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1) captation et filtrage 
2) opencv 
3) kinect 
4) leapmotion



ce qu'on capte pour l'IHM :  

-  position 
-  mouvement, déplacement 
-  geste 

-  voix : parole, chant 
- attitude 
-  regard 

- physiologie (temperature, rythme 
cardiaque, sudation ...) 
- ondes cérébrales 



V. Bush. "As we may think" 1945 



R. Bolt - "put that there" (MIT, 1980)



2014 : Google Glass 

nov. 2013 

+ Aura (Optivent) 
+ SpaceGlasses (Meta) 
+ ReconJet (ReconInstrument) 
+ Wrap 1200 DXAR (Vuzix) 



http://www.intel.fr/content/www/fr/fr/architecture-and-technology/realsense-overview.html 

Intel "RealSense" 



1) captation et filtrage 



Tracking video (vraiment) minimal 



Préalable : 

se fabriquer une cible 

mais  
pourquoi en rouge ?  



- étudier l'impact de l'appel 
video.available() 

- enlever image() et transformer 
le dessin en un curseur qui 
évolue dans le sens 
du mouvement : 
comme un miroir 



import processing.video.*;  
Capture video;  
int tx = 0;  
int ty = 0;  
float lemax = 0;                 

void setup() {  
  size(640, 480);  
  video = new Capture(this, width, height, 30);  
  video.start(); 
  noStroke();  
  smooth();  
}  

void draw() {  
  if (video.available()) {  
    video.read();  
    video.loadPixels();  
    int index = 0;  
    for (int y = 0; y < video.height; y++) {  
      for (int x = 0; x < video.width; x++){  
        float h = hue(video.pixels[index]);  
        // la teinte max donne du rouge 
        if (h > lemax){  
          lemax = h;  
          tx = x;  
          ty = y;  
        }  
        index++;  
      }  
    }  
  // feedback graphique  
    image(video, 0, 0, width, height);  
    fill(255, 255, 0, 128);  
    ellipse(tx, ty, 100, 100);  
  }  
} 



Utilisable comme curseur pour dessiner ? 

problème de bruit ! (tremblements, aléa de l'analyse) 



Une solution pour "retirer" le bruit de captation : 
utiliser un filtre passe-bas 

variante simple très utilisée : le filtre alpha 

€ 

yn+1 = (1−α).yn +α.xn+1
nouvelle 
estimation 

ancienne 
estimation 

nouvelle 
mesure 

si alpha fort (>0.50) : réponse rapide mais bruitée 
sinon : moins de bruit mais inertie 

=> il faut tester (ici alpha = 30% = 0.3 pas mal) 



modification du code : 

nouvelles déclarations au 
début du code 

à la fin, filtrage 
avant le tracé 

- tester avec des alpha 
forts et faibles 
-  gestion de l'echec de 
tracking ???? 



2) openCV 



librairie créée chez Intel en Russie en 1999-2000  

opencv.org 



installation pour Processing 

https://github.com/atduskgreg/opencv-processing 

rque : il existe aussi un portage plus ancien fait aux Beaux-Arts d'Aix 



Test de la reconnaissance faciale (demo "LiveCamTest") 



Viola & Jones, 2001-4 





Une variante … 



marche aussi avec une image fixe 





Variante pour les yeux 

Seule chose 
qui change :-) 



Autres cascades à  tester ... 



3) La Kinect 



www.ifixit.com 

projecteur IR 
camera RGB 

camera IR 

(moteur) 

-  annoncé par Microsoft 2010 
-  record de vente (10M en 2011) 
-  soft+puce de reconnaissance de forme : société PrimeSense (Israel) 



il y a 3 types de motifs, adaptés aux distances 
=> bon topo en ligne: H. Wannous, Telecom Lille 

Principe de la reconstruction 3D : 
- le projecteur IR diffuse un semis de point sur les surfaces à analyser 
- la caméra IR récupère l'image 
- la position 3D est déduite en mixant 2 méthodes  
(1) la dimension des points (2) la triangulation 



Installation du wrapper Processing de OpenNI 

http://code.google.com/p/simple-openni/ 



La carte de profondeur (depthmap et depthimage) 



-  séparation fond/humains 
-  identifications des humains 



Reprise du jeu incroyable  
avec le point le plus proche dans la depthmap comme pointeur 

basé sur G. Borensten "Making things see" O'Reilly 



Code du livre 

import SimpleOpenNI.*; 
SimpleOpenNI kinect; 

int closestValue; 
int closestX; 
int closestY; 

void setup() { 
  size(640, 480); 
  kinect = new SimpleOpenNI(this); 
  kinect.enableDepth();     
} 

void draw() { 
  closestValue = 8000; 
  kinect.update(); 

  // get the depth array from the kinect 
  int[] depthValues = kinect.depthMap(); 

  for(int y = 0; y < 480; y++){ 
   for(int x = 0; x < 640; x++){ 
        int i = x + y * 640; 
        int currentDepthValue = depthValues[i]; 
        if(currentDepthValue > 0 && currentDepthValue < closestValue){ 
          closestValue = currentDepthValue; 
          closestX = x; 
          closestY = y; 
        } 
      } 
    } 

  //draw the depth image on the screen + le point le plus proche 
  image(kinect.depthImage(),0,0); 
  fill(255,0,0); 
  ellipse(closestX, closestY, 25, 25); 
} 

il faudra 
filtrer le point 



Reconstruction 3D basée sur la depthmap 

demo "DepthMap3d" de SimpleOpenNI  







// ici variables globales comme dans  
// le code de "depthmap3d" 

void setup(){ 
 // ici debut  comme dans code depthmap3d 
  sphereDetail(5); 
} 

void draw() { 
 // debut  comme dans code depthmap3d 

 PVector[] realWorldMap = context.depthMapRealWorld(); 

  // draw pointcloud` 
  for(int y=0;y < context.depthHeight();y+=steps)  { 
    for(int x=0;x < context.depthWidth();x+=steps)   { 
      index = x + y * context.depthWidth(); 
      if((depthMap[index] > 0))      {      // draw the projected point 
        realWorldPoint = realWorldMap[index]; 

         if (realWorldPoint.z < 2000) {      // pour avoir juste moi  
           pushMatrix(); 
           translate(realWorldPoint.x,realWorldPoint.y,realWorldPoint.z);  
           stroke(rgbImage.pixels[index]); 
           fill(rgbImage.pixels[index]); 
           sphere(20);  
          popMatrix(); 
         } 
      } 
    } 
  }  

  // draw the kinect cam 
//  context.drawCamFrustum(); 
} 



Suivi du corps : demo "User" de simpleNI 



G. Borensten "Making things see" O'Reilly 



Couplage Kinect - openCV 

avec la depthmap 

avec la camera IR 



import gab.opencv.*; 
import processing.video.*; 
import java.awt.*; 
import SimpleOpenNI.*; 
OpenCV opencv; 
SimpleOpenNI kinect; 

void setup() { 
  size(640, 480); 
  opencv = new OpenCV(this, 640, 480); 
  opencv.loadCascade(OpenCV.CASCADE_FRONTALFACE);   
  kinect = new SimpleOpenNI(this); 
  kinect.enableIR(); 
} 

void draw() { 
  kinect.update(); 

opencv.loadImage(kinect.irImage()); 

image(kinect.irImage(), 0, 0 ); 
 noFill(); stroke(0, 255, 0); strokeWeight(3); 

Rectangle[] faces = opencv.detect(); 

  for (int i = 0; i < faces.length; i++) { 
    println(faces[i].x + "," + faces[i].y); 
    rect(faces[i].x, faces[i].y, faces[i].width, faces[i].height); 
  } 
} 



A voir ... 

+ des centaines d'autres projets de recherche 



5) Leap Motion (v1) 



www.ifixit.com 



Application 
de test 



installer la librairie Processing 

https://github.com/voidplus/leap-motion-processing 



la demo "e1_basic" 



Bibliographie 



Plus technique 


