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OBJETIVO GENERAL

Desarrollar e implementar un sistema
para el control de un robot movil para
acceso a lugares remotos utilizando

tecnologia kinect.




OBJETIVOS ESPECIFICOS

Realizar una aplicacion para la deteccion del movimiento del
cuerpo humano.

Analizar el lenguaje de programacion del SDK del sensor
Kinect basado en CH.

Establecer el control de un Robot Movil en comunicacion
Inaldmbrica desde el Kinect.

Comunicar todos los dispositivos de Kinect y Robot Movil
mediante Zigbee.




KINECT
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KINECT

Kinect brinda la oportunidad de jugar con todo el
cuerpo, este dispositivo controla cabeza, brazos,
piernas, rodillas, cintura, cadera, etc.

El sensor Kinect puede aislar y grabar sonidos
también crear un mapa a profundidad del
cuarto, y generar modelos en 3D de rostros
humanos y esqueletos.




APLICACIONES:

KINECT REHABILITACION.
APLICACION PARA ENFERMOS DE ALZHEIMER.

KINECT EN LOS QUIROFANOS.

TURTLEBOT.
ESPEJO VIRTUAL PARA TIENDAS DE ROPA.




SENSOR KINECT




SOFTWARE PARA CONTROLAR
EL SENSOR KINECT

Este software permite a los usuarios utilizar la
interfaz de la consola Xbox 360 mediante gestos d
las manos y los comandos de voz. (MLM)

SDK.




CARACTERISTICAS

Sensor Kinect para Xbox 360

Windows 7 en sus versiones de 32 6 64bit
procesador Dual Core a 2,66 Ghz o superior
2 GB de RAM (recomendados 4 GB)

Visual Studio 2010 Express

Microsoft .NET Framework 4.0




ESPECIFICACIONES TECNICAS

Camara de movimiento VGA color: resolucion de
640x480 pixeles.

Camara de profundidad: resolucién de 640x480
pixeles.

Matriz de cuatro microfonos

Campo de vista Campo de vista horizontal: 57
grados

Campo de vista vertical: 43 grados




Intervalo de inclinacion fisica: = 27 grados

Intervalo del sensor de profundidad: 1,2 m - 3,5
m

Sistema de seguimiento esquelético, capacidad
de seguir hasta seis personas, incluidos dos
jugadores activos

Capacidad de seguir 20 articulaciones por
jugador

Un sistema de cancelacion de eco que mejora la
entrada de la voz

Reconocimiento de voz.




COMPONENTES HARDWARE

Camara RGB

Sensor de profundidad

Sensor CMOS de infrarrojos

Matriz de multiples micréfonos.

Luz Led

Motor Sf:zf;:zz::




FUNCIONAMIENTO

Fue creado para competir con las consolas de ultima
generacion con sensores de movimiento para
videojuegos multijugador como Wii Remote y Wii
MotionPlus asi como PlayStation Move, de las consolas
Nintendo Wii y Playstation 3.

Reconoce los gestos del usuario o jugador tales como
rostro, voz, movimientos del cuerpo y objetos estaticos
dentro del campo visual del Kinect.




La camara Kinect sirve para el reconocimiento de la imagen,
Tiene dos funcionalidades principales y esenciales, genera un
mapa 3D que tiene para su campo visual y reconoce
humanos en movimiento con un esquema en escala de grises
y de diferentes segmentos de las articulaciones.

El procesador es capaz de interpretar los movimientos que se
registran en los objetos capturados por la camara de Kinect
en eventos con significado que aparecen en pantalla




ARQUITECTURA

NUI API

FLUJO DE DATOS
SEGMENTACION DE DATOS
DATOS DE PROFUNDIDAD.
SKELETAL TRACKING




ESTANDAR ZIGBEE




ESTANDAR ZIGBEE

El estandar Zigbee es una tecnologia para redes inalambricas
en el area personal, con estandar de comunicacion de la IEEE
802.15.4.

Transmision de datos a una frecuencia de 2.4 GHz.

Tiene una tasa de datos de 250 kbps.

Corriente de transmision de 35mA

Bateria de duracion de varios anos

Topologias redes malladlas, en reposo su corriente es de 3uA.

Perfecto para automatizacion.




Red de Sensores

APLICACIONES ZIGBEE




Automatizacion de edificios.

Control de luces,
control de acceso,
control de
temperatura,
seguridad.




Cuidado de la Salud.

Dispositivos para
seguimiento episodico
del paciente.

Dispositivos para
seguimiento continuo
del paciente.
Dispositivos para
seguimiento del
paciente con alarmas.




Control Industrial

Rastreo de equipos.
control de energia.
control de procesos.
control de ambiente.




Automatizacion de hogar

Control de
iluminacion.

Control de acceso.
Seguridad.
Ventilacion.
Irrigacion de jardines.




Telecomunicaciones.

Servicios de red

Computer
Zighee
base station
Zigbee router
- /
/ \
/ \
7 X Zighee PDA
/ N
/ \
/ \
/ \
/ \
/ \
/ \
\
Zigbee router L '
Zighee
TV ordering server
Zighee i-Emenu Zigbee PDA
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TIPOS DE DISPOSITIVO
Z1GBEE

Coordinador ZigBee
Router ZigBee
Terminal o Dispositivo final




TOPOLOGIAS DE RED

«, Coordinador
© Router
@ Dispositivo final

Estrella Arbol Malla
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SEGURIDAD

Control de accesos
Datos Encriptados
Integracion de tramas
Secuencias de refresco




HARDWARE

Microcontrolador
E/S Digitales
Entradas Analogicas
Salidas Pwm




SOFTWARE

El Software es la parte logica de |la Placa
Arduino

Escribimos, Verificamos y Cargamos el
programa en la Memoria del
Microcontrolador
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ARDUINO XBEE SHIELD

El cual es creado para implementar redes de sensores con
propiedades de recuperacion y bajo consumo de energia.

Las distancias a las cuales los modulos XBee de MaxStream
permiten enlaces seriales de senales TTL son de 30 metros en
interiores, 100 metros en exteriores con linea de vista y hasta
1.5 Km con los médulos Pro.




ROBOT MOVIL




Robot Movil.

| 0s robots moviles son maquinas
oreparadas para desplazarse por el suelo,
ugares con obstaculos, sin actuacion del
ser humano.

Ventajas este es un sistema mas
economico, facil de implementar y de
disefio simple




ESTUDIO DE LOS CODIGOS FUENTE SDK DE
KINECT




Codigos a estudiar:

Skeletal Tracking
Camera fundamental
Depth Data




SKELETAL TRACKING

Microsoft.Research.Kinect.Nui
Coding4Fun.Kinect.Wpf
System.l0.Ports

Runtime

<inect_Gl.Initialize

RuntimeOptions




CAMERA FUNDAMENTAL

<inect_Gl.VideoFrameReady

Kinect_Gl.VideoStream.Open
Planarimage
BitmapSource.Create




DEPTH DATA

Kinect_Gl.DepthFrameReady




DISENO DE LA APLICACION
DEMOSTRATIVA EN C#

El robot movil tiene 4 grados de libertad y tiene
4 servomotores

aplicacion desarrollada en Visual Studio 2010 en
el lenguaje de programacion C#.
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Hardware

Kinect Xbox 360 Computador Targeta Robot Movil
ArduinoUno +Xbee

Televisor

Camara
i
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Diagrama Esquematico
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Diseino Robot Movil




ANALISIS DE RESULTADOS




ANALISIS DE RESULTADOS

En el analisis de resultados es
necesario profundizar en varios
parametros que perjudican el
funcionamiento adecuado de la
aplicacion, tales como distancia entre
el usuario y el sensor Kinect, la
estatura y el numero de los usuarios.




DISTANCIAS ADECUADAS
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NUMERO DE USUARIOS
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CONCLUSIONES

Por medio del estudio de los cddigos fuentes SDK de Kinect, se logro
desarrollar una aplicacion demostrativa que es capaz de capturar los
movimientos de brazos, manos y cabeza; cada uno plasmado en los
diferentes ejes de coordenadas x, vy, z. Estos valores entregados
aportaron a la implementacién del robot movil la cual permite que la
comunicacion entre el lenguaje de programacion y sensor Kinect sea
eficiente.

Los cédigos fuentes SDK fueron estudiados en tres segmentos los cuales
son Skeletal Traking, Depth Data y Cdmara RGB; los mismos que de
forma detallada se especifican sus funciones caracteristicas. El Skeletal
Tracking se enlaza mediante puntos o “Joint” a |la estructura del cuerpo
humano para graficarlo, el sensor 3D permite definir la profundidad o la
distancia a la que se encuentra el usuario de la misma forma la camara
fundamental RGB entrega un entorno visual de trabajo. Esta
informacidon queda como sustento para futuros estudios y mejoras en
NUEvVOoS Procesos.




Mediante |la captura de los datos obtenidos por el sensor
kinect, los cuales enviados por el puerto serial desde la
computadora hacia los servomotores a través de los modulos
ZigBee, los mismos que no presentan pérdida de datos
siempre y cuando la red establecida esté configurada
eficazmente entre emisor y receptor. De esta forma el control
del robot movil es eficiente.

Se realizd la comunicacion inalambrica entre robot movil
receptor y emisor de una forma eficaz ya que el emisor se
comunica con la computadora mediante comunicacion serial
la cual envia los datos de una manera muy fiable y segura.




Por medio de las pruebas realizadas se determino una
distancia 6ptima entre el usuario y el sensor Kinect, mediante
varias de estas pruebas con diferentes usuarios, se encontro
gue la distancia que mejor resultados obtiene en deteccion
del usuario para un funcionamiento adecuado fue la distancia
de 1.8m.

Asi también mediante las pruebas se obtuvo que la estatura
optima del usuario para una mejor deteccion de este, es de

1.6 m.




RECOMENDACIONES

Usar la distancia establecida como 6ptima dentro del proyecto de
1.8m a 2 m, ya que a esta distancia el sensor Kinect capta
correctamente todos los datos del usuario, es decir, hay un
funcionamiento adecuado, todas las 6rdenes dadas por el usuario
sean claramente aceptadas.

La interfaz grafica fue realizada con una resolucion de 1100 x 600
pixeles, es preferible que al momento de utilizar la aplicacion la
resolucion de pantalla sea 1280 x 720.

Tener en cuenta que la aplicaciéon demostrativa fue elaborada en el
lenguaje C, razon por la cual se cargaron librerias como
Microsoft.Research.Kinect.Nui y Coding4Fun.Kinect.Wpf, ya que si
estas librerias no constan en el proyecto este no tendra un correcto
funcionamiento.




La aplicacion demostrativa fue elaborada para que solo un
usuario esté al frente de Kinect, y este pueda captar los
movimientos y controlar el robot movil razon por la cual si
existiera otros usuarios el Kinect no podria reconocer y los
valores captados serian imprecisos en la captacion del
movimiento del cuerpo humano.

Este proyecto ha sido posible gracias a la tecnologia de Kinect
gue nos permite conseguir un esqueleto del usuario facil y
fielmente. Aun asi el tratamiento de los datos para que fuera
utiles requirid un esfuerzo considerable con lo cual ayudara a
nuevos proyectos que necesiten anadir o implementar lo
realizado en el presente proyecto.
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