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Ensayos para la visualizacién de la anatomia con el uso de software de cédigo abierto

La anatomia de las emociones : Ensayos para la visualizacion de gréfica
digital con el uso de la interfaz gestual

Introduccion

Este documento corresponde a una documentacién de ensayos experimentados con
el dispositivo Kinect durante el sequndo semestre del afio 2012. La experimentacion
consisti6 en el proceso de desarrollo de interfaces graficas naturales (NUI) para el uso
de este dispositivo. Es asi como este proyecto se manifiesta en dos formas: una, en la
actuacion (performance visual) que exhibe un ejercicio con el dispositivo; y la segunda,
en ésta documentacion del proceso de trabajo.

En este documento, los ejercicios se encuentran diferenciados por dos etapas de
proceso : “Experimento parte 1"y “Experimento parte 2". Se diferencian asf pues cada
una responde a distintos objetivos.

La primera parte estd enfocada a familiarizarse con las herramientas de desarrollo
(IDES o entorno de programacion) y la segunda, en el desarrollo de la performance y
todas las variables de montaje que implica su produccion.

Para cada etapa de los ejercicios se realiza una sistematizacion de la informacién con el
fin de visualizar la evolucién del trabajo. Todo esto realizado bajo mi punto de vista. Esto
fue parte de un desarrollo personal de trabajo.

El desarrollo de esta documentacién va dirigida hacia las personas que se quieren
familiarizar con el uso del dispositivo Kinect, o que tengan algin tipo de interés en
introducirse a las IDES. La idea es ir reformulando, corrigiendo y mejorando el documento.

Recursos utilizados
Los recursos utilizados para la experimentacion fueron los siguientes:

-Computador Mac Os X (se ocuparon dos computadores con el mismo sistema operativo
pero dos versiones Snow Leopard 10.6 y Mountain Lion 10.7)

-Procesador: 2.4 GHz Intel Core i5

-Tarjeta de video integrada y aparte.

-Dispositivo Microsoft Kinect Xbox 360

-Parlante activo marca Alto de 250watt MRS, el sistema de audio de la tienda es un line
array marca Lexsen y consola digital Presonus, mas microfonia completa, monitoreo y
accesorios.

- Proyector 3500 ANSI limenes marca DELL
- Memoria extraible
- Telon de 2*3 metros.

Bibliografia Recomendada:

- “The Nature of Code” , Daniel Shiffman

- “Kinect Hacks Tips & Tools for motion and pattern detection”, Jared St.Jean,
Editorial O"Reilly

- “Programming Interactivity”, Joshua Noble, Editorial O"Reilly

- “Processing”, Casey Reas y Ben Fry, The MIT Press

- “Learning Processing”, Daniel Shiffman

- “Meet the Kinect”; Sean Kean, Jonathan Hall, Phoenix Perry

- “Making Thigs See” Greg Borenstein, Editorial O Reilly
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Experimento parte 1
1.1 Sistematizacion de ensayos

a) Relacién objetivos, requerimientos y etiquetas

Durante esta primera etapa el fin fue aprender a manejar a un nivel basico las
herramientas de desarrollo (IDES) que lograran conectarse con la Kinect.

Como esta etapa fue diversa y amplia en informacion, se realizé una sistematizacién de
ensayos.

Este sistema funciona mediante tres elementos: Objetivos, Requerimientos y Etiquetas.
(ver Tabla 1)

Los objetivos son los propésitos técnicos a desarrollar en esta etapa, qué es lo que
quiero lograr. Los requerimientos es cémo llevaba a cabo cada objetivo técnico.

La etiqueta sirve para nombrar cada objetivo.

Por ejemplo, el objetivo ndmero uno (ver Tabla 1) fue definir cudles son las formas
para reconocer el cuerpo con el dispositivo Kinect, eligiendo asf el mejor método. Para
llevar esto a cabo (requerimientos) tuve que conectar el dispositivo Kinect con cada
herramienta. El nombre de la etiqueta que le puse a esta etapa se llama “Reconocimiento
corporal con dispositivo Kinect”. Y asi va con el resto de los objetivos y etiquetas.

b) Registro de ensayos

(Cada ensayo contiene siete piezas que lo registra. En este proyecto, el registro sirve
como bitdcora. Permite retomar, recordar y validar cada ensayo como potencial para
futuros proyectos.

1. Etiqueta

Como se menciona anteriormente, las etiquetas se hacen a modo de tabulacién de datos
y para la facilitacion del acceso a la informacién. Cumplen también con responder a los
requerimientos, y estos requerimientos a su vez, son respuesta a los objetivos de esta etapa.

2. Definicion
Todos los ensayos realizados deben tener una definicion, pues los contextualiza,
diferenciandolos del resto.

3. Fecha de realizacion
Forma parte de la ficha técnica con el fin de observar la evolucion del proyecto en base
al factor tiempo.

4. Software

Este dato se refiere a las interfaces de programacién de aplicaciones (API), las
aplicaciones (APP) y los entornos de desarrollo (IDE) que se utilizaron. Las APP
corresponden a la coleccion Adobe y los de modelado 3D: Cinema 4d (C4D) y 3D Max,
de la empresa Maxon y Autodesk respectivamente. Su rol corresponde a crear la gréfica
digital que se importa a las IDE. En esta instancia se conect6 el dispositivo Kinect con
tres software: 3dUnity, Quartz Composer (QC) y Processing.

Processing es un entorno de programacion (IDE) que ha sido empaquetado como un
programa de aplicacion, consiste en un editor de cddigo, un depurador, un constructor
de interfaz gréfica (GUI) y un compilador. Funciona con el lenguaje de programacion
JAVA.

Mac OS X incluye un conjunto de tecnologias de graficos que otorgan las herramientas
para construir experiencias visuales, (herramientas de desarrollador, developer tools).
Para esto Quartz Composer es un ambiente de programacién visual, incluido en Xcode,
que permite crear composiciones de graficos, sin la necesidad de escribir codigos.
Simplemente se conectan bloques de funciones visuales programadas se puede disefiar
visualizaciones que por ejemplo, combinan imagenes y en tiempo real informacién sobre
los canales de video. Después de armar la composicion, se puede utilizar el enlace hacia
Cocoa para hacerla aplicacion.

5. Librerias Ocupadas '

Para los ensayos que las tengan, tiene la finalidad de poder registrar que paquete
de libreria ocupados. Esto permite identificar las actualizaciones necesarias que hay
que hacer en cada ejercicio. Las librerfas van cambiando con el tiempo, es necesario ir
actualizandolo.

1 No todos los ensayos ocupan librerias. Processing puede ocupar librerfas, como no. Quartz Composer utiliza

patches y plug ins.
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Objetivos

1. Definir cudles son las formas para reconocer el cuerpo
con el dispositivo Kinect, escogiendo el mejor método.

2. Experimentar cudl es el mejor formato para visualizar
elementos gréficos no animados y animados externos a la
herramienta de desarrollo.

3. Comprender en un nivel basico la construccién de
elementos gréficos parametrizables creados en la
herramienta de desarrollo

4. Explorar la capacidad de interactividad en los siguientes
dispositivos como estimulos: el mouse, el microfono y
camara web integrada al computador portdtil,; y su

Requerimientos

1. Conexion dispositivo Kinect con cada herramienta
de desarrollo, con distintos métodos.

2.1 Importacién de elementos gréficos en 2d
animados y no animados

2.2 Importacién de elementos gréficos en 3d de
distintos formatos y usos.

3. Creacion de ejercicios en base a proyectos ya
alojados en la web y la comprensién de éstos para
Su manejo

4. Realizacion de ejercicios que reaccionen
visualmente a sonido, movimiento del mouse en
plano X e Y, y a elementos capturados por la cdmara

respuesta expresada en una representacion visual. web.

Tabla 1: Definicion de objetivos, requerimientos y etiquetas.

6. Observaciones?

Las observaciones son claves en el proyecto, permiten concluir los ejercicios, evaluando
sus caracteristicas técnicas. Estas caracteristicas son resultado de textos consultados,
conversaciones con colaboradores y/o la propia experimentacion.

7. Codigos ocupados

El ensayo puede no tener cédigos. Cada ejercicio de la primera etapa incluira los cédigos
y el lenguaje utilizado en cada ejercicio, el fin es registrar y compartir lo aprendido. Cada
cddigo tiene una numeracion la cual sirve para buscar en las referencias del codigo que
estan en los anexos. Si utiliza Quartz Composer se dird “no tiene cddigos, si nodos” ,
se dice esto porque el nivel que se maneja este programa es en nodos, por lo cual se
adjuntarén todos los archivos.

2 Las observaciones se encuentran debajo de todas las tablas. En algunos ensayos se puede observar que
hay secciones muy “técnicas” las cuales poseen conceptos duros y propios del lenguaje informatico.

Etiquetas

1.Reconocimiento corporal con dispositivo Kinect

2.1 Elementos graficos 2d

2.3 Elementos en formato 3d

3.Elementos graficos parametrizables.

4.Elementos interactivos

Ejercicios Varibles o datos

1. Ejercicio 1

Tabla 2: Elementos de registro

1. Etiquetas

2. Definicién

3. Fecha de realizacion
4. Software Ocupados
5. Librerias ocupadas
6. Observaciones

7. Cédigos ocupados
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El orden de lectura de cada ensayo es el siguiente: primero la tabla que nos da los
datos. Sequido a eso y de manera separada a la tabla, se describe el punto 6, el de las
observaciones.

1.2 Muestra de ensayos
1.2.1 Ensayos con Etiqueta: Reconocimiento corporal con dispositivo Kinect.

El reconocimiento corporal es realizado en base a los siguientes programas: 3d Unity
3.5.6f4 (puede ser la versién pro y la normal, aca se ocuparon ambos en distintos
tiempos), Quartz Composer Version 4.0 (103.1) y Processing 1.5.1.

Observaciones Preliminares

Una vez instaladas estas librerfas se puede comenzar a experimentar. Sin embargo,
inicialmente es recomienda tener en consideracion las condiciones técnicas propias del
dispositivo no logra captar mas de seis personas que estén en su area de vision. De
estas seis personas, logra trackear (es decir reconocer sus articulaciones) en solamente
dos. También existe la condicién de que al captar la profundidad por defecto, la distancia
varie desde 0.8 metros hasta los cuatro metros. Esto quiere decir que manteniendo

Solo dos personas pueden ser trackeradas y calibradas. Fuente: http://msdn.microsoft.com/en-us/library/
i663791.aspx

un limite fisico, la imagen en profundidad se puede ver entre ese rango, a menos que
se utilice la versién virtual extendida que va mas alla de los limites fisicos, pero eso
considera que se reduce su resolucion y su precision.

Otra consideracion que hay que especificar es que los ensayos o ejercicios expuestos en
este documento no son la totalidad que se ejecutaron. En esta seccion seleccionamos
los que pueden de alguna manera representar los ejercicios cruciales de cada etapa
que determinaron la metodologia y software ocupados para la sequnda parte del
experimento.

1.2.1.1 Lo Primero es lo primero: instalaciones

Para iniciar la experimentacién con este dispositivo se deben tener las plataformas,
plugins, patches, y librerfas instaladas en tu computador. Para esto, es necesario
entender qué es lo que realmente sucede en el computador cuando se instalan estas
dependencias. En este caso, se instal¢ la plataforma Open NI.

1.2.1.1.1 Plataforma OpenNI

Interaccion natural: El término interaccion natural (NI) se refiere al concepto donde la
interaccion del humano con el dispositivo estd basado en sentidos humanos, mas que
nada focalizado en audio y visién, dejando atras los dispositivos como controles remotos,
teclados y mouse. Un ejemplo puede ser cuando los dispositivos reciben instrucciones
via comandos vocales. También puede ser mediante gestos de manos, los cuales pueden
estar programados para activar diversas funciones, y por Gltimo el utilizado por nosotros
: seguimiento (tracking) de movimiento del cuerpo. Cuando un cuerpo es trackeado
completamente por cualquier finalidad que este tenga.

OpenNI permite conectar los sensores que envian datos en bruto desde el dispositivo
Kinect hacia un middleware que los analiza. Seguido a esto, los datos analizados son
enviados hacia otro middleware que se ocupara de ellos para finalmente enviarlos al nivel
mas alto de datos de la aplicacion. Esta arquitectura modular le permite interconectar
diferentes middleware o dispositivos que cumplen con la API definida por Open NI.

OpenNI significa literalmente “Interaccién abierta natural”. La interaccién natural se
refiere a la interaccion con un dispositivo tecnolégico que no depende de por ejemplo
un mouse o un teclado. El objetivo es interactuar con los aparatos tecnoldgicos de
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una manera similar a lo que lo hacemos los humanos. Asi es una plataforma o sistema
(framework) multilenguaje, multiplataforma que define APIS para escribir APP usando la
Interaccion natural. Una plataforma o framework es la que representa una arquitectura
de estos software.

OpenNI permite la comunicacion con el dispositivo Kinect, permite reconocer el cuerpo y
calibrar el cuerpo para poder hacer el tracking. Lo hace de manera automatica, una vez
que “instancias” a la plataforma.

Open NI (Open Natural Interaction) Las APIS que utilizan OpenNI estan compuestas por
un set de interfaces para escribir APP de interaccion natural. El principal propdsito de
OpenNI es formar una AP standard que permita la comunicacién entre ambos:

1)sensores de vision y audio ( dispositivos que escuchan y ven las figuras y su alrededor)
2)el middleware de la vision y el audio: los componentes del software que analiza los
datos del audio y la visualidad que son grabados de la escena y los comprende. Por
ejemplo, el software que recibe datos visuales, como una imagen, devuelve la locacién
de la palma de la mano detectada sin la imagen.

La APl estandar de OpenNl permite que los desarrolladores de aplicaciones de
interaccion natural realicen el sequimiento de escenas 3d de la vida real al utilizar
tipos de datos que son calculados desde el sensor, por ejemplo, la representacion de
un cuerpo entero, representacion de la locacién de una mano, un conjunto de pixeles
en un mapa de profundidad, etc. Las aplicaciones pueden ser escritas sin importar el
proveedor del sensor o de los middleware.

Instalacién de Plataforma Open NI

El método que funciond en ambas versiones del Mac OSX seran explicadas a continuacion,
independiente de eso, existen distintos métodos de instalarlo, incluso uno de una manera
mas facil y automética pero no resulté en ambas versiones.

“Fase uno: Cinco pasos” (tabla 3)

Los pasos son sencillos si existe conocimiento previo del Terminal. Seguido a eso viene
la Fase Dos, la cual es la de instalacion tres actores, la primera es la plataforma Open NI
(Open Natural Interface), el segundo es el Sensor Kinect y tercero Middleware NITE (en
ese orden).En el paso uno y en el tres, lo que se hace es llamar a dos librerias. La libreria
(libusb) es la que permite conectar aplicaciones de interfaz gestual con los dispositivos
USB (en este caso el dispositivo Kinect). Por su parte, Libtool proporciona servicios de

soporte generalizados para la compilacién de librerfas.

1.2.1.1.2 Instalacion de dependencias

Se necesita crear un directorio para colocar todas las aplicaciones o dependencias
indispensable para la utilizacién del dispositivo Kinect en el Mac Osx. En este proyecto
se ocupd la carpeta “Kinect” dentro del Home.

Seguido a eso abre el terminal y escribe la siguiente direccion:

MKDIR ~/KINECT
(D ~/KINECT

Seguido a eso, se realizan los pasos del diagrama (ver tabla 4)

Tabla 3: Diagrama basado en http://learning.codasign.com/index.php?title=What_is_OpenNI

1 2

> Termnal | N Rewniciar computador ‘
ort install hbtooll" ‘

Libusb escribiendo en ¢l Terminal Rewniciar cor

Ir a Aplic
En Terminal

on de desarrallo de
all libusb-devel +un

! D

nstalar softwares “Xeode”, “Mac Ports" y “(make”




Dispositivo Kinect

1. Open NI
(Open Natural
Interaction)

Diagrama instalacion. Tabla 4
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Si tienes instalado  GIT
(www.github.com) - existe una
via alternativa a la descarga.
Escribes lo siguiente en Termi-
nal y ya estara descargado:

cd ~/Kinect

sudo git clone

httﬁl 7/g|thub com/OpenNI/Op
git

sudo git checkout unstable

Escoge esta
opcién

@epende%u version de Mac OSX)

(se duwnlq7{s uyén-

| ";{penNI Blnanfs

Dos alternativas

de descarga | Unstable

|- OpenkI Unst@lﬁle Build for MacOsX 10.6 Universal x86/x64 (32 /64-bit) v1.4.0.2

| Download |

Si no tienes instalado Glﬂ
descarga  Open NI desde

http://www.openni.org/Downloa
ds/OpenNIModules.aspx , donde
te saldrd este modulo de
opciones

En el Terminal te ubicas
dentro de la carpeta
descargada“OpenNI-Bin
-Dev-MacOSX-v1.4.0.2”
y escribes:

sudo ./install.sh
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2. Sensor Kinect

Una vez descargado ponlo en el directorio donde tienes tu carpeta con las dependencias del
dispositivo Kinect. Extrae los contenidos y borra el archivo zip. Cambia la carpeta de tu directorio
hacia la carpeta “Bin”. Extrae el archivo “SensorKinect-Bin-MacOSX-v5.0.5.1.tarbz2”. Navega en
el Terminal dentro de la carpeta recién extraida y corre el siguiente comando:

Descar/ga la dltima version no estable en
https://github.com/avin2/SensorKinect

sudo ./install.sh

~

3. Middleware NITE

Descargalo

Depende ?/tu version de Mac OSX )

(m / - N
Se downlc7é ny :

[ QﬁenNI Cnmp}(ant Mi;iﬁleware Binaries 3|

i

Descarga la Ultima version no estable en
http://www.openni.org/Downloads/Open
NIModules.aspx

| Unstable /
| PrimeSense NYTE Unstable Build for MacOSX 10.6 Universal x86/x64 (32/64-bit) v1.5.0.2 # |

—/

Download

- J

sudo ./install.sh

Extrae el archivo. En el terminal, dentro de la carpeta el
“nite-bin-macosx-v1.5.0.2"” (el nimero puede cambiar
por la version) escribe lo siguiente:

* Existe una posibilidad de que te pida la licencia.
OKOIk2JeIBYCIPWVnMoRKn5cdY4=

El Gltimo paso es copiar los archivos .XML que estan dentro
de la carpeta DATA del directorio “ nite-bin-macosx-

v1.5.0.2". Los archivos son los siguientes: “Sample-

Scene.xml”, “Sample-Tracking.xml” y “Sample-User.xml”.
Estos archivos los copias en la carpeta DATA del directorio
de Sensor Kinect.

Diagrama instalacion. Tabla 4



La Anatomia de las Emociones

La libreria Simple OpenNI define los distintos métodos para poder acceder a los datos
que nos entrega en Middleware la plataforma OpenNI. Es un programa que controla
el acceso a un segundo programa. En este caso, cada API que utilice para conectar el
dispositivo Kinect es el que posee un envoltorio o wrapper.

Middleware NITE es un software que asiste a una aplicacion para interactuar o
comunicarse con otras aplicaciones, software, redes, hardware y/o sistemas operativos.
Fue creado por el desarrollador Prime Sense.

Diagrama basado en http://learning.codasign.com/index.php?title=What_is_OpenNI

Reconocimiento de Analisis de Cuerpo
Gestos compieto

MODULDS

ONENTES MIDDLEWARE

Andlisis de
posicidn de la

mang

Open NI

Simple Open NI Wrapper

PROCESSING
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Ejercicios La funcién mace(epthimace, O, 0); dibuja una imagen de los datos que uno recibe,
declarando que esta en la esquina de x=0 e y =0.

Observacién ejercicio 1

En este ensayo lo basico es lograr conectarse con el dispositivo Kinect: la profundidad
de imagen (pepH IMAGE). Este ejercicio se hizo en base a ejercicios realizados por Greg
Borenstein (Making Things see, 2012). Se tiene acceso por primera vez a los datos
“puros” enviados desde el dispositivo Kinect. Este ensayo fue pertinente pues explica
cémo captura la volumetria de los objetos. Este cddigo sirve como introduccién a los
elementos de conexion con el dispositivo. Se llama a la libreria Simple OpenNI.

Los siguientes codigos son las variables que te permiten declarar que existe una variable
llamada Kinect para los datos de la  SimpLeOpenNI y una variable que de la imagen de
profundidad (DeptH IMace), sefialando que salga mediante una Plmace. En el setup defines
que cuando declaras Kinect te refieres a los datos que te da la SimpLe Openni (THis) y
después le pides a esta variable que permita el acceso a la profundidad de datos.

La siguiente linea es un arreglo de enteros, donde se guardan puntos los cuales
determinan la profundidad de la imagen :

INT[ ] DEPTHVALUES = KINECT.DEPTHMAP();

Ejercicio 1 Variables o datos

Control de Profundidad 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

2. Reconocimiento de profundidad del dispositivo Kinect . El cddigo ocupado estd basado en ejercicios realizados dentro del texto
“Making this see”.

3. Septiembre 2012

4. Processing 1.5.1

5. Simple OpenNi
7.Codigo 1
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Ejercicio 2 Variables o datos

Identificador de objetos en scene map 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

2. Este cadigo te permite identificar los objetos que estan siendo mapeados por el dispositivo Kinect.

3. Octubre 2012

4. Processing 1.5.1

5. Simple OpenNi

7.Cédigo 2

Observacién ejercicio 2

En este ejercicio se logré conectar con la profundidad del dispositivo y asignarle color
a los objetos que reconoce el dispositivo. Esto sirvid para observar como funciona el
sensor de la profundidad, al ver como separa los objetos.

Por ejemplo, cuando el usuario se acerca a un objeto a una pequefia distancia, el
dispositivo lo reconocera como un solo ser, asignandoles el mismo color con al objeto con
el usuario. De esta manera, si el usuario se alejaba, se creaba otro color, asignandoles
colores para cada uno. Esto ayuda a lograr entender como podrian ser la distribucién de
elementos (la distancia entre ellos, del dispositivo y su posicién) en una escena que esté
siendo captada por el dispositivo.

La linea sceneMap = kinecT.SCeNEMAP(); determina que scene Map siendo un array de enteros,
es la cantidad de objetos que puede llegar a detectar el dispositivo kinect.

El reconocimiento del cuerpo funciona, hay que tener en consideracion que me reconoce
como nube de puntos, reconociendo mi cuerpo pero no las partes. Una diferencia
sustancial que se encuentra en este ejercicio comparado con el anterior, es que aca se
llama a Open GL (Open Graphics Library)

un conjunto de funciones y el comportamiento exacto que deben tener. Este ejercicio
se hizo en base a ejercicios realizados por Greg Borenstein (Making Things see, 2012)

IMPORT PROCESSING. OPENGL. *

Es una especificacién estandar que define una APl multilenguaje y multiplataforma para
escribir aplicaciones que produzcan gréficos 2D y 3D.
Fundamentalmente OpenGL es una especificacién, es decir, un documento que describe
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Ejercicios 3 Variables o datos

Pixel mas cercano 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

2. Reconocimiento de profundidad del dispositivo Kinect . EI cddigo ocupado esta basado en ejercicios realizados dentro del texto
“Making this see”.

3. Septiembre 2012

4. Processing 1.5.1

5. Simple OpenNi
7.Codigo 3

Observacién ejercicio 3

El Pixel mas cercano es el nombre asignado para este ejercicio porque precisamente lo
que hace es eso, reconocer cudl es el pixel mas cercano al dispositivo Kinect.

A éste pixel le puedes asignarle cosas. En este ejercicio solamente le fue asignado un
elemento basico: una imagen jpg. ; Pero qué pasarfa si fuese una accién? Una posibilidad
podria ser hacer que se active un elemento interactivo que se active solamente en el
pixel mas cercano, como un campo de fuerza que atrae al usuario dentro del dispositivo.

La siguiente linea define que los valores cercanos en el eje x e y son enteros
INT CLOSESTVALUE;

INT CLOSESTX;

INT CLoSESTY;

Este ejercicio se hizo en base a ejercicios realizados por Greg Borenstein (Making Things
see, 2012)
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Ejercicios 4 Variables o datos

Joints: Ensayo y error 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

2. Se define lo que es un joint y como funciona.

3. Octubre 2012

4. Processing 1.5.1

5. Simple OpenNi

7.Codigo 4

Observacion ejercicio 4

Este ejercicio es crucial para el desarrollo del ejercicio de la Performance. En los
ejercicios anteriores se observ el acceso para el control de profundidad, pero sin poder
reconocer el cuerpo y sus partes. En este ensayo se puede acceder de manera directa
a cada parte del cuerpo que se reconoce. Una vez queOpen NI ha detectado al usuario,
nos dice la posicion de cada “Joint”.

Eljoint es una articulacion, y se denomina como: cabeza, cuello, hombros, codos, manos,
torso, cadera, rodilla y piernas. No todo lo que se ve es literalmente una articulacién
(traduccién en inglés del término joint) pero Open NI usa el término para referirse a
todos los puntos que es capaz de trackear la libreria. Este ejercicio cumple con poder
reconocer un joint (cabeza), asignandole una imagen en formato jpg (en este caso le
asignamos la imagen de David Arellano).

Reconocer un joint nos abre la posibilidad de asignarle elementos interactivos a cada
parte del cuerpo. Es por eso que, para poder entender realmente como manejar los
joints hay que tener una idea bésica de lo que es un vector (en dos y tres dimensiones)
y términos matematicos relacionados a comportamientos fisicos. Estos conceptos son
también fundamentales para desarrollar ejercicios que involucren para el disefio de
ejercicios parametrizables, es decir sirven para emular situaciones fisicas que se ven
en la naturaleza.
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Seguimiento de articuladones
{Skeletal traking)

Head {Cabeza)

Heck {Cuelio)

Left Shouder {Hombro lzuierdo)

Lefi Bibow I:i__ﬂliﬂ inIl'IH'l]'D] NIl DR {G’h’iﬁ %r"ﬁﬂ"‘ﬁ}
Torso {enter [El Cermro del Torsa)
Left Hand [Mano Lxjuierda) Right Hand (Mano Derecha)

Right Hip {Cadera Derecha) Fight Hip {Cadera Derecha)

Left Knee {Rodila kzcuierda) Right Knee {Rodila Devecha)

Left Foot {Pic Izquierdo) %

Seguimiento de articulaciones: Skeletal tracking Término asociado a la visualizacion de todos los puntos
posibles que una APl puede detectar.
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En el cddigo, se define que existe un vector para poder cargar el punto de la cabeza.
De esta manera:

PVECTOR HEAD = NEW PVECTOR();

Este guarda la magnitud y la direccién del joint. En la imagen de la derecha se puede
observar como se puede trackear los joints.

Con la funcién kinect.cetJointPosimionSkeLeTon (userlp, SMPLEOPENNLSKEL_HEAD, Heap); pones
la posicion de la cabeza en ese vector creado. Para llamar a las distintas partes del
cuerpo, se identifican con la linea SKEL.

Por ejemplo, si quiero llamar al codo derecho, llamas de esta manera a los datos de la
posicion

SimpLEOPENNIL.SKEL_RIGHT_ELBOW

Para hacer simil las coordenadas del espacio creado en processing con la profundidad
de imagen real (mundo real) se utiliza la siguiente linea.

KINECT.CONVERTREALWORLD TOPROJECTIVE (HEAD, HEAD);
HEAD.Y = HEAD.Y ;
HEAD.X = HEAD.X |

En este caso, la cabeza de David Arellano no se veia 100% en la posicion de mi cabeza,
por lo cual le hice una pequefia modificacion de coordenadas.

HEAD.Y = HEAD.Y+30 ;
HEAD.X = HEAD.X+30 ;

» Joint <
o\
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Ejercicio 5 Variables o datos

Reconocimiento de huesos y

1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

asignacion de modelo
2. Reconocimiento del cuerpo 3d

3. Octubre 2012

4. Unity, Unity Pro

5. OpenNi, nite 5

Observacién ejercicio 5

Estas instrucciones son las predeterminadas que se siguieron en un principio. Acad se
importé un modelo riggeado desde Cinema 4d, el cual tiene compatibilidad con Unity.

Al riggear en Cinema es conveniente guardar cada parte de la articulacién creada con
los mismos nombres de como se nombran los joints en OpenNI. ( ver imagen del
seguimiento de articulaciones) y asi hacerlas coincidentes con los datos que te pide en
Unity.

Instrucciones basicas:

Primero se debe descargar Unity desde HTTP://UNITY3D.COM/ e instalar como cualquier
otra aplicacion. Luego instalar el plugin de Zigfu desde www.zigfu.com , el cual instala
Open NIy NITE, lo cual hace posible el uso del dispositivo Kinect dentro de Unity. Si
se instalaron estas librerias con anterioridad para Processing u otro Software, no es
necesario volver a instalarlo. Una vez realizada la instalacion, crearemos un proyecto
siguiendo los pasos:

1. Selecciona File > New Project desde el men0.

2. En el popup que se abre seleccionar Standard Assets para importar.

3. Importar el Zigfu Unity Package. En el menu selecciona Assets > Import Package >
Custom Package ( el paquete se debe encontrar donde realizaste la descarga de Zigfu)
4. Navegar hacia la ruta de descarga del paguete Zigfu e importar el siguiente archivo
-UnityOpenNIBindings-v.1.1.unitypackage

5. Unity importara todas las librerias necesarias para el proyecto.

6. Para probar un ejemplo dentro de Unity ir a la pestafia Project y abrir la carpeta
llamada _Scenes donde encontraras ejemplos de escenas creadas, existen 2 categorias

7.Nite 5, se modifica en mono develop (API)

de ejemplos: interface y game.
7. Se debe hacer doble click en cualquiera de los ejemplos de la carpeta, luego presionar
el botdn “play” para ejecutarlos, no olvidar conectar antes el dispositivo Kinect

VIly  THE LUl AIIELY  UAIIEVLJTLL  LUNHIPUNEIL  TTHan  WIuUw IS & P e

YO <) martes.unity - tutorial 3 - PC and Mac Standalone
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Ejercicios 6 Variables o datos

Reconocimiento de articulaciones 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect, elementos gréficos parametrizables

2. Reconocimiento de articulaciones y dibujo de una linea de unién entre cada una de estas pareciendo extremidades del cuerpo.

3. Octubre 2012

4. Processing

5. Simple OpenNi
7.Codigo 6

Observacién ejercicio 6 skeleton_anatomy

Como mencionamos anteriormente, el algoritmo rastrea a personas frente al dispositivo
Kinect. Al momento de encontrar un cuerpo, realiza el seguimiento y reconoce las
articulaciones del cuerpo (joints) dibujando un circulo rojo para cada una :

DrawiOINT (USERID, SIMPLEOPENNI.SKEL_HEAD);

Luego tomando 2 articulaciones dibuja una linea entre ellas (Kmect.Drawive(UsEriD,
SIMPLEOPENNI.SKEL_HEAD, SIMPLEOPENNI.SKEL_NECK); )

Pertenece a los elementos gréficos parametrizables pues se utiliza una elipse para
demarcar donde esta el joint de cada parte del cuerpo, como veremos en la siguiente
linea:
PVEctor converTepJoiNt = New PVECTOR();

KINECT.CONVERTREALWORLD TOPROIECTIVE (0INT, CONVERTEDJOINT);

ELLIPSE (CONVERTEDJOINT.X, CONVERTEDJOINT.Y, 5, 5);

TEXT("X:"+CONVERTEDJOINT.X) ;

Este ejercicio me puede permitir medir las distancias de las extremidades del cuerpo, y
generar grafica entre los joints.
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Ejercicios 7 Variables o datos

Synapse 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect y elementos graficos parametrizables

2. Ejercicio basado en API Synapse.

3. Septiembre 2012

4. Quartz Composer

5. OpenNi

7. Sin c6digo, con nodos

Observacién ejercicio 7

Synapse, esta APl puede ser el que recibe la aplicacion para poder conectarse con el
dispositivo Kinect. Puede comunicarse con Ableton Live, Max /MSP /litter ( o aplicaciones
que pueden recibir mensajes OSC “Open Sound Control”) . Su propiedad principal es que
puede acceder a los joints, es decir trackear y calibrar el cuerpo. En este caso solamente
se utiliz la IDE de Quartz Composer (QC). Este ensayo es tipico en el desarrollo de la
union entre el dispositivo y QC.

Al realizarlo hubo que tener cuidado con el orden de pasos a sequir(todos los elementos
descargables en http://synapsekinect.tumblr.com/).

Primero se recibe la sefial de Synapse, luego se abre el “quart_passtrought” y después
llamas a la sefial OSC. Te ird dando los datos de salida de las partes del cuerpo. Esto
se puede unir a las funciones mateméticas realizadas en el nodo StRucTure INDEX MEMBER
con cada uno de los ejes. El plug in "synapse KINECT" unido por nodos a un SPRITE 0 BILLBOARD
hace conectarnos con la profunidad de imagen que recibe desde la sefial de synapse.

|

:
—
e —
.
:

i
|l

I
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Ejercicios 8 Variables o datos

Reconocimiento de la cabeza (calavera) 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect y elementos graficos 3d

2. Importar modelo 3d, y conectarlo a la Kinect.

3. Octubre 2012

4. Quartz Composer

5. OpenNi

7. Sin c6digo, con nodos

Observacion ejercicio 8 o . £ O 3 ) CHCagads mié21400Q
| ' @ o0 m

Create Macro  Edit Parent Add to Library Parameters Patch Inspector Viewer

La importacién de objetos 3d hacia Quartz Composer fue realizada desde
Cinema 4d en formato .oae. Este formato permite ser importado por el plug in Mest
ImPoRTER (€5 aca donde se pone en settings la ruta del archivo 3d)el cual se une con el
plug in Mesh Renperer. Este plug in se une con los Structure INoex Mewmeer el cual realiza —

funciones matematicas hacia acOSC (Los 10NTS). ~

En este ejercicio se realizd6 un cambio de ejes, jugando con la relacion invertida del
movimiento del cuerpo con el del modelo 3d (calavera). Esto permite concluir que uno
puede controlar el sequimiento del cuerpo, el cual no tiene que ser necesariamente
sincrénico con la interfaz. Esto se puede controlar con las operaciones matematicas del
STRUCTURE INDEX MEMBER.

Este ejercicio no considera el plano Z, pero si se podria llegar a implementar para
considerar el espacio, haciendo que el modelo se “aleje” o “acerque” de acuerdo al
movimiento del cuerpo.

© Deptn Testing
® Face Culling




Ensayos para la visualizacién de la anatomia con el uso de software de cédigo abierto

Ejercicios 9 Variables o datos

John Lennon Puppet

1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect y Elementos Graficos 2D

2. Ejercicios basados en el proyecto Processing llamado “MantisShootingExample”.

3. Septiembre 2012

4. Processing 1.5.1

5. Processing Open GL, Simple Open NI, CodeAnticode .glgraphics, ddf.minim (de sonido), javax.media. openg|

7.Codigo 9

Observacion ejercicio 9

Ejercicio en el cual se reunieron varias etiquetas en su funcionamiento. Incluye el
reconocimiento de los joints, su calibracion y el acceso a sus datos. Es el ejercicio mas
completo que encontré y de mayor andlisis. Tiene variables de sonido que reacciona a
movimiento, cambio de fondo con el movimiento de los brazos y permite cargar archivos
livianos para poder visualizar el cuerpo. Esto hace que el movimiento sea mas acorde
con el movimiento del cuerpo, reaccionando de manera casi instantanea. Se considerd
este ejercicio para el desarrollo de un proyecto. La falla de este ejercicio es que no tiene
considerado el codo ni la rodilla, lo que hace menos fluido o creible el movimiento del
cuerpo. Este proyecto fue hecho en base al proyecto “Mantis Shooting Example”.

Esta programado para que desde el joint “hand” o mano pueda liberar algin objeto tipo
de particula. En este caso libera signos de la paz, pero puede ser algo mas elaborado.
El cuerpo del personaje se realizé mediante cinco composiciones en Photoshop. En este
programa se crea la cabeza, los brazos (en realidad es un brazo que es puesto como
espejo en el codigo), las piernas (lo mismo que en los brazos), y el cuerpo o body.

La proporcién del cuerpo de John Lennon realizada en Photoshop no es concordante
con lo que carga el Processing, esto es porque hay una proporcién determinada dentro
de los canales de la imagen Pimage , el cual es definida por el padding que se encuentra
en este tipo de lineas (en el main)

RENDERRECTFROMVECTORS (SKEL.LEFTSHOULDERPOS,  SKEL.RIGHTSHOULDERPOS,  SKEL.RIGHTHIPPOS,  SKEL.
LerTHiPPos, 5, 10, BobYTEx);

Las variables numéricas 5,10 son las proporciones del padding en X e Y. El
concepto de padding es como el espacio que tiene de borde para que la imagen se
“acomode”, como en el concepto de las paginas web. En esta misma linea se puede
observar que es la textura del cuerpo, al armar un “cuadrado” que es un espacio
correspondiente a la imagen. El cuadrado se hace con la relacién entre el codo
izquierdo (LEFTSHOULDERPOS), el derecho (RiGHTSHOULDERPOS), la cadera derecha y la
cadera izquierda. La Ultima variable corresponde al body text que permite llamar a la
textura definida con ese nombre al principio, en la declaracion de variables generales.
PIMAGE BODYTEX, HEADTEX, ARMTEX, LEGTEX, BG, FIRINGBG;

STRING BODYTEXFILE = "TORSO.PNG",;

jehnlennonPuppet
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Ejercicios 10 Variables o datos

(Carga de objeto 3D y posicionamiento

1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

2. Carga de modelo de animacion 3d del dispositivo Kinect entre las manos de un esqueleto.

3. Octubre 2012

4. Processing 1.5.1

5. Simple OpenN|

7.Codigo 10

Observacion ejercicio 10

El algoritmo rastrea a personas frente a al dispositivo, al momento de encontrar
un cuerpo, realiza el seguimiento, reconoce las articulaciones del cuerpo (joints)
DrAWIOINT (USERID, SIMPLEOPENNI.SKEL_HEAD) ;.

Luego, tomando 2 joints dibuja una linea entre ellas ( Kinecr.DrawLiMe(USERID, SIMPLEOPENNI.
SKEL_HEAD, SIMPLEOPENNI.SKEL_NECK); ).

Ademas realiza la carga de un modelo 3D que se movera y adaptard a las posiciones
desde la mano izquierda a la mano derecha.

También es acd donde se comprendié el concepto de Push Y Pop- MaTrix, el cual guarda lo
que hay hasta ese punto en las transformaciones, se hace la transformacion y después
el pop matrix vuelve a cargar lo que guardo anteriormente. El pop matrix va al final de
lo que quieres que esté aislado . El orden en que uno hace las transformaciones y las
rotaciones determina que es lo que pasa con el comportamiento del objeto. Por ejemplo,
un objeto puede hacer una rotacion de 30 grados , cambiando sus ejes, y después una
traslacion de x+2. Eso no es lo mismo que primero hacer la misma traslacién y después
la rotacion. El orden en que uno hace las modificaciones altera el resultado.

PUSHMATRIX();
LIGHTS();
STROKE(175);
STROKEWEIGHT(1);
FILL(250);
TRANSLATE (RIGHTHAND.X, RIGHTHAND.Y, RIGHTHAND.Z);
ROTATE (ANGLE, AXIS.X, AXIS.Y, AXIS.Z);

MODEL.DRAW();

POPMATRIX();
Este ejercicio realiza algo similar al ejercicio 6, con el agregado de importar un objeto 3d
dentro de la escena. Con los recursos utilizados, la fluidez del movimiento se ve un poco
alterada, comparado con el movimiento del JPG. La orientacién del objeto es una variable
que tiene potenciales para definir objetos que interactden con el cuerpo y que emulan el
espacio Z , haciendolos coincidir con el espacio real. Esto hace que no solo el cuerpo se
pueda ver de distintos angulos, si no que también objetos creados digitalmente pueden
tener distintos puntos de vista.
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Ejercicio 11 Variables o datos

Captura de nube de puntos (depth image) 1. Reconocimiento corporal dispositivo Kinect

2. Permite captar la imagen rgb o depth desde la camara

3. octubre 2012

4.Quartz Composer

5.Kineme Kinect Patch

7. Este ejercicio esta limitado por el patch que se utiliza el cual no nos entrega informacién de reconocimiento de las
partes del cuerpo, para integrar mayor interactividad.

Observacién ejercicio 11

Este ejercicio es uno de los ejemplos demo del vOO20penKinect. El patch permite capturar
la imagen RGB y la imagen de profundidad. En este ejemplo se manipula la imagen de
profundidad para controlar el area de captura en el eje Z, el cual permite limitar lo que
deseamos capturar. Ademas se agregan filtros para manipular los parametros de estos
en tiempo real e interaccion de audio, obteniendo diferentes graficas como nube de
puntos, tridngulos o cuadrados.

También se puede modificar el llamado Tit el cual permite mover el motor del eje del
dispositivo Kinect para poder realizar el tracking adecuado del cuerpo. Esto fue de ayuda
para el montaje en la siguiente etapa. El angulo de vision de la Kinect depende de donde
se encuentre con el cuerpo, el tamafio de esto, y la distancia entre ellos.

Con el movimiento del mouse se puede “navegar” dentro del espacio 3d simulado por la
nube de puntos, lo que permite ver la imagen de distintos angulos.
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Ejercicio 12 Variables o datos

De Cinema 4d a Processing 1. Elementos en formato 3d

2. Importar elementos 3d

3.Diciembre 2012

4. Cinema (plug in Riptide) y Processing

5. saito.objloader

7.Codigo 12

Observacién ejercicio 12.1

Para importar los objetos en 3d, se utiliza la librerfa Saito Obj Loader, la cual importa
objetos 3d en formato OBJ. En este ejercicio se realizaron dos pruebas: la importacion
de distintos objetos 3d y correcta su posicidn espacial, y los modos son las formas en
que estan constituidas las mesh de los objetos 3D.

MobeL = NEw OBJMope (This, “ProToTiPoBoca.ogl”, “AssoLute”, TRIANGLES);
MobeL1 = NEw OBJMopeL(THis, “ol0lzq.08)”, “AgsoLuTe”, TRIANGLES);
MoDEL2 = NEW OBJMobeL (THis, “ProTomiPoPIEL.0BI”, “ABsoLUTE”, TRIANGLES);
MobEL3 = NEw OBJMoeL (THis, “o10DeR.081”, “ABsoLuTe”, TRIANGLES);

MODEL.SHAPEMODE
MODEL.SHAPEMODE
MODEL.SHAPEMODE
MODEL.SHAPEMODE

POINTS);
LINES);
TRIANGLES);
QUADS);

En este ejercicio podemos ver al objeto 3D en cuatro estados , uno en POINTS, otro en
LINES otro en TRIANGLES y por dltimo QUADS, siendo este Ultimo el resultado grafico
esperado para la importacion de un objeto 3D. (ver imagenes en la pagina siguiente)

Observacion ejercicio 12.2 : Cargar el modelo 3d de manera correcta (de Cinema 4d
a Processing)

En el caso especifico de esta experimentacidn, la mayoria de los objetos creados en 3D
son en Cinema 4D , el cual no genera objetos en textura MTL. Para solucionar esto se

22

debe descargar el Plug-in llamado RIPTIDE (riptide pro 2.2 SN=1630092515), ideal que
se pueda descargar el RIPTIDE PRO. Riptide da una serie de alternativas de exportacion
del objeto en OBJ y su textura la exporta en MTL. Dentro de las opciones de exportacion
del archivo, el MESH orientation es el parametro que afecta la textura. Se relizé una serie
de pruebas con un cubo, el cual tenfa en cada una de sus caras un nimero.

La orientacién de este nimero y su posicién determinan si la textura esta bien cargada.
El resultado de las pruebas fue que las opciones “voltear UV verticalmente”, y con “Flip
z axis” son las Unicas opciones que hay que marcar en el editor de “mesh orientation”
y de “texture orientation”. Con esto probado, las cargas en Processing de la textura de
los objetos3d creados en Cinema 4d ya no fueron ningun problema.

Al hacer las pruebas, se mantuvieron las siguientes propiedades: todos los archivos
estaban siendo exportados en “simple file per scene”, con ordenamiento c4d, sin
animacion, y sin “texture orientation”.

Manera correcta de exportar la mesh
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Construccion de cubo para probar textura. Arriba una prueba en processing,

Como consejo, si se ocupa “Hyper Nurbs” hay que asegurarse de que el “subdivision
renderer” esté correcto. La mesh va a ser subdividida en el obj. file , ocupando el
“renderer setting”, no el “editor setting”.

Es importante también, al momento de denominar los archivos exportados, no ocupar
espacios, para que el processing no tenga problemas al importarlo.

Si bien puede considerarse un tema poco relevante, importacion de la textura es mas
complejo de lo que puede parecer. La orientacion, la posicion, los colores, los relieves, el
mapeo UV de la textura es un caso delicado si nos interesa mantener una buena calidad
gréfica en el Processing. Mas si es en alglin momento controlado por algin joint.
Dentro de este proceso se abri6 también la posibilidad de controlar los puntos de los
mesh con el dispositivo Kinect. Se hicieron pruebas (fallidas) con el programa Rhino y
el plug in Grasshopper, el cual permite exportar las coordenadas de mesh en un formato
admisible para Processing. Esto fue un plan en algun minuto, llegar a poder controlar
puntos de un mesh con el cuerpo. Este ejercicio ha sido realizado pero en OFX y aiin no
manejo nada de c++.

[-YoXe! prototipoCara2 | Processing 1.5.1
OO0 BHEaNO

prototipoCara2
)

(Pornts);
(PoinTsy;
(PoInTs);
(pomnrs);

(Linesy;
(Lnesy;
(s
{nesy;

e 2
Objeto 3d en modo POINTS
prototipoCara2 | Processing 1.5.1 = [recomm— Covuuy s e
°° m n nu 0N prototipoCara2
(mms]
prototipoCara2 § >
“atto.chylcosr 45 .
p— it e, a3
]
N s
{
S — .
o
(i, “eson.co, "ot TRIMGLES); |
i«
wods12.encb eDebua) B
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= new OBJModel(this, "ojober.obi", "absolute’, TRIANGLES); B
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Ejercicio 13 Variables o datos

Mandala 1.Elementos graficos parametrizables

2. Creacién de “mandala” en base a ejercicio encontrado en la web.

3. Octubre 2012

4. Processing

5. Sin libreria

7. Cédigo 13

Observacion ejercicio 13

Ejercicio que en el cual las gréficas funcionan en base al comportamiento de algoritmos
matematicos. En este caso son valores enteros de X e Y los cuales definen posiciones
las cuales actlian de manera aleatoria. Como por ejemplo en esta linea:

X1 = (INT) RANDOM(WIDTH/2);

Los colores, que tiene valores de entero, también actlian de manera aleatoria (RGB Y
ALPHA) , el cual tiene un valor de O a 1. La siguiente linea define las iteraciones que
define el nimero maximo de veces que se va efectuar el loop.

INT J = (INT) RanDOM(10);
ITERATIONS = (INT) POW(2, 1);

Siendo el loop el siguiente cddigo. Es el comportamiento de la linea formada por x e y
y su rotacion.

FOR( 1=0 ; I < ITERATIONS; 1++)
{
LNE(xT, Y1, X2, ¥2);
ROTATE (2. 5F*PI/ITERATIONS ) ;

}
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Ejercicio 14 Variables o datos

Pajaros 1.Elementos graficos 2d y elementos interactivos

2. Creacién de array de movers que siguen el mouse

3. Octubre 2012

4. Processing

5. Sin libreria

7. Cédigo 14

Observacion ejercicio 13

Ensayos de interactividad. Un sistema de particulas sigue al mouse. En este caso el
sistema de particulas est4 basado en preceptos fisicos tales como la denominacion
de un vector, la conceptualizacién de la fuerza, velocidad y aceleracion . En este caso
tenemos aplicada la velocidad a un conjunto de pajaros (sistema de particulas). Esta
velocidad tiene un maximo del cual no puede traspasar (topspeed). Para adentrarse
en el mundo del sistema de particulas, hay conceptos fisicos que revisar, una buena
bibliografia para este tema en especifico se puede encontrar en “The Nature of Code”
de Daniel Shiffman.

Mover un array el cual tiene definido 10 pajaros (Movers)
Mover [] Movers = New Mover [10] ;

La relacion entre fuerzas es que cada una es dependiente de otra: la locacién depende
la velocidad y la velocidad depende de la locacion.

VELOCITY.ADD (ACCELERATION);
VELOCITY.LIMIT (TOPSPEED);
LOCATION.ADD (VELOCITY);

Este es un ejercicio bésico, pero es interesante incluir variables fisicas para el desarrollo
de gréfica parametrizable.
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Ejercicio 15 Variables o datos

Baterfa virtual utilizando la nube de puntos | 1.Reconocimiento corporal dispositivo Kinect y Elementos graficos parametrizables

2.Interaccién con espacios virtuales (hot points) para generar sonido. Definicion de areas virtuales en nuestro espacio de
desplazamiento real e interaccién con éstas. Generando un sonido programado y “pintando” el area definido (un cubo) al
momento de la interaccion

3. Noviembre 2012

4.Quartz Composer

5. Sin libreria

7. Sin cddigo, con nodos

Observacion ejercicio 15

Este ejemplo muestra como podemos definir espacios virtuales de interaccién (hotpoint).
La clase Hotpoint crea un espacio virtual de interaccién en forma de cubo, la intensidad
del color de relleno del cubo va a depender de grado de contacto de interaccion con el
area definida por el cubo. Los argumentos para la creacidn de los cubos son la posicién
de origen (x,y,z) y el tamafio del drea. El algoritmo principal primero realiza la carga de
archivos de formato wav que seran luego tocados segun si se detecta que un cubo ha
sido tocado por alguna parte de nuestro cuerpo.

Luego genera 2 cubos virtuales (hotpoints) en el espacio.

Para controlar la interaccién se utiliza la nube de puntos de una persona
Pvector[] DepTHPOINTS = KINECT.DEPTHMAPREALWORLD();

Al recorrer cada punto del arreglo que representa nuestro cuerpo, se evalla si alguno
de estos puntos coincide con cada una de los cubos definidos, comparando la posicién
del punto del arreglo con los puntos del area de cobertura del cubo en el espacio.

Si se genera alguna interaccion, o sea una parte de nuestro cuerpo se encuentra en
parte o en el total del rea del cubo, se generara la reproduccién de un archivo de audio
que cargamos al inicio del algoritmo.
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Ejercicio 16 Variables o datos

Sistema de Particulas 1.Elementos gréficos 2d y elementos interactivos

2. Sistema de particulas complejo, MSA FLUID

3. Diciembre 2012

4. Processing

5. msafluid.*; processing.opengl.*;javax.media.opengl.*; processing.opengl.*;

7. Cédigo 16

Observacién ejercicio 16

El sistema de particulas en este caso es complejo en el sentido de la cantidad de _
particulas y principalmente por el comportamiento. Gréficamente ofrece muchas
alternativas de uso, emulando fluidos a un alto nivel de similiud con la realidad (en
términos graficos y de comportamiento). Si en este cddigo (sketch) se desea realizar un

sistema de particulas que emule un fluido lento y denso, en el codigo se deben configurar
los parametros que se refieran a estos conceptos. Este ejercicio fue realizado en base
al ensayo llamado MSA FLUID. El ensayo fue hecho en base a una solucién codificada de
Jos Stam en su paper “Real-Time Fluid Dymanics for Games”. Jos Stam toma variables
estrictamente mateméticas, llamadas equaciones Navier-Stokes. Los pardmetros de
este cédigo son variados, por lo cual permite tener distintos comportamientos de
fluido. Se logré controlar la vida de las particulas y su movimiento. Existen factores
fisicos definidos como variables propias de un sistema de particulas. Por ejemplo, el
concepto MOMENTUM es utilizado, lo que significa que es la cantidad de movimiento del
cuerpo, que va acumulando fuerza y por eso se mantiene. El comportamiento es que el
momentum es igual a la masa por velocidad, en este caso es 0.5.

Dentro de este codigo, las funciones que hacen que su comportamiento sea radicalmente
distinto son por ejemplo las propias de este sistema de fluido:

FLUIDSOLVER.ENABLERGB (TRUE) .SETFADESPEED(0.000 1) .SETDELTAT (0.5).5ETVISc(0.0001);
Y también las variables de Open gl. Estas son al principio confusas y llenas de
alternativas, pero mientras uno va analiznddo el codigo, puede ir ententiendo ciertos
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comportamientos de la libreria. Por ejemplo, se recomida para la comprensién de la
funcién blend, este sitio: http://www.andersriggelsen.dk/glblendfunc.php .  Permite

visualizar las funciones de blend y sus combinaciones.
6L.6LBLENDFuNc(GL.GL_SRC_ALPHA, GL.GL_ONE_MINUS_SRC_ALPHA);

Tl,‘f_:ﬂﬁQ'i‘

Experimentos con el sistema de particulas Open GL de MSA FLUID
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Conclusiones Experimento parte 1

La manera a llevar a cabo este proyecto de perfermance visual y danza fue en base a
dos criterios:

1) Criterio técnico: Las posibilidades técnicas para llevar a cabo el proyecto fueron
definidas en la primera etapa del proyecto. ;Qué software utilizar para llevar a cabo un
proyecto?, ; Qué hace optar por una plataforma en vez de otra? En este caso fueron
problemas de tipo circunstancial del trabajo y de tiempo lo cual potencié el uso de una
herramienta y el descarte de otra.

2) Conceptualizacién grafica: Desarrollado en el Experimento parte 2

Las exigencias que tiene la conceptualizacion de la performance, y su desarrollo
grafico  son variables que definen la manera de llevar a cabo el proyecto. Es decir,
la intencionalidad del desarrollo grafico mas las limitantes técnicas hicieron tomar
decisiones para la etapa final .

29

1) Criterio Técnico

El IDE (entorno de desarrollo integrado) escogido para realizar la performance sera
Processing (version 1.5.1). Se utiliza el Wrapper Simple OpenNI.

Una razon de esta eleccion es que Processing no tiene problemas de compatibilidad
con las versiones de Mac OSX, al ser un entorno de programacion que es empaquetado
como un programa de aplicacion.

(aso distinto era Quartz Composer, al momento de desarrollar ejercicios con distintos
patchs y plug ins, se encontraron limitantes técnicas y de compatibilidad con la version
Mac OSX 10.6 y 10.7, el Gltimo no era capaz de ejecutar la mayoria de los patches y plug
ins., por lo cual no cumplia con la totalidad de requerimientos.

Ademas de eso, dentro de las conexiones que tiene Quartz Composer con el dispositivo
Kinect, encontramos limitantes especificas que no cumplian con expectativas que se
tenia funcionamiento.El primer caso es Svnapse, esta APl puede ser el que recibe la
aplicacién para poder conectarse con el dispositivo Kinect.

Se encontraron las siguientes limitantes:

-No poder modificar la cantidad de usuarios que puede ser trackeado.

-No ser compatible con la nueva version del dispositivo Kinect “Kinect for Windows”.
En este proyecto no se utiliza esa version, si no la version para la XBox, pero limita
potenciales proyectos que se podrfan hacer con este nuevo dispositivo.

- No fue compatible con la versién de MacOSX 10.7, por lo cual no podia desarrollarse.

El segundo caso que se analizé con Quartz Composer, fue el plug in Kineme Kinect Tools.
Este era facil de instalar y ademas fue compatible en versiones, sin embargo, este plug
in solamente puede acceder a la profundidad de datos (pepH IMAGE) que da la Xbox Kinect,
pero no permite generar joints (articulaciones enviadas desde el dispositivo), por lo cual
no cumplia con los requerimientos del proyecto.

El tercer caso de Quartz Composer corresponde al Plug in v002 Open Kinect BeTa. Este
tiene una excelente calidad para acceder a la profundidad de datos. Funciona para 32
y 64 bit. También te da el control de la variable Tilt, la cual es el motor de movimiento
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del dispositivo. Accede a los datos de la modalidad de infrarrojo y RGB. Hasta este
momento esta desarrollado solamente para un dispositivo Kinect. Estd optimizado para ir
directamente a la libreria Open GL. Sin embargo, tampoco cumple con los requerimientos
al no poder acceder a los joints de cada parte del cuerpo.

;Porqué 3d Unity fue descalificado?

Al momento de realizar pruebas con 3d Unity, la situacién se “alenté” en su ejecucion
La propia interfaz de desarrolladora de juegos, te obliga a hacer el seguimiento de
los movimientos en base a un personaje en 3d que esté riggeado. Si bien seguia
perfectamente los joints y no tenia problemas de seguimiento, y tiene buena fluidez
de movimiento, el hacer pruebas involucraba una gran cantidad de tiempo de trabajo.
Es interesante lo que se logra hacer a un nivel técnico. Pero la experimentacion y la
familiarizacion con estos software estaba sujeto a ser exhibido con la caracteristica de
ser mas un acto performativo de danza, en donde las variables graficas responden a los
movimientos propios de la bailarina, el cual buscaba una mayor amplitud de desarrollo
gréfico, que interactividad con 3d. Este software, como esté definido, esta hecho mas
para ser un realizador de juegos, donde los criterios como la accién del jugador, la
interactividad con otros modelos 3d priman como variables.
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Experimento Parte 2
Conceptualizacion grafica : elementos determinantes

Los conceptos propuestos para la performance incluye el desarrollo de 5 actos en los
cuales se manifiestan dos emociones de un personaje.

Las representacion visual de las emociones no sélo responde a un cédigo cromatico,
u espacial, si no también a un cddigo que tiene que ver con el movimento y velocidad
de la animacién. La fluidez , el comportamiento que tiene la grafica debe poder ser
susceptible a cambios en base al movimiento de una manera parametrizable.

Por lo cual se toma la decision de que utiliza el recurso de sistema de particulas
experimentado en el experimento parte 1.

En el caso de la alegria, se juegan con ritmos armoénicos, fluidos y lentos.
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En el caso de la ira, se juegan con contrastes de ritmos, casi careciendo de ritmo. Se
desarrolla el concepto cadtico

El personaje, conceptualmente, es el “puente” entre el personaje que baila y la
emocionalidad representada en el sistema de particulas. Por lo cual se toma como
decision que su nivel de abstraccidn es menor al resto de las escenas. La construccion
original de este personaje es una animacion realizada en after effects, donde se hicieron
pruebas con el formato mov, gif y secuencia png. Todos para poder ser importados
en Processing, ninguno con buen final: el mov se vefa muy lento, era muy pesado el
momento de reproducirse. Las velocidades de la composicion eran més rapido de lo
que por lo menos se podia reproducir. El formato gif no mantenia la calidad gréfica: se
perdian los brillos, las opacidades, las saturaciones. La secuencia PNG no fue un formato
aceptado para el codigo creado, por lo cual se llegé a la decision de utilizar el formato
IPG.

w
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Desarrollo del codigo final : Observaciones

Las librerias utilizadas son una combinacién de ensayos realizados en la primera parte.
Simple OpenNI es la que utilizamos para poder generar datos del dispositivo Kinect.

El trabajo del desarrollo de este codigo estuvo en tratar de modularizar de mejor manera

las funciones del cddigo, con tal de que recibiera una optimizacion

Al momento de desarrollar el cédigo, se encontraron dos sistemas de particulas que
correspondian a distintos ensayos. Estos sistemas son motores distintos:

IMPORT TRAER.PHYSICS.™;
IMPORT MSAFLUID.*;

Este encuentro de motores de particulas en un principio generé complicaciones por el
encuentro de términos propios de los sistemas como, en la escena de la ira:

PHYSICS = NEW PARTICLESYSTEM();
con la escena de la alegria
PARTICLESYSTEMMSA = New PARTICLESYSTEM();

Esto se pudo solucionar légicamente, cambiando el nombre de una de las variables del
sistema de particulas y encapsulando cada escena en clases.

En este caso, el codigo cambiado fue el de la alegria
PARTICLESYSTEMMSA = New PaRTICLESYSTEMMSA();

Lo mismo pasé con la variable "Particula", la cual tuvo que ser mofiicada en el motor de
laira (physics) para ser llamada

CLASS PARTICULAMARAVILLOSA

Pruebas de union de sistema de particulas MSA FLUID controlada por el joint de la mano izquierda
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Este c4digo debia ser capaz de poder contener las cinco escenas y poder ser cambiadas
cuando el usuario quisiera. Por lo cual se realizé el cddigo de cambio de modos el cual
finalizd de la siguiente manera:

SWITCH(MODE) { //CAMBIA ENTRE LOS MODOS

CASE 1:
DIBUIAPUPPET();
BREAK;

CASE 2
DIBUIARFLUIDO( );
BREAK;

CASE 3:
DIBUAPELOTA();
BREAK;

CASE 4:
KINECTCIRcuLo();
BREAK;

CASE 5
//APROVECHO DE DIBUIAR EL SISTEMA DE PARTICULAS DE LA ESCENA 5
MARAVILLOSA.DRAVI(BODY.HEAD.X, BODY.HEAD.Y);
BREAK;

} /1 CIERRA CAMBIO DE MODO

Persona del caso dibujaPupper () : Tratamiento gréfico para la importacién a Processing en cdigo final
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Con este codigo se puede cambiar de modos, pero aun no se especifica cémo el cuerpo
puede controlar la aparicién de las escenas. Esto se hace con el concepto de “reglas”
las cuales generan poses que activan o desactivan alguna funciion, por ejemplo:

/11/Definir Poses////
SkeletonPoser pose1, pose2, pose3, pose4, pose5;

posel = new SkeletonPoser(context);

/[ agrega regla para pose: las manos arriba

pose1.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, PoseRule.ABOVE, SimpleOpenNI.
SKEL_LEFT_ELBOW);

pose1.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, PoseRule. ABOVE, SimpleOpenNI.
SKEL_RIGHT_ELBOW);

pose1.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_ELBOW, PoseRule.ABOVE, SimpleOpenNI.
SKEL_LEFT_SHOULDER);

pose1.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_ELBOW, PoseRule.ABOVE, SimpleOpenNI.
SKEL_RIGHT_SHOULDER);

/[ initialize the pose object 2
pose2 = new SkeletonPoser(context);
/[ agrega regla para pose manos en las rodillas
pose2.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, PoseRule.BELOW, SimpleOpenNI.
SKEL_RIGHT_KNEE);
pose2.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, PoseRule.BELOW, SimpleOpenNI.
SKEL_LEFT_KNEE);

pose3 = new SkeletonPoser(context);
// agrega regla para pose mano derecha bajo rodilla derecha y mano izquierda sobre
hombro izquierdo
pose3.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, PoseRule.BELOW, SimpleOpenNI.
SKEL_RIGHT_KNEE);
pose3.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, PoseRule.ABOVE, SimpleOpenNI.
SKEL_LEFT_SHOULDER);

pose4 = new SkeletonPoser(context);
/] agrega regla para que el cuerpo esté “acostado” y la pierna derecha esté a la misma
altura de la cabeza
pose4.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT, PoseRule.EQUAL,
SKEL_HEAD);

SimpleOpenNL.

poseb = new SkeletonPoser(context);
/] agrega regla para manos cruzadas
poseb.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, PoseRule.EQUAL,
SKEL_LEFT_SHOULDERY);
poseb.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, PoseRule.EQUAL,
SKEL_RIGHT_SHOULDER);
poseb.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_ELBOW, PoseRule.BELOW, SimpleOpenNI.
SKEL_RIGHT_SHOULDER);
poseb.addRule(SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_ELBOW, PoseRule.BELOW, SimpleOpenNI.
SKEL_LEFT_SHOULDERY);

SimpleOpenNL.

SimpleOpenNI.

Lo que gatilla el cambio de un estado a otro, de una escena a otra es el gesto corporal.
El gesto corporal se define como pose. Las poses que tendrd el usuario hacen que se
activen o desactiven ciertas gréficas. Para esto se usa el concepto de regla. Como se
sefiala anteriormente, el cuerpo es trackeado gracias a sus articulaciones (joints) , y a
los vectores que se forman de cada extremidad del cuerpo.

(Cada pose se relaciona con un elmento grafico, como veremos en las tablas relacionadas
a continuacion:
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Acto 1

pesal = new Skeleton Peser{oniaxd };,

I ngregm regle pure pase: las mamns arie

posa |kl Sanglalymnl| SEEL_| FFT_HAND, Posafule ARV, SanploOpenil SKEL_LEFT_FL BOW:

poa kil (Sanglolymnl] SEEL_RIGHT_HAND, Pocafuls ABVE. SangieOpmnil SEEL_RGHT_FLBOW]:
posa ks (SanglalmeoN| SEEL_| FFT_FL BOW, Prsafila ABOVE, SinpleCpantl SKEL_| FFT_SHOULDER}:
posa |_ackiFuls Manglalpmnl| SEE._RIEHT._FLBOW, Pacalla ABOVE, SrapleOpanil SKEL_RIGHT_SHOULDER]:

Desarrollo Grifico Posicidn querpoc poses Codigo que define Ias reglas de cada pose.

Jf mitmbza the posa obect 2
pose? = naw ShaldnrPocer{roniad},
1 agrega ragls pana poca mancs an bs odiles
pose? sdkdde{"mpinOnarfll SKE1, RIGHT_HAND, Pesafile FH O, Senclelpenll| SEH, BCHT_FNEE}L
pose sddRdef“ampinOoanill SKF. | FFT_HAND, FosaRiule FF OW, Sencle0peni| SEA . 1EFT_KNEEY.

Desarrollo Grafico Pesicién cuerpo: poses Cadigo que define las reglas de cada pose.



Acto 3

Desarrollo Grafico
Acto 4

Desarrollo Grafico

La Anatomia de las Emociones

pesad = e SkelalonPecar]{ ot} o
J ngrage regis para pose mano derecha beo mdille daracha ¥ mana exue—nda sabre hankm eouerda
pasa’ acdilulefSenpielipenil SIH. BGHT_HAND Posaltule BH (M SsmplsOpanhll SKEL RIGHT_KNEE):
posa’ acilula{Senpielpenil SIH, LHFT_HAND:. Pocallula NOWE, SeepleOpandll STH._ LHFT_SHOUW DER]:

Cidigo que define las reglas de ada pose.

posedl = nawr 5 halainnlPocae—{ monleed);
¥ agregm ragh pam qua ol cuepa eslll “emsiada” ¥ e perme. dereche wshil 0 b eone s da e mbarw

posl skl e mplallpanhll SKEL._RIGHT_FOOT. Possfiuls FOUN . SrepleDpantl SKH . HEAD):

{adigo que define las reglas de cada pose.
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Acto 5

poset = naw Snletnn Posor{monied |

I ngregm ragle pare manos ruesdes

oA _ackdiuleSanplalipendl| SEH . FEHT_HAND, Posaliuls FQIAL |, SampleDnantll SKFL_| FFT_SHOINDER]:
poca®_ackiiuleSanplalipenl| SEH. LEFT_HAND, Posaluls FOIA | SmplaOeankll SKEL_RIGHT SHOILDER]:
poca®_sckiiule{Sanplallpeni| SEH. BCHT 1 BOW Pocalfula BH (W, Sanplalipeali| SKEL._ RGHT_SHOULDER):
e’ acdFule Senclallpendl| SEH | BFT_F BOW PosalRula AR W, Senplalmal| SKEL_| FFT_SHOUDER);

Desarrollo Grifico Pesicén cuerpa: poses Cidigo que define s reglas de cada pese.

Al momento de implementar estas poses, se puedo ver en la prueba de usuario, que
las poses son muy dificiles de diferenciar una u otra, pues las reglas pueden estar
cumpliendose en un gesto, sin tener la intencién. Por ejemplo cuando uno declara que la
mano izquierda esté igual a la mano derecha

PosES.ADDRULE(SiMPLEOPENNI.SKEL_RIGHT_HAND,  PoseRute.EQUAL,  SimpLeOPeNNISKEL
LEFT_SHOULDER);

Puede darse el caso de que las manos estén "iguales" pero sin poder controlarlo,
activando alguna escena que no deberfa., lo que limita muhco los movimientos de la
bailarina .

Se intentd adicionar reglas, pero la pose que quedaba de resultado era muy dificil de
reproducir y extrafio para el movimiento fluido que se necesitaba en ciertas ocasiones.
Por lo cual se deciido el hacer otro codigo mas que no involucrara las poses y solamente
se dejara controlar por el teclado, exclusivamente para la performance.
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Condiciones luminicas, observaciones
Las pruebas luminicas arrojaron las siguientes observaciones:
1) La luz y su efectos en la percepcion de los colores

Los colores se ven mas opacos al ser proyectados que en la pantalla, por lo cual, tienen
que ser mas saturados (tener mayor saturacion).

El negro “no se ve”, los colores muy luminosos , como los amarillos claros, se ven
blancos.

2) Su efecto en las formas

En el desarrollo grafico de la pose o escena 5 (ira), las lineas del sistema de particulas
eran inicialmente muy delgadas, por lo cual se perdian en la proyeccion.

No se distinguian del fondo. Se hace gruesa la linea en el siguiente codigoEsto pasa
dadas las condiciones especificas de este caso. El ambiente serd con luz de dia, dentro
de un espacio cerrado pero con ventanales, es por eso que entra mucha luz. También
por la calidad del proyector, aunque es bastante buena, si se quiere mayor definicion
para las animaciones, y en otras condiciones, se necesitan proyectores de mas limenes
ASI (luminosidad, cantidad de luz) y mejor resolucion.

Distancias, observaciones

Las distancias son elementales para que se pueda capturar la imagen y para que se
pueda proyectar de manera adecuada. La posicion del dispostivo Kinect con relacion a la
persona también es una variable definitiva para la visualizacion de la gréfica. En este caso
el dispositivo esta anguloso, en contrapicado hacia el personaje, por lo cual la imagen
se va a ver ligeramente deformada. Para ver al distribucion de espacio y sus distancias,
ver la pagina siguiente. En esta imagen se puede considerar que existen dos telones.
Se puso uno transparentoso (tul llamado cancan) para emular doble fondo y la mejor
visualizacion de las graficas, las cuales se perdian si eran proyectadas directamente en
el cuerpo de la bailarina. Para elegir el telén se experimento con distintas telas, siendo
escogida finalmente el cancan, pues recibia la luz de mejor manera, no reflejandolo y no
absorbiendo tanto la luz. Para ver las pruebas, en las siguientes paginas hay fotos de la
experimentacion con la tela.
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Prueba Luminica realizada para el festival de Puma Lab, 2012



Ensayos para la visualizacion de la anatomia con el uso de software de cédigo abierto

.
Telop tela cancan 300 cm*® 200 cm Telén tela opaca 300 an * 200 am

Dispositivo Xbox Kinect

Montaje con distancias
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Prueba de tela para doble fondo: en la imagen
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Prueba de tela para generar doble fondo: En este caso vemos el tul clasico. Asimila menos la luz, pues relfeja mas la luz, al ser sus celdas mas cercanas que en el can can.
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Fotografia tomada el primer ensato con doble telén, lugar: puma lab

42



Ensayos para la visualizacion de la anatomia con el uso de software de cédigo abierto

Conclusiones

Al comenzar la realizacién del documento, la finalidad principal era generar una
instancia de disefio experimental basado en la necesidad de sistematizar conocimientos
transferibles, de un método fundamentado en la aplicacién de los tan llamados Nuevos
Medios.

Es asi como surge el planteamiento de aplicar métodos de disefio de muestras para
documentar la captura del lenguaje corporal por medio de ejercicios, que a su vez,
al poder mezclarlos, visualizan la potencialidad de producir una amplia gama de
combinaciones y potencialidades.

Estas muestras o ensayos culminan con este documento primario, el cual su destino es
siempre ir transformandose y corrigiendose. Espero que les sirva a la gente que recién
esté empezando y que puedan tomar los ejercicios para definir nuevas areas de uso de
la interfaz gestual, con el fin de aumentar nuestro conocimiento entorno a este ambito.

A continuacion se expone una serie de fotografias tomadas en el primer ensayo con el
telon y el cddigo finalizado.
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