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Motivacao

o Acessibilidade dos deficientes auditivos

 Adaptacao de novas tecnologias para
pessoas com necessidades especials

« Utllizacao do sensor Microsoft Kinect para
captura de movimentos
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Fundamentacao

Captura de dados de
profundidade

Uso da camera RGB

Motor de inclinacao

Influéncia da luz




Fundamentacao

 Algoritmo Ramer-Douglas-Peucker




Trabalhos relacionados — Kinect
DTW

Kinect SDK Dynamic Time Warping (DTW) Gesture Recognition

| @Right hand swipe left
Capture ] Recognised as: __UNKNOWMN
Reading
] 32
] 14 fps

Load gesture file

Sawve to file

Show Gesture Text l

@Right hand swipe left
-0.781204041271342
-1,53473384039745
-0.815715178707624
-1,32814535748473
-0.734554082353883
-0.6580284585233522
1.11765935749085
-0.326752171195369
1.6735160293033
-0.256320605557889
1.86553617974117
-0.165756732057535

-0.744001667413044
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. To start, step inte frame and allow Kinect to track your skeleton

. Select a gesture you wish to record from the ComboBox

Perform a gesture over 32 frames - watch the frame counter above

Your gesture will be stored automatically and return to read mode

Test your gesture. If you're unhappy, record the gesture again to overwrite
Record some other gestures and test them

. Dptionally save your gestures to file for future loading

. Improve this script, add your own gestures, share and enjoy Kinect!
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Trabalhos relacionados — Kinect
Fusion
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Trabalhos relacionados -
KinectCAD
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Trabalhos relacionados

caracteristica / trabalho Kinect DTW Kinect Fusion KinectCAD
relacionado

utiliza sekeletal tracking

utiliza stream de

video X X X
utiliza stream de ¥
profundidade
utiliza Kinect for
Windows SDK A A X
faz reconhecimento ¥ X
de gestos
principal
funcionalidade skeletal stream de stream de
utilizada da Kinect tracking profundidade profundidade

for Windows SDK
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Trabalho proposto

« Capturar os gestos do usuario utilizando os sensores do
Kinect

 Reconhecer os gestos baseando-se em um banco pré-
definido com o alfabeto datilologico

« Transcrever o0 movimento realizado para a
correspondéncia em texto




Requisitos

« Permitir ao usuario informar qualquer letra e/ou numero
contidos no alfabeto datilologico (RF)

« Transcrever a entrada do usuario para texto na tela do
computador (RF)

« Utillizar um arquivo XML contendo dados sobre as
formas geometricas para comparacao com 0s sinais de
entrada (RF)




Requisitos

Ser Iimplementado utilizando a linguagem de
programacao C# (RNF)

Ser compativel com sistemas operacionais que
oferecam suporte ao .NET Framework (RNF)

Utilizar o sensor de movimentos Microsoft Kinect (RNF)

Utilizar o Kinect for Windows SDK (RNF)




Etapas da transcricao

Entrada

Inicializacao do
sensor
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Obter dados do
Kinect

Processamento

Calcular
distancias

Calcular matriz
de profundidade

Obter pontos de
contorno
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Calcular pontos
reduzidos

Calcular pixels
das linhas

Calcular angulos

Detectar
simbolo
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Visualizacéo
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Desenhar
pontos de
contorno
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Desenhar linhas
de contorno
reduzido
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Desenhar
simbolo
detectado

Informacoes
de entrada

Processamento

Visualizacéo
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Desenvolvimento: visao final




Informacao de entrada

<SymbolData
<Symbols>
<Symbol character="53">
<SymbolPoints>
<SymbolPoint angle="40" />
<SymbolPoint angle="15" />
<SymbolPoint angle="15" />
<SymbolPoint angle="20" />
<SymbolPoint angle="30" />
<SymbolPoint angle="35" />
</SymbolPoints>
</Symbol>
</Symbols>
</SymbolData>
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Comparacao dos angulos

angle >= (point.Angle-GAP) && angle <= (point.Angle+GAP)

comparer(currentP01nt)
angulo = std::find if (angles.begin(), angles.end(), comparer);




Angulos processados

Angulo em radianos:
VectorZD<double>::angle (p2-pl, p3-pl);

Produto interno:
math::acos( (vl * v2) / (vl.norm() * vZ2.norm()) ),

Normal:
math: :sqrt (x*x + y*y);

Valor em graus:
rad * 180.0 / M PI;
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Deteccao dos angulos

« Executada em todos pontos do contorno

« Para cada ponto existente, um angulo é formado & pelas linhas adjacentes ao
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Aplicacao de Ramer-Douglas-
Peucker
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Reducao das linhas de contorno

« Busca de pontos
adjacentes

e Calculo da fronteira

d 4




Matriz de profundidade

000000000000000000000000000000000@11 11p000000000000000000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000000@111 D0000000000000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000000 92110QO0M 1B0000000000000000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000%1118R11 : 0000000000000000000000000000000000000000
00000000000000000000000000000000001g 118011 1100000000000000000000000000000000000000000

00000000000000000000000000000001111111111111111
0000000000000000000000000000000001111111111111120000000000000000000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000018411111111111Q0000000000000000000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000000 1111111111Q000000000000000000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000000001%1111111111BH10000000000000000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000000000811111111111HYOOOOOOOO0O0O00000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000000000% 11111111111 0OO0O00000000000000000000000000000000000
00000000000000000000000000000000000000000M11111111111900000000000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000000000000000811111111111IQYO000O0O0000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000000000000000181111111111111POOOOOOOOOO0000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000000000000%11111111111119000000000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000000000000000009%11111111111000000000000000000000000000000000000
000000000000000000000000000000000000000000000411111111140000000000000000000000000000000000000
0000000000000000000000000000000000000000000000¢111111110000000000000000000000000000000000000
00000000000000000000000000000000000000000000001¢111112000000000000000000000000000000000000000
00000000000000000000000000000000000000000000000000= O 0O00000000000000000000000000004

O

pOO0000000O000000000000000000000000000000000

FURB

UNIVERSIDADE DE BLUMENAU




Distancias

» Uso do sensor de profundidade

» CAalculo efetuado utilizando bitshift



Captura dos dados

« Leitura dos dados do sensor de profundidade, utilizados para
criacdo do contorno do usuario

« Leitura dos dados da camera RGB, utilizados para
representar o feedback dado ao usuéario




Testes

« Testes efetuados utilizando 27 dos 35 simbolos presentes no
alfabeto datilolégico

« Simbolos cadastrados separadamente e em paralelo

« Simbolos cadastrados com angulos concavos e convexos, ou
apenas angulos concavos

« Percentual de acerto computado por secao

« Alteracédo de C# para C++
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RESULTADOS DE TRANSCRICAO

Simbolos cadastrados separadamente — Simbolos cadastrados em paralelo —
70% 11%

0 OK G OK 0 NAO OK G NAO OK
1 OK | OK 1 NAO OK | NAO OK
2 OK L OK 2 NAO OK L NAO OK
3 OK M 3 NAO OK M NAO OK
4 OK N 4 NAO OK N NAO OK
5 P OK 5 NAO OK P NAO OK
6 OK Q 6 NAO OK Q NAO OK
7 OK R OK 7 NAO OK R NAO OK
9 T OK 9 NAO OK T NAO OK
A OK U A NAO OK U

B V OK B NAO OK V

C Y OK C NAO OK Y

D OK D NAO OK

E OK E NAO OK

F OK F NAO OK

OK = Identificado com sucesso. NAO OK = N&o identificado. = Com dificuldades
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Conclusoes

* Processamento satisfatorio para deteccao de contornos

 Resultado satisfatorio para deteccdo de simbolos,
cadastrados separadamente

« DLL de processamento pode ser utilizada em outras
plataformas




Limitacoes
Operado apenas em plataformas que suportam .NET.

Deteccao exclusiva de simbolos estaticos

Reducdo no reconhecimento dos simbolos quando
cadastrados simultaneamente

Distancia limitada para total funcionalidade do software

Forma unica de execucao do simbolo para reconhecimento




Extensoes

« Aumentar a quantidade de angulos descritos em cada simbolo e
aprimorar a forma comparacéao utilizada

 Executar testes com um publico alvo maior para estudar a
viabilidade de implantacdo do software como um servico publico e
gratuito

« Emitir um som correspondente ao simbolo detectado para aprimorar
o treinamento do usuario

« Armazenar todos caracteres transcritos com o0 objetivo de
possibilitar a escrita de uma frase

Implementar deteccao de simbolos que exijam movimentos
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Demonstracao




Obrigado!




