 는 자세 교정을 위한 어플리케이션 개발 프로젝트입니다 클라이Weltried . 
언트 서버 인공지능 기술이 복합적으로 작용합니다, , .

필요성 및 현황1 
평균 연령이 증가하는 시대적 배경에 따라 하나 뿐인 신체를 올바르게 오래 사용하
자는 움직임이 증가하고 있습니다 이에 힘 입어 자세 교정 장치의 특허 수는 해마다 . 
증가하고 있습니다 실제로 의자 방석 등 직접적으로 자세를 교정해주는 하드웨어 제. , 
품들은 시중에서 많이 볼 수 있습니다.
하지만 실생활에서 사용자의 자세를 측정하고 피드백을 줄 수 있는 제품 다시 말, 
해 소프트웨어적인 해결책을 제시하는 서비스인 디지털 헬스 디지털 치료제 등의 시, 
장은 앞으로 개척해나가야 합니다.

목표2 
는 사용자의 리얼 월드 데이터를 수집해 사용자와 담당 의사가 자신의 자Weltried , 

세를 모니터링하고 의식적으로 자세 교정에 힘쓰도록 하는 등의 목표를 가지고 있습
니다.

방법3 
는 다음과 같은 시스템 구조를 갖습니다Weltried .

벨트는 웰트 주 의 웨어러블 제품 스마트 벨트를 이용합니다 벨트에는 여러 센서( ) , . 
가 내장되어 있는데 는 그 중 가속도 센서를 이용합니다 사용자가 벨트를 , Weltried . 
착용하고 앉아 있으면 벨트는 어플리케이션으로 가속도 센서 값을 , Weltried x,y,z 
전송합니다 벨트와 스마트폰의 통신은 블루투스 통신을 이용합니다 가속도 센서 값. . 
은 주기로 받아옵니다 스마트폰은 의 서버와 통신하며 사용자의 개인 1Hz . Weltried
정보나 가속도 센서 값 인공지능 모델의 결과값 등을 주고 받습니다 스마트폰과 서, . 
버와의 통신은 프로토콜을 이용합니다http .

의 현재 스토리는 가지입니다Weltried 3 .



사용자 식별 정보 및 개인 정보 입력1) 
사용자는 어플 설치 시 전화번호와 키 몸무게 등을 입력합니다 해당 정보는 서버, , . 
의 데이터베이스에 저장됩니다.

사용자의 현 자세 측정 및 출력2) 
측정 시작 버튼을 누르면 사용자가 착용한 스마트벨트와 블루투스 통신을 1. , 
시작합니다.
벨트는 가속도 값을 어플리케이션으로 전달하며 어플리케이션은 해당 값을 2. , 
받아 서버로 전달합니다.
서버는 가속도 값을 인공지능 모델이 탑재된 내부 네트워크의 다른 서버에 3. 
보냅니다 인공지능 모델은 사용자의 자세를 가지 방향으로 분류하며 서버. 9 , 
는 분류 결과를 다시 어플리케이션으로 전달합니다.
어플리케이션은 결과값을 사용자에게 시각화 해 보여줍니다 결과값은 누적4. . 
되며 측정 종료 시 해당 측정에서 사용자가 어느 방향으로 얼마나 기울어 있, 
었는 지를 알 수 있습니다.

날짜별 사용자 자세 출력3) 
사용자는 과거 측정한 정보를 날짜별로 선택해 볼 수 있습니다 사용자가 특정 날. 
짜를 클릭하면 서버로부터 해당 날짜에 측정한 정보를 받습니다 어플리케이션에서는 , . 
해당 날짜의 최대 빈도 자세를 보여줍니다.



의 자세 분류 인공지능 모델은 다음 과정을 거쳐 만들어졌습니다Weltried .
실험 설계 및 수행1) 

실험 설계

사의 웨어러블 벨트는 자체적으로 초마다 축 가속도 데이터를 전송할 수 WELT 0.2 3
있습니다 따라서 기존 기능을 이용하여 자세를 예측하기 위해 이용할데이터는 축 . 3
가속도 데이터로 정하였습니다 축 가속도 센서는 방향에 가해지는 가속도 . 3 x, y, z 3
값을 계산합니다 따라서 허리를 특정 방향으로 기울일 경우벨트에 있는 가속도 센서. 
의 위치가 변하게 되고 특정 축 가속도 값을 띄게 됩니다 이를 이용하여 자세를 예3 . 
측할 수 있습니다.

 
각도
 

 
조인 정도
 

 
세트1

 
 

도5~15

 

 
꽉 조임 칸(-1 )
 

 
초150(30 )

 
 
 

 

 
평범
 

 
150
 

 
 

 

 
여유 있게 칸(1 )
 

 
150
 

 
도15~25

 

 
꽉 조임
 

 
150
 

 
 

 

 
평범
 

 
150
 

 
 

 

 
여유 있게
 

 
150
 

실험 진행 방식 해당표의 내용을 방향으로 모두 실행하여 총 개의 데이터 수집. 9 8100

분류할 자세는 총 가지로 전방 후방 좌측 우측 대각선 방향 중앙으로 총 가지 9 , , , , 4 , 9



방향으로 정하였습니다 실험은 명의 모든 팀원이 참여하였습니다 실험자 한 명은 총 . 6 . 
가지 방향 허리를 기울인 정도 많이 적게 벨트의 조인 정도 꽉 조임 평범 여유있9 , ( , ), ( , , 
게 를 각각 초씩 진행하였습니다 따라서 한 명당 총 개) 30 . 9 * 2 * 3 * 150 = 8100 
의 데이터를 생성하였으며 명이므로 개의 데이터를 생성하였습니6 6 * 8100 = 48600
다. 
 
데이터 생성시 유의한 점

데이터 생성시의 문제점이라고 생각할 수 있는 부분은 체형 벨트를 조이는 정도 , , 
등이 사람마다 다를 수 있고 이로 인해 실험 데이터와 실제 데이터의 괴리가 생길 수 
있다는점입니다이를 해결하기위한 방법으로 실험자 개개인이 방위만 돌아가며 수집. 9
하는 것이 아니라 벨트를 꽉 조이기도 하고 느슨하게 조이기도 하며 허리를 굽히는 , , 
각도도 조금만 굽히기도 하고 크게 굽히기도 하는 등 다양한 조건에서의 데이터를 , 
수집할수 있도록 하였습니다 머신러닝 모델의 특성상 다양한 조건의 데이터를 학습. 
에 이용할 수만 있다면 해당 조건에서 나타나는 차이에도 잘 대처할 수 있다는 장점
이 있습니다 따라서 이렇게 다양한 조건의 학습 데이터를준비하여 모델이 다른 조건. 
이 주어진 상황에서도 잘 작동할 수 있도록 하였습니다 해당 내용은 ( 알고리즘 선3) 
정 및 설계에서 자세하게 다룸).

데이터 예시

첫 번째 열은 축 가속도 두 번째 열은 축 가속도 세 번째 열은 축 가속도를 나x , y , z
타냅니다 다음과 같은 형식으로 실험 데이터를 준비를 마쳤습니다. .

데이터 전처리 및 분석2) 
데이터 전처리

데이터 전처리의 목적은 다음과 같습니다.



데이터 파일이 방위 허리를 기울인 정도 벨트 조인 정도 실- 9( ) * 2( ) * 3( ) * 6(
험자 수 개로 생성되었습니다 실제 학습에 이용하기 위해서는 하나의) = 324 . 
데이터 파일로 정리되어 있어야 합니다. 
데이터는 현재 축 축 축으 총 개의 으로 구성되어 있고 벨트의 - x , y , z 3 column , 
조인 정도 허리를 기울인 정도 방위 값은 파일 제목에 정보가 담겨있습니다, , . 
제목에서 정보를 추출하여 에 추가해야 합니다 데이터파일의 제목 형column . 
식은 다음과 같습니다.
실험자이름 허리를 기울인 정도 벨트를 조인 정도 방위 값( )_( )_( )_( ).csv
예시 윤진성) _1_2_8.csv

함수는 약 여개의 데이터파일을 모두 리스트로 저장합니다 메서CallFiles 300 . glob 
드는 지정해준 디렉토리에 있는 파일을 한 번에 불러옵니다 는 길이 약. Xyz_df_list
개의 리스트가 되며 각각의 방에는 데이터 파일이 형태로 저장됩니다300 DataFrame .

 

함수는 를 이용하여 만든 리스트에 저장된데이터프레임에AttachLabel CallFiles() , 3
개의 을 추가하는 함수입니다 허리를 기울인 정도 벨트를 조인 정도 방위 column . , , 
값을 추가하여총 개의 을 가진 데이터프레임으로 변환합니다6 column . addDegree, 

함수를 이용하여 해당 을 생성하는작업을 수행합니다addBelt, addDirection column .



제목에서 허리를 기울인 각도 벨트를 조인 정도 방위 값을 추출하여 으로 , , column
저장하기 위해 다음 함수들을 이용했습니다 은 방위 값을 추출하는 함. addDirection
수입니다 방위 값은 데이터 파일 제목에서 뒤에서 번째에 입력되어 있으므로 . 5

를 이용하여 인식합니다 이렇게 얻은 정보를 으로추가filename[-5] . ‘direction’column
합니다 는 허리를 기울인 정도를 추출하는 함수이며 데이터 파일 제목 뒤.addDegree , 
에서 번째에 입력되어 있으므로 를 이용하여 인식합니다 얻은 정보는 9 filename[-9] . 

으로 추가합니다 는 벨트를 조인 정도를 추출하는 함수입니‘degree’ column . addBelt
다 이는 파일 제목 뒤에서 번째에 입력되어 있으므로 을 이용하여 인. 7 filename[-7]
식합니다 얻은 정보는 으로 추가합니다. ‘belt’ column .
 

이렇게 을 추가한 데이터프레임들을 함수를 통해 하나로 합column Concatenation 
치는 작업을 수행합니다 여개의 리스트에 담겨있는 모든 데이터 프레임을 행방향. 300
으로합치는 과정을 수행하여 하나의 큰 데이터프레임을 생성합니다.
 



다음은 생성된 데이터 프레임입니다 총 개로 예상했던 개를 약간 초과. 50987 48600
하는 정도였습니다 실험 시 수동으로 초를 측정하였기 때문에 약간의 오차가발생. 30
하였습니다 데이터프레임을 보면 허리를 기울인 정도 벨트를 조인 정도 방위 값이 . , , 
잘 추가된 것으로 확인할 수 있습니다.
 

함수는 모든 전처리 과정을 거친 데이터셋을 형태로 저장하는 역할을 SaveFile csv
수행합니다 딥러닝의 경우 셋을 나누어 저장해 주어야 읽어올 때편리하므로 . train, test

로 나누어 저장하였고 모델에 이용하기 위data_set_train.csv, data_set_test.csv , ML
해 으로 불러올 때는 셋을 나누지 않아도 되므로 데이터 전체를한 sklearn train, test
번에 저장해 주었습니다.
 
데이터 분석

데이터 전처리 과정을 마친 후 데이터 분석을 진행하였습니다 데이터 분석의 목적. 
은 다음과 같습니다.

수집한 데이터의 경향성을 확인하고 와 의 상관관계를 시각화 하- feature label
여 데이터를 이해한다.



함수는 데이터 분석을 수행해 주는 함수입니다 후술할 데이터 분석 코드Analysis . 
는 모두 함수 안에 포함되어 있습니다Analysis .
 

실험 데이터 수집 과정에서 예기치 못한 오류로 값이 측정되었을 수 있습니다null . 
따라서 값의 수를 측정해 주었습니다 또한 를 통해 데이터셋의 통계학null . describe()
적 수치를 확인해보았습니다.

구동 결과 개수는 개였습니다 또한 축의 값을 살펴보았을 때null 0 . x, y, z min_max , 
는 는 로 음수 양수의 넓은 범위의 값을 가지는 반면 x -10112~9472, z -12160~14528 ~
는 으로 비교적 좁은 범위의 값을 가졌으며음수로만 분포되어 있다는 y -19328~-6336
것을 확인할 수 있었습니다.



다음 그래프는 의 값을 차원 좌표평면에 점을 찍어 그린 산점도 그래프입니x, y, z 3
다 이를 이용하여 방위 값 에 따라 다른 색깔로 표시하였습니다 색깔별로 비슷. (label) . 
한 위치에 분포해 있는 경향을확인할 수 있지만 차원그래프를 차원에 표현하다 보3 2
니 왜곡되는 부분이있어 차원 산점도 그래프로 표현해 보았습니다2 .
 

      

변수를 두개로 줄여 차원 산점도 그래프로 나타낸 값입니다 왼쪽 그래프는 를 2 . x, y
이용하였고 중간 그래프는 오른쪽 그래프는 를 이용하여그린 그래프입니다, y, z, x, z . 
방위 값 에 따라 다른 색깔로 표현하였습니다 왼쪽 그래프를 보면 좌 우로는 (label) . , 
색깔이 잘 구분되고 있으나 상 하로는 색깔이잘 구분되지 않고 있습니다 마찬가지로 , . 
중간 그래프에서는 상 하로는 색깔이잘 구분되고 있으나 좌 우로는 색깔이 잘 구분, 
되지 않습니다 오른쪽 그래프를 보면 색깔이 영역별로 잘 구분되는것을 볼 수 있습. 
니다 따라서 값이 자세의 방위 값을 결정짓는 중요한 변수이며 또한 분류에 도움. x, z y
은 주지만 에 비해잘 구분하지 못한다는 것을 알 수 있었습니다x, z .
 

      

다음은 각 방위 값 별로 값이 어떻게 분포하고 있는를 나타낸 입니x, y, z boxplot



다 왼쪽부터 축 가속도 입니다 축 은 방위값에 따라 분포하고 있. x, y, z . x, z boxplot
는 모양이 다릅니다 주목할만한 점은방위 값 후방과 가까운 우측 후방 은 비슷. 0( ) 1( )
한 값의 분포를 가지며 반대 방향인 전방 과는 큰 차이를 가지는 것을 알 수 있습, 4( )
니다그러나 축 은 모두 비슷한 값의 분포를 가지며 특히 이상치로추정되는 . y boxplot , 
값들이 다른 그래프에 비해 월등히 많은 것을 알 수 있습니다.

   

다음으로 허리를 굽힌 정도와 벨트를 조인 정도에 따라 값이 어떻게 분포하, x, y, z
는 지 나타낸 입니다 허리를 굽힌 정도를 크게할수록 더 넓은 범위에 값이 boxplot . (1) 
분포한다는 것을 알 수 있고 를 조인 정도는 이렇다할 경향성을 보이지는 않았습, belt
니다 두 모두 자세 분류에 큰 역할을 하지는 않는다는 것을 알 수 있었습니. feature 
다.

알고리즘 선정 및 설계3) 
자세의 방위 값을 분류하는 모델을 설계하기 위해 저희는 다음과 같은 알고리즘을 
후보로 선정하였습니다.

다층 퍼셉트론- Multi LayerPerceptron( )



- K Nearest Neighbor(KNN)
- LightGBM

 
회귀 방식과의 비교

저희가 개발하려는 모델은 방향만을 기준으로 개의 자세를 구분하는 알고리즘입니9
다 따라서 회귀가 아닌 분류 문제로 생각할 수 있으나 방향을 정의하는 것은 회귀 . 
방식으로 접근할 수도 있습니다 개의 방향을 분류하는 것이 아닌 좌우방향과 전후 . 9
방향으로 회귀식을 만들어 내면 개의 방위 값뿐만 아니라 각도가 얼마나 기울어졌는9
지 까지도 측정할 수 있습니다 그럼에도 저희가 분류기를 이용한 이유는다음과 같습. 
니다.
물론 회귀 방식이 언급한 것처럼 각도까지 측정할 수 있다는 장점이 있습니다 그. 
러나 회귀 방식의 문제점은 이상치와 조건에 민감하다는심각한 문제가 있습니다 회. 
귀식을 이용하는 방법을 사용한다면 데이터셋을 이용해서 전후 방향의 선형회귀식 , 1
개 좌우 방향의 선형회귀식 개로 총 개의 회귀식이 생성될 것입니다 그런데 저희, 1 2 . 
가 개발할 웨어러블 벨트를이용한 자세 측정에서 가속도 센서의 가속도 값은 모두가 
같은 값을 띄지 않습니다 개개인은 몸무게 키 벨트를 조이는 정도 벨트를 메는 위. , , , 
치 등 다른 조건에서 자세를측정하게 될 것입니다 그런데이러한 다른 조건의 측정 . 
값을 두 개의 회귀식으로 표현한다면 개개인에 따라 정확한 값을 산출하기 어려울 것
입니다 데이터셋을 생성한 명 실험자를 예로 들어보면 명이 모은 전체 데이터를 . 6 , 6
이용하여 회귀식을만들고또 각각 한 명한 명의 데이터로만 회귀식을 만들어 비교해,
보면 명의 조건이 모두 다르기 때문에 서로 다른 양상을 띄고 있을 것입니다 즉 개6 . 
인의 조건을 전혀 반영하지 못하는것입니다.
그러나 분류기는 동작 방식의 하나의 식을 생성하는 것이 아니라 피처를 무수히 , 
많은 조건으로 나누어 분류해냅니다 따라서 회귀가 여러 조건의 데이터셋을융합하여 . 
하나의 식을 만든다면 분류는 데이터셋 자체를 분류 기준으로 사용하여 분류합니다, . 
즉 다양한 조건의 실험자를 대상으로 데이터를 수집할 수있을 경우 다양한 조건에서, 
도 잘 동작하는 분류기를 만들 수 있습니다 따라서 저희는 분류기를 사용하고 최대. , 
한 다른 조건 성별 몸무게 등 을 가진 여러 명의 실험자를 대상으로 데이터를 수집하( , )
여 조건과 환경에 따라 성능이 떨어지는 현상을 방지하였습니다.
 
Multi Layer Perceptron

가장 먼저 시도했던 알고리즘은 입니다 는 현재 가장 각광받고 있는 분류MLP . MLP
기이기 때문에 저희 프로젝트에서도 좋은 성능을 나타낼 수 있을 것이라고 생각하여
먼저 시도하였습니다.
 



는 는 으로 설정하였으며 정형데이터를 이용하였기 때문에 Batch size 32 Epochs 10 , 
클래스을 만들어 이용했습니다CustomDataset .

 

의 은 배치 수 피처 이고 은 방위 값 입Train_loader X_train 32( )*3( x, y, z) y_train 32*1( )
니다.
 



네트워크의 구조는 개의 를 가지도록 구성하였습니다3 fully connected layer . 
으로는 를 사용하였으며 이를 통과하기 전에 Activation function ReLU , 

을 수행했습니다 을 거친 이후에는 batchnormalization . Activation function dropout
을 로 사용하였습니다 레이어 마지막엔 를 이용하여 확률 값을 나타0.5 . log_softmax
내도록 하였습니다.
 

을 통해 를 초기화 시켰고 로는 을 사Kaiming_uniform_ parameter , optimizer Adam
용하였습니다 는 은 분류기에서 많이 사용하는 . Learning rate 0.01, loss function

를 이용하였습니다CrossEntropyLoss .
 

까지 학습한 결과 는 로 예상보다 훨씬 못 미치는 수준10 Epoch accuracy 77.70%
이 나타났습니다 원인으로는 여러가지가 있을 수 있겠지만 저희가 생각한가장 큰 문. 
제점은 가 정형 데이터에 있어서는 성능이 비교적 떨어지기 때문이라고 생각하였MLP
습니다 퍼셉트론을 기반으로 한 신경망 분류기는 이미지 분류에뛰어난 자연어 . CNN,
처리에뛰어난 등 복잡한 데이터를 으로 가지는 분류에 있어서는 뛰어난 성능RNN input
을보이지만 정형 데이터에 대해서는 다른 알고리즘에 비해 좋은 성능을 나타내지 ML 
못합니다 따라서 다음 접근은 신경망이 아닌 알고리즘으로 시도하였습니다. ML .
 
K Nearest Neighbor

다음으로 선정한 알고리즘은 군집화 알고리즘 중 하나인 입니다(clustering) KNN . 
은 예측할 데이터가 들어왔을 때 그 데이터와 가장 가까이 있는 학습 데이터를 KNN

개 만큼 고르고 그 중 가장 많은 비율을가지는 을 선택하는 알고리즘입니다k label .
 



값을 부터 까지 돌아가며 와 를 산출하였고 이중 가장 k 1 20 train_scores test_scores , 
높은 값을 가진 과 그 값을 출력하였습니다knn .
 

는 일 때 로 가장 높은 값을 나타냈습니다 정확도가 Max test score k=5 95.532% . 
이상으로 신경망 기반의 딥 러닝보다 훨씬안정적이고 좋은 성능을 보였습니다95% .

 
LightGBM

은 결정 트리 기반 앙상블 모델 중 방식의 알고리즘 중 하나입LightGBM boosting 
니다 결정 트리 기반 앙상블 모델은 데이터셋을 이용하여 무수히많은 결정 트리를 . 
생성하고 예측해야 할 데이터가 들어왔을 때 각각의 결정 트리의 결과 중 가장 많은 
비율을 가진 을 예측 값으로 산출하는 알고리즘입니다 특히 방식은 label . boosting 
결정 트리를 무작위로 생성하는것이 아닌이전에 생성 결정트리를 기반으로 피드백하,
여 새로운 결정 트리를 생성하고 가중치를 다르게 부여하는 방식입니다 은 . LightGBM
정형 데이터 분류 문제에 있어 와 함께 가장 사랑받는 알고리즘이며XGBoost XGBoost



에 비해 학습 시간이 적게 소요되면서비슷한 성능을 나타내기 때문에 을 이LightGBM
용해 보게 되었습니다.

총 생성할 결정 트리 개수 으로 설정하였고 n_estimators = 500 early stopping 
를 으로 설정하여 학습에 진전이 없을 시 조기종료 하도록하였습니다이렇rounds 100 .

게 생성한 모델의 정확도는 로 방식과 비슷하게 좋은 성능을 나LightGBM 95.381% KNN
타냈습니다.

다음으로는 을 통해 의 여러 를 튜hyper optimization LightGBM hyper parameter



닝하였습니다. num_leaves, max_depth, min_child_samples,subsamples, 
등의 파라미터를 튜닝했습니다learning_rate .

 

의 결과로 가장 좋은 성능을 나타내는 Hyper parameter optimization hyper 
를 이용하여 다시 정확도를 측정하였습니다 결과는 로 기존 성능parameter . 95.11%

보다 근소하게 떨어진 것을확인할 수 있었으나 측정마다정확도 값이 근소하게 다르, 
게 나타날 수 있는 점과 하이퍼 파라미터 최적화 이후 과적합이 개선되었을 수 있을 
것이라 판단하여 이 적용된 모델을 최종 분류 모델로 선정하였습니다optimization .

효과4 
사용자는 자신의 자세에 대해 정확한 수치의 데이터를 얻습니다 이를 통해 객관적. 
인 진단과 처방이 이루어질 수 있습니다 또한 기록된 데이터를 보며 사용자는 확인 . 
가능한 성취감을 느끼며 자세 개선에 힘쓸 수 있습니다.

결과물5 
현재까지 의 결과물이자 사용자에게 서비스 가능한 제품은 안드로이드 어Weltried
플리케이션입니다 사용자의 자세는 아홉 가지 방향으로 분류하며 각 방위에 따른 값. , 
은 다음과 같습니다.



동 서 남 북2: , 6: , 0: , 4: 

참여인원6 
클라이언트 파트

김영길 파트장(201811165) ( )
김주혜 (202011274)
신지수 (201911186)

서버 파트

박원준 팀장 파트장(201811182) ( , )

파트AI 

윤진성 파트장(201912550) ( )
차준혁 (201711430)

평가 방법7 
평가는 다음의 가지를 시행했습니다 프로젝트 의 자체 평가와 어플 사용2 . Weltried
성 평가입니다.

자체 평가1) Weltried 
평가는 다음의 가지 질문을 이용했습니다3 .

번 가 사용자의 앉은 자세 개선에 도움이 되었는 지1 . Weltried
번 앉은 자세 분석을 위해 앱을 재사용 할 것인지2 . 
번 실시간 앉은 자세 분석 기능이 정확한 지3 . 

프로젝트 구성원이 아닌 사용자 명에게 구글 폼을 이용해 설문을 진행했Weltried 6
으며 결과는 다음과 같습니다, .



번1 번2 번3
사용자 A 4 4 4
사용자 B 2 4 3
사용자 C 5 4 4
사용자 D 4 4 4
사용자 E 4 3 3
사용자 F 4 4 4
평균 3.83 3.83 3.67

매우 불만족 불만족 보통 만족 매우 만족1: , 2: , 3: , 4: , 5: 

어플 사용성 평가2) 
평가에 이용한 질문은 다음의 가지입니다6 .

번 앱을 쉽게 조작할 수 있는지1 . 
번 메뉴 버튼 등의 기능을 찾기 쉬운 지2 . /
번 자세 분석 결과를 쉽게 이해할 수 있는 지3 . 
번 앱의 시각화 정보 그림 그래프 가 정보 해석에 도움이 되는 지4 . ( , )
번 어플리케이션의 글씨 크기나 그림의 크기는 적당한 지5 . 
번 어플리케이션이 시각적으로 보기 좋은 지6 . 

프로젝트 구성원이 아닌 사용자 명에게 구글 폼을 이용해 설문을 진행했Weltried 4
으며 결과는 다음과 같습니다, .

번1 번2 번3 번4 번5 번6
사용자 A 5 4 5 4 4 5
사용자 B 4 3 4 4 4 4
사용자 C 5 5 5 5 5 5
사용자 D 4 3 3 4 4 4
평균 4.5 3.75 4.25 4.25 4 4.5

매우 불만족 불만족 보통 만족 매우 만족1: , 2: , 3: , 4: , 5: 

한편 비교 대상으로는 라는 시중의 어플을 사용하였습니다PostureReminder . App 
에 출시된 어플로 가 제작하였습니다 와 동일한 질문Store Iurii Kriuchkov . Weltried

을 사용했으며 위의 설문을 진행한 이와 동일한 사용자 명에게 답변을 받았습니다, 4 .

번1 번2 번3 번4 번5 번6
사용자 A 4 3 4 3 3 3
사용자 B 4 4 3 4 4 4
사용자 C 5 5 2 2 4 2
사용자 D 4 3 1 3 5 3
평균 4.25 4.25 2.5 3 4 3

매우 불만족 불만족 보통 만족 매우 만족1: , 2: , 3: , 4: , 5: 


