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Basic information

TEKFIT Pro system software

-Report

Catalogue

IMU sensor

Bike Fitting

-Stability result

-Motion result



Image Source:

• 由加速度計、陀螺儀、磁力計組成。

• 常用來測量速度、旋轉角度和重力、磁力。

• IMU 常用於操縱飛機，包括無人駕駛飛行器 (UAV) 以及太空飛行器，包括衛星和著陸器。

Inertial Measurement Unit (IMU)

DARE Rocket6DOF IMU PAL Robotics
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Inertial Measurement Unit (IMU)



Accuracy

•均方根誤差(RMSD) < 2°：精度高，在個人運動學參數的自然變化範圍內

•2°< RMSD ≤ 5°：可接受的精度

•5°< RMSD ≤ 10°：可容忍的精度，需要在解釋時考慮

•RMSD >10°：難以忍受的精度

We’re 

HERE!!!

Inertial Measurement Unit (IMU)



Bike Fitting

• 車架尺寸

• 坐墊高度設定

• 曲柄腿長度

• 龍頭長度

Static Fitting Dynamic Fitting Pedaling Analyzer

• 騎乘姿勢矯正

• 騎乘動作訓練

• 動態騎乘軌跡

• 騎乘姿勢角度

• 騎乘踩踏訓練

• 騎乘表現分析

• 踏板中心偏移量



Static Fitting



Dynamic Fitting

外翻直型內翻
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整段騎乘型態總攬

總評

外翻

正常

內翻



右腳在每個騎乘周期
的姿勢表現

左腳在每個騎乘周期
的姿勢表現

踏頻，每分鐘踩踏圈數



•

• 為



X :
代表膝關節向內或向外

Y :
代表上下死點移動

曲線圍成的 積越 代表晃 越
曲線靠向 架

代表膝關節向內

外側代表

膝關節向外

外側代表

膝關節向外

曲線靠向 架

代表膝關節向內



Power Balance

Cycling Speed Result



:
穩定度數值越 ，穩定性越

整段騎乘的平均不穩定角度

此數值代表+/-0.8 degree

Cycling Speed Result



MOVEMENT PHASE 
ANALYSIS

Corresponding 
muscle timing chart

LOWER LIMB 
MUSCLE GROUPS

- REPORT 
-

- INSTRUCTION - - APPLICATION -

臀大肌

股二頭肌

半腱肌

腓腸肌
比目魚肌

半膜肌

Cycling Speed Result



Cycling Stable Result

冠狀 運 度穩定度

失狀 運 度穩定度

正值代表膝蓋內翻， 外八

負值代表膝蓋外翻， 內八

曲線朝下代表 腿伸直

曲線朝上代表 腿彎曲
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