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» Computer Vision

» Human Computer Interaction
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» Machine Learning




OBJETIVOS DEL PROYECTO

» Estudiar investigaciones existentes para conocer las
tecnicas usadas, problemas y sus soluciones

» Encontrar la solucion mas optima, robusta vy
eficiente que sin necesidad de fases de
entrenamiento permita encontrar de forma
automatica las manos del sujeto.

» Fortalecer y poner en practica los conocimientos

adquiridos durante la carrera




» Aplicaciones utiles y interesantes:

medicina

vigilancia

industria

juegos
monitorizacion




METODOLOGIA

Hardware: Software:
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METODOLOGIA

PCL, PointCloud

Voxelgrid

Funcionamiento Kinect

3D Surface




METODOLOGIA

» Formato _ON I

» Adquisicion

» Alineacion
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SEGMENTACION ESTIMACION PUNTO DISENO EN FORMA
CUERPO REFERENCIA DE GRAFO
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ESTIMACION DEL CORRECCION CON LOCALIZACION
CAMINO GEODESICO FLUJO OPTICO DE LAS MANOS

——




METODOLOGIA

Substraer el fondo para dejar unicamente
identificada la figura del usuario.

» Configurar y preparar los nodos de
produccion y de usuario

» Seleccionar aquellos puntos que sean
de valor positivo y formar una nube de
puntos con ellos.




METODOLOGIA

» Dilatacion

» Canny

» Mascara binaria

» Mapa de distancias

» Busqueda

Xlref = argmax; ming. € cd(x, xc)
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METODOLOGIA
Correccion

Deteccion
correctal
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HASTA AHORA

geodesic value > 60

Disconnected regions' Starting point
or high movement points




RESULTADOS

= Ground truth (7 usuarios)

= Base de datos con 3000
frames (2171 etiquetados
manualmente)

= \alidacion

= 20% imagenes para
aprender parametros

= 80% imagenes para
testear los parametros
(accuracy)
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Distancia geodésica
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RESULTADOS
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Camino geodésico Camino geodésico con flujo
optico

Precision de la clasificacion 74,12% 84,15%
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OTROS ENTORNOS DE APLICACION

Analisis de la comunicacion no verbal en procesos de
mediacion penal
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OTROS ENTORNOS DE APLICACION

Mismos resultados consesuidos
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PROBLEMAS DETECTADOS




CONCLUSIONES

< Se ha conseguido detectar las manos de
forma automatica - hipotesis validadas

« Método simple y eficiente

< iComo mejorar la precision?

<« Anadir mas cameras desde distintos angulos vy
perspectivas eliminando oclusiones

« Configurar los thresholds en funcion de los gestos
esperados
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