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1.1. Planteamiento del problema

« Marco tedrico: Reconocimiento del movimiento
humano.

- Pruebas de concepto: videos de danza.

- Movimientos complejos + problemas de
iluminacion.
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1.2. Objetivos

 Objetivo general.
= Reconocimiento del movimiento del bailarin (RT).

» Objetivos especificos.
= Segmentacion BG-FG.

= Identificacion y seguimiento de caracteristicas del
bailarin.
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2. Gestion del proyecto
Planificacion y seguimiento
Analisis

Diseno

O

a

O



AMH VIDA H

2.1. Planificacion y seguimiento

 Planificacion inicial (416 h):

19/05/2011 0 11 dias
03/06/2011 2 22 dias
05/07/2011 3 33 dias
19/08/2011 1 9 dias

Iiteraciones horas/hombre
por dia

33

88

3 horas/hombre
4 horas/hombre

R NN

8 horas/hombre 264
Transicion 3 horas/hombre 27
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2.1. Planificacion y seguimiento
» Tiempo invertido (556 h):

19/05/2011 0 11 dias
03/06/2011 2 44 dias
05/10/2011 3 128 dias
02/05/2011 1 24 dias

Etapa NUmero de Promedio Total horas/fase
iteraciones horas/hombre
por dia
37

0 3.3

2 2.7 31+91=122

3 2.5 40+45+227=312
Transicién 1 3.6 85
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2.2. Analisis

- Diagrama de casos de uso:

Abrir video

/

2 D
Usuario \
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2.2. Analisis

- Diagrama de clases de anélisis:

Video
+video: string 1 L Frame
+getFrame() L g——| Himagen: Iplimage
+estear() +marcarParteDelCuerpo()
+iltrar()
+detectar()
1
1
W
<<enumeration>> Persona
Postura s | = = 1 L.* | ParteDelCuerpo
- +posicion: Posicion2D e —
stura
S +agregarPardeDelCuerpo() 1
1
1
v 1
Posicion2D
+puntol Brazo Tronco Cabeza Pierna

+punto2
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UI_MainWindow UI_Settings
2 3 D ] N
I l 1
[ [ ) ] S e O 1 1
MainWindow
. ° 7 -uiz UI_MainWindow 1
L] o= o
- Diagrama de clases (presentacion): | e
-tr: Trackcontroller -
3 Settings
-s: Settings
<<external>> -updateTimer: QTimer -ui: UI_Settings
QMainWindow <]_
+startTracking() 1 1 +frameRetorno(int)
+stopTrackina() +onMaskStateChanaged()
+pauseTracking() +onSkeletonStateChanged()
+openFile()
+updateStats() 1
+closeEvent() 1
+closeFile()
<<external>>
1 QWidget
1 \1 1
Capturethread Trackcontroller
~captureActive: bool i & Capturetivead Filter
e ‘;‘t’rf:gt‘"e e -p: Processingthread +Histener: Filter*
3 AL addFrame | -buff: QQueue<Iplimage®> i
= — = 1 1 +setRootFilter() set +processP: HeadState
+addFrame new +startTracking() 11 +notifyListener
+5topCapture() 11 | 4getFrameQ +stopTracking() +Dfog|s-spoint00
+PauseCapture() +dear() +pauseTracking() +setiistener()
+unQ +openFile() 3
+setFilename() 1 +doseFileQ *
+resetFilename() 1
nder
getFrame
1 conoce la fotificacion
1 1 %
Processingthread 1
. X Headstate Renderwidget
-currentState: Headstate crear notificacion
-rootFilter: Filter +IplImage: frame ;

: 1 = | +#CvPoint headCenter #paintEvent()
+setRootFilter() -updatePixelMap()
+un()

1
1
<<logica>> 1
ControladorLogica
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ControladorlLogica

-controlador: ControladorLogica

+abrirVideo()

° ~
+setMostrarMascara() Gestor
] S e n O +setMostrarEsqueleto()
® [ ] +execute()

1 -g: Gestor > =
+cerrarVideo() -va: vector <Algoritmo> FactoriaAlgoritmos
+getControlador() 1 7| +getGestor() -f: FactoriaAlgoritmos

(] ]
. +setMostrarMascara() :
® Dlagrama de Clases (loglca) . +setMostrarEsqueleto() . +getFacthna0
1 +getAlgoritmos()
+execute()
+abrirVideo()
+cerrarVideo()
1
1 <ejecutar>>
Pintor 3 = ==
2 PrOd T ASS La factoria se asoda directamente
+dibujar() Algoritmo con todas las dases defiltros y
-dibujaEsqueleto() detectores(AnalisisPersona,
1 - 3
FFloodFill, ProcesamientoImagen,
+execute() d i ; itiend
1 +inish() FBorde y OFlujoOptico), permitiendo
% crearlas
<<ProductorC>> <<ProductorC>> <<ProductorC>>| | <<ProductorC>>
AnalisisPersona FFloodFill FBorde OFlujoOptico
1
1
1
1 1 MotorCasos
HistoricoEsqueletos +calcularCaso()
-catalogo: vector <Esqueleto>
Esqueleto
+getCatalogo() o st
+getEsqueleto()
+setEsqueleto()
+resetHistorico() s ¥
1
<<Middleware>>

MWLogicaDatos
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2.3. Diseno

< <diente>>
ControladorLogica

-controlador: ControladorLogica ¢ Dlagrama de Clases (loglca):

+abrirVideo()
+cambiarConfiguracion()
+execute()
+cerrarVideo()
+getControlador()

1
1

W

<<Fachada>>
Gestor

-g: Gestor <<gjecutar>> <<interface>>
-va: vector <Algoritmo > Algoritmo

+getGestor() E
+cambiarConfiguracion() z 12:1(;'}:1“0&0
+execute()

+abrirVideo()
+cerrarVideo()

<<modulo>> ProcesamientoImagen Operacion

AnalisisPersona

<<modulo>> <<modulo>> <<modulo>>
FFloodFill FBorde OFlujoOptico
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2.3. Diseno

<<Cliente>> . , e

Gestor - Diagrama de clases (logica):
-g: Gestor <<ejecutar>> <<ProductorA>>
-va: vector <Algoritmo> Algoritmo
+getGestor() &+ 7%
+cambiarConfiguracion() : Igﬁ;;uoheo
+execute()
+abrirVideo()
+cerrarVideo()

1

ProcesamientoImagen <<ProductorC>> Operacion
AnalisisPersona

4

<<ProductorC>> <<ProductorC>> <<ProductorC>>
FFloodFill FBorde OFIujoOptioo

1 1

<<Factoria>>
FactoriaAlgoritmos

= -f: FactoriaAlgoritmos

+getFactoria()
+getAlgoritmos()
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3. Procesamiento y analisis de informacion
= Filtro global
= Filtro local
s Reconocimiento

4.
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3. Procesamiento y analisis de
informacion

Input ——<—> Procesamiento > Analisis > Output
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3. Procesamiento y analisis de
informacion

Datos en bruto § Datos procesados e Informacién . . Conocimiento
——> Procesamiento ————> Analisis —> Aprendizaje —>
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3. Procesamiento y analisis de

informacion
Delimitar area N Filtros de N, Motor de S Generar
de busqueda compas e esqueleto
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3.1. Filtro global

« Problema:
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3.1. Filtro global

 Proceso (Canny):
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3.1. Filtro global

» Proceso (Dilatacion):
n

P
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3.1. Filtro global

- Rellenado (opcional)
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3.2. Filtro local

« Localizar el suelo:
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3.2. Filtro local

« Localizar el bailarin:
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3.2. Filtro local

- Filtros de compas (proyeccion vertical):
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3.2. Filtro local

- Filtros de compas (proyeccion horizontal derecha):
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3.2. Filtro local

- Filtros de compas (proyeccion horizontal izquierda):




AMH VIDA

3.3. Reconocimiento

« Identificacion de caso
= Familia de casos 1-4:
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3.3. Reconocimiento

» Identificacion de caso
= Familia de casos 5-6:
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3.3. Reconocimiento

« Identificacion de caso
= Familia de casos 7-8:
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3.3. Reconocimiento

- Generacion del esqueleto
= Localizacion de la cabeza:
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3.3. Reconocimiento

- Generacion del esqueleto
= Localizacion de la cabeza:
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3.3. Reconocimiento

- Generacion del esqueleto
> Localizacion de brazos:
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3.3. Reconocimiento

» Generacion del esqueleto

s Proceso general (tronco):
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3.3. Reconocimiento

- Ambiguedades
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3.3. Reconocimiento

- Ambiguedades
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4. Conclusiones
> Resultados
= Trabajo futuro
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4.1. Resultados

« Procesamiento y analisis en RT.
- Segmentacion en regiones.

- Identificacion de caracteristicas de la silueta
humana basadas en representaciones
esqueletales.

- Estabilidad en el reconocimiento y seguimiento
del bailarin.
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4.1. Resultados

Filtro Filtro compas(5) | Calcular | Generar Tiempo
Global (ms) caso (ms) | Esqueleto | Total (ms)
(ms) (ms)
84,26 173,33 3,52 6,92 268,03
Filtro de Filtro de X Y Area (x-y) | FC5/
compas(5) compas(3) | (pixel) | (pixel) (pixel?) FC3
(ms) (ms)
173,33 141,81 201 161, 32602,50 1,22
73
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4.1. Resultados

1,313828599., 2,580950451

m Filtro global

® Filtro de compas
® Identificar caso

® Generar esqueleto
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4.2. Trabajo futuro

» Optimizacion.

- Interpretacion de secuencias de acciones.
» Mejora del filtrado global.

- Analizar >1 bailarin.



