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Resumen

El presente proyecto de tesis se encuentra orientado hacia la comunicacion
mediante el uso de la informética y las telecomunicaciones, usando el dispositivo
kinect que sirve como una herramienta traductora de gestos corporales mas
comunes que realizan las personas con capacidades diferentes, el trabajo de

investigacion esta compuesto por 3 capitulos en el cual se detalla a continuacion.

En el primer capitulo se describe el proyecto de intervencion en donde se plantea
la problematica, la justificacion al problema, se establecen los objetivos tanto
general y especificos, la posible solucién al problema a través de la hipétesis y

que metodologia que se empled para el desarrollo de la tesis.

En el segundo capitulo se expone todos los fundamentos tedricos que llevara el
proyecto, se inicia con la interaccion humano computador, la interfaz de usuario,
introduccién a las comunicaciones inaldmbricas, la arquitectura, la captura de
movimientos, sensores infrarrojos, adicional se realiza la descripcion del

dispositivo Kinect y su importancia para Windows.

En el ultimo capitulo se lleva a cabo el andlisis de los resultados que fueron
obtenidos a través de sistema de comunicacion desarrollado, para finalizar el

proyecto de tesis se detalla las recomendaciones y conclusiones.

Palabras Claves: Comunicacion, kinect, sistema traductor, gestos corporales.
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Abstract

The present thesis project is oriented toward the communication through the use
of informatics and telecommunications, using the Kinect device that serves as a
translator for the most common body gestures that people with different abilities,
this research work is composed of 3 chapters in which is detailed below.

As the first chapter describes the intervention project where the problem arises,
the justification to the problem, laying down the objectives of both general and
specific, a possible solution to the problem through the assumptions and
methodology that was used for the development of the thesis.

In the second chapter presents all the theoretical foundations that will lead the
project, starts with the human computer interaction, the user interface,
introduction to wireless communications, architecture, motion capture, additional
infrared sensors, the description of the device kinect and its importance for
Windows.

In the last chapter is carried out the analysis of the results that were obtained
through communication system developed, to finalize the draft thesis outlined the

recommendations and conclusions.

Keywords: Communication, Kinect, translator system, body gestures.
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Capitulo 1: Descripcién del proyecto de intervencion

1.1. Introduccion.

Dado a la constante evolucion de las tecnologias y a su progreso significativo, hoy
en dia es posible desarrollar sistemas informaticos que ayuden a mejorar las
comunicaciones de las personas, por tal razon el proyecto de tesis se basa en el
reconocimiento de gestos corporales mas comunes y que sera traducido al

lenguaje espafiol (escrito, hablado) y viceversa, empleando la tecnologia Kinect.

El sistema traductor tiene la facultad de incorporar a la sociedad a las personas
con capacitadas diferentes que a través de la aplicacion se puedan comunicar a

todo nivel (actividades cotidianas).

El dispositivo Kinect pertenece a la compafia Microsoft, siendo es una de las
ultimas tecnologias que ha sido lanzadas, cuyo objetivo principal del proyecto es
hacer uso de la tecnologia para desarrollar y crear interfaces entre el usuario y el
computador permitiendo de esta manera reconocer y traducir gestos que sirva

como un intermediario de base para la obtencion de los movimientos.

Mediante la elaboracion de un sistema informatico que permita reconocer los
movimientos corporales para luego ser traducido al lenguaje espafiol cuya
finalidad es de mejorar la comunicacion destinado a las personas con capacidades

diferentes.
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1.2. Antecedentes

En la actualidad en el Ecuador existen una gran cantidad de personas con
capacidades diferentes, que tiene dificultad para poder comunicarse con las demas
personas y hacerse entender, esto se debe por la falta de un sistema que les faculte

traducir lo que realicen a través de los gestos.

Se ha realizado una investigacion en donde se ha logrado comprobar que en el
pais las personas con capacidades diferentes no cuentan con un medio de

comunicacion que les permita comunicarse de manera entendible.

Hoy en dia los avances tecnoldgicos son de vital importancia y de gran ayuda para
la sociedad por lo que permitiria resolver los problemas e inconveniente que se

han venido presentando al momento de comunicarse con una persona natural.

El sensor Kinect ha pasado de ser una herramienta de videojuego a un potente
dispositivo de comunicacion permitiendo ser aplicado en los distintos &mbitos
tecnologicos siendo incorporado y ser tomados en cuenta en desarrolladores de
software teniendo como finalidad de servir y aportar en la sociedad para posibles

necesidades que se presente.

Cabe recalcar que gracias al crecimiento a paso gigantesco de la tecnologia es
posible usar el dispositivo Kinect que permita capturar movimientos y reconocer
comando voz, siendo asi una herramienta Gtil a nivel de desarrollo de sistemas

comunicacionales.

18



1.3. Definicién del problema

La problemética de la investigacion se encuentra orientada hacia la inclusion

social de las personas con capacidades diferentes.

Las personas con capacidades diferentes se les presentan dia a dia problemas con
la comunicacion, al no tener completas sus habilidades y destrezas de
comunicacién que pueden ser frustrante en algunos casos al ser marginados por la

sociedad y evitar su desenvolvimiento, desarrollo y crecimiento personal.

Existen inconvenientes con la comunicacién, teniendo como barrera
impedimentos sociales que dificulten su integracion, siendo asi objeto constante

de ser discriminados por la sociedad siendo estos hechos evidentes y palpables.

La inclusion social en las personas con capacidades diferentes, aumenta cuando se
ve la carencia de entablar una comunicacion y no ser entendidos por el lenguaje

que utilizan, esto debido a que muchas personas desconocen el lenguaje de sefias.

19



1.4. Justificacion del problema

Es importante aprovechar los avances de las tecnologias para dar una respuesta
eficiente a los problemas que se vienen presentando en las personas con
capacidades diferentes desde hace muchos afios atras con las comunicaciones, las

cuales ademas de ayudar poder servir a la sociedad.

La propuesta tiene la intencion de poder mejorar la calidad de comunicacién de
las personas con capacidades diferentes para que tengan una mayor participacion,
siendo integrados en la sociedad, debido a esto se tiene la necesidad de desarrollar

el diseno del sistema traductor.

Por tal motivo se ve la necesidad de la creacion del sistema informatico traductor
gue permita dar solucion al problema vigente el mismo que permitira
implementaciones y mejoras futuras con el propoésito de mejorar a la

comunicacion que tienen hoy en dia.

Cuya finalidad de la investigacion es plantear y desarrollar soluciones sobre el
problema plateado es una eventualidad de entornos viables se pueda desarrollar el

sistema por lo que se ve la necesidad de implementar.

20



1.5. Objetivos

A continuacién se detalla de manera clara el objetivo general y los objetivos

especificos.

1.5.1. Objetivo General

= Disefiar un sistema interfaz para el reconocimiento y traduccion de gestos
corporales a lenguaje natural utilizando el dispositivo Kinect, para las
personas con capacidades diferentes.

1.5.2. Objetivos especificos:

Investigar el lenguaje que utilizan las personas con capacidades diferentes

para adquirir conocimiento y aportar en la construccion del sistema.

» Realizar un analisis de las bases teoricas y técnicas del sensor Kinect para

el proceso de comunicacion.

= Desarrollo del disefio que permita la ejecucion del sistema mediante la
herramienta Kinect que reconozca los gestos corporales mas comunes de

las personas con capacidades diferentes.

21



1.6. Hipotesis o Idea a Defender

La ejecucion de un sistema traductor basado en la herramienta Kinect, ayudara a
mejorar la comunicacién de las personas con capacidades diferentes y asi brindar
una ayuda lo que representaria un progreso considerable en sus vidas.

1.7. Metodologia de investigacion.

El presente proyecto de tesis se encuentra basado en dos tipos de metodologia:

e Método de observacion documental y cientifica.- Se utilizé el método de
observacién con la finalidad de lograr recolectar toda informacion
necesaria para plasmar la definicién del problema, los objetivos propuestos
del marco teorico.

= Alcance exploratorio.- porque se presentd la necesidad de investigar y
examinar por ser un tema poco estudiado para tener claro conceptos y la

funcionalidad de la herramienta kinect.

22



Capitulo 2: Fundamentacion teorica

2.1. Estudio del Lenguaje de sefias

Las personas sordas tienen que afrontar los conflictos con el pasar de los afios, se
decia que en época del siglo XVI las personas sordas no eran apto para poder
razonar y comprender es decir se los trataba de enfermo siendo asi despreciado en

varios sentido.

Se inicia desde este siglo a tratar de ir cambiando la ideologia que se tiene hacia
las personas sordas, por medio constante crecimiento de nuevas técnicas y
métodos que brindan para dar una buena ensefianza y comunicacion, utilizando el

lenguaje de sefas.

2.1.1. Definicion de Lenguaje de Sefias

El lenguaje de sefias es el sistema que actla como un medio para las personas
sordas llevan a cabo sus actividades comunicativas, es decir es la forma con la que

ellos se expresan.

A través del cuerpo se puede expresar todo aquello que con frecuencia el lenguaje
verbal no logra méas que silenciar o contener, esto se debe puesto que el cuerpo

humano no engafia.

2.2. Gestos corporales

Todas las personas que se encuentran de una algin otra manera consciente de su
lenguaje corporal y que aprende a descifrar el de los demaés, estd permitiendo
desarrollar todas las premisas importantes para llevar a cabo las relaciones

interpersonales comprensivas.

El estudio del lenguaje corporal es muy factible e importante gracias a él se puede
conocer y verificar todos los tipos de gestos, la posturas expresiones mimicas, la
actitud fisica, y las sefiales que son expresadas por medio del cuerpo. (Rebel,
2010)
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En la vida diaria se ha logrado de comprobar como es la forma de darse a conocer,
como hablan entre las demas personas, la postura corporal que tienen es decir

como ellos toman de postura para moverse.

2.2.1. El lenguaje corporal como expresion y comunicacion

La fortuna de posibilidades técnicas de comunicacion que existen, de tal manera
en parte beneficia la pobreza de los movimiento humano, y en parten los contactos

interpersonales directos. (Rebel, 2010)

Cada dia son mas las personas que se conciencian de esta pobreza de

movimientos.

2.3. Sistema informatico

El sistema informatico se encuentra conformado por el hardware, software y el ser
humano, cuyo sistema informatico realiza procesos a través del computador
teniendo como funcion principal de recibir drdenes que luego son interpretadas
mediante el sistema, y puede realizar multiples tareas al instante, a través de los
recursos fisicos y logicos que cuenta, es posible de transforma los datos a

informacion.

Los sistemas informaticos, hoy en dia son utilizados en todo tipo de empresas e
instituciones y hogares, porque a través del computador se hace mas facil la

realizacién de cualquier tipo de tareas, procedimientos que se debera realizar.

Los protocolos alternan la comunicacion entre sistemas informaticos diferentes

que van conectados entre si teniendo un mejor rendimiento.

Es por ello que el nombre de la informética hace énfasis a los estudios de la

ciencia y al proceso automatico de las informaciones. (Rodriguez, 2010)
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2.3.1. Historia de la informéatica

Hace muchos afios atras el ser humano es quien ha ido desarrollando herramientas
gue conforman o igualan para resolver diferentes problemas con el propésito
tomar la informacidn, y es desde ese entonces que van evolucionando nuevos
procesos para el calculo matematico de una forma mas segura y veloz que poco a
poco van superando al hombre para realizar la ejecucion de tareas complejas.
(Rodriguez, 2010)

2.3.2. Componentes y funcionamiento general de un sistema informatico
El sistema informatico se encuentra conformado por componentes los cuales son:

= EI componente l6gico que compone lo que es la parte del software del
sistema como son los programas, aplicaciones etc.

= El componente fisico es aquel que aportan al contenido y la gran eficacia
de calculo y este componente pertenece a lo que es el hardware.

= EI componente humano esta formado debidamente por todas las personas
participes y asi son utilizadas en las etapas de la vida de dicho sistema
informatico y este componente es muy importante para el desarrollo de los

sistemas. (Ramirez)

Los componentes y funcionamiento son las principales partes para el desarrollo de
un sistema informatico, que a través de ellos es posible realizar funcion de

almacenamiento, suministrando asi los datos de salida.

2.3.3. Finalidad de un sistema informatico

La finalidad que poseen los sistemas informaticos es desarrollar de forma breve y
rapida las tareas que tengan de realizar los diferentes usuarios, los principales

objetivos basicos de un sistema informético son:

= Tener el control de los procesos.

= Reduccidn de tiempo de tareas.
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2.4. Software

Es la parte que no se puede tocar del ordenador (intangible), el software es un
elemento l6gico y se define como un conjunto de érdenes e instrucciones que al
ejecutarse sirven para realizar algunas tareas (los programas sin ejecutar son
simples archivos en disco); con el software se saca pardo al ordenador, sin
software el ordenador seria un conjunto de placas, tarjetas y cables sin ninguna
utilidad. (Camazon, 2011)

2.4.1. Organizaciony niveles del software

- El software se divide en dos tipos:

= Software de sistema.
Conjunto de programa que administran los recursos del ordenador.

= Software de programacion.

Es el conjunto de herramientas que sirven para crear nuevos programas, estos se
crean utilizando un lenguaje de programacion, existen diferentes niveles de

lenguaje de programacion:

Lenguaje de maquina. Es el lenguaje mas proximo al hardware y es el que

entiende el ordenador por estar formado por unos y cero.

Lenguaje ensamblador. Consiste en asignar una notacion simbolica para

representar cada instruccion maquina.

Lenguaje de alto nivel. Es el lenguaje mas préximo al ordenador que al
hardware, las instrucciones que manejan los lenguajes de alto nivel son palabras
en inglés, que son mas faciles de utilizar que las palabras en lenguaje

ensamblador.

Software de aplicacion. El software de aplicacion hace referencia a los
programas que permiten realizar tareas a los usuarios con conocimientos basicos

de informatica. (Camazdn, 2011)
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2.5. Base de datos

Las bases de datos es un conjunto, coleccidon o depdsito de datos almacenados en
un soporte informatico de acceso directo, los datos deben de estar relacionados y
estructurados de acuerdo con un modelo capaz de recoger el contenido semantico

de los datos almacenados.

Dada la importancia que tienen en el mundo real las relaciones entre los datos, es
imprescindible que las bases de datos sea capaz de almacenar estas
interrelaciones, ademas las bases de datos modernas también almacenan las
restricciones semanticas que estan presentes en los datos y a las que se le esta

concediendo una importancia creciente. (Ferraris, 2010)

2.5.1. Caracteristicas que deben cumplir bases de datos

= No redundancia

= Acceso concurrente

= Integridad de los datos

= Posibilidad de realizar consultas complejas
= Alternativas de seguridad de acceso

= Opciones para realizar auditoria

= Posibilidad de realizar respaldo

= Acceso a través de lenguajes tales como el SQL

2.6. Interaccion humano computador

La interaccion humano computador es el proceso de comunicacion entre el
usuario y el ordenador, mediante un software estudia el intercambio de
informacion y es la que encuentra de llevar el disefio, la evaluacion e

implementacién de los dispositivos tecnoldgicos que permiten interactuar.
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El area mas importante es la interfaz con el usuario de cualquier sistema o
aplicacion y esto se debe de que es ahi el sitio en donde se empieza a elaborar la
interaccion entre la computadora y humano, es decir es el estudio y practica de
uso de los ordenadores para ser manipulada mediante la creacion de software y
demas tecnologias, la interaccion humano computador, se lo define como el
debido intercambio entre dos 0 méas contribuyentes de informacion a través de la
manipulacion de un computador, es decir que la interfaz de usuario, de un sistema
es un acumulado de dos elementos como el hardware y software de una
computadora permitiendo mostrar los datos al usuario reconociendo interactuar

con la informacién y con el ordenador.(Correa Alfaro, 2010)

El principal objetivo o meta de las interfaces es de lograr desglosar el correcto uso
de ordenador, teniendo el propdsito primordial de evitar a los usuarios la
necesidad de conocer el manejo y funcionamientos de dicho sistema, cuya funcion
es de hacer mas eficaz y sencillo el intercambio de informaciones que se hallan
entre el usuario y computador haciendo mas convenientes el trabajo que

envuelven a las personas y los ordenadores.

Cabe recalcar que es muy importante el trascurso de la elaboracion del disefio de
las interface porque es ahi donde se toman en cuenta las necesidades de los
usuarios, logrando una buena reciprocidad entre usuario y el computador en el

momento de llevar a cabo las tareas.

Un elemento de interaccion en palabras de codificacion es un sistema
computacional a través con el usuario es decir sistema — usuario, como alternativa
importante es necesario tener en cualquier momento lo que es la
retroalimentacion, en caso de no tener una retroalimentacion seria imposible de

funcionar el sistema y se mostraria de forma errénea.
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Bits Interface Usuario

Usabilidad

Figura 2.1: Modelo de la relacion por la interfaz, entre usuario y computador

Fuente: (Correa Alfaro, 2010)

2.6.1. Interfaz de usuario

La importancia sobre de los elementos humanos que se aplican en la rama de la
ingenieria informética se han ido han desarrollado especialmente en diferentes
circunstancias, los sistemas se encuentran basados mediante los ordenadores que

son utilizados por el espectro.

Las interfaces de usuario son sistema que consta de usuarios y operadores en la
que se encuentra compuesto de ficheros, bits, circuitos, bytes y
circuitos.(Saltiveri, Vidal, & Delgado, 2011)

2.7. Introduccion a las comunicaciones inalambricas

Las comunicaciones inalambricas poseen diferentes caracteristicas exclusivas esto
depende del método o técnica para la entrada que utilicen para el paso de la
frecuencia y el ancho de banda entre otros aspectos. (Candotti & Mavares, 2012)

2.7.1. Infrarrojas

Los infrarrojos su comunicacion es a corta distancia de las computadores y sus
respectivos periféricos, en la cual también se hace uso para el mando a distancia

para no interferir con las demas sefiales electromagnéticas.
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El estandar mas utilizados en comunicaciones es el IrDA (Infrared Data
Association), los infrarrojos consta de técnicas como la termografia, que a través
de el se puede comprobar la temperatura de elementos a corta distancias.(CEC,
s. f, 2016)

2.7.2. Redes infrarrojas

Luz infrarrojas estan restringidas dentro de una area y son habitualmente la méas
utilizadas para las redes que se hallan en cuarto o también de un piso, la
transmision Infrarrojas no presenta problemas es por eso que es una de las

alternativas para el uso de las Redes Inaldmbricas.

2.7.3. Sensor infrarrojo

El sensor infrarrojo forma parte de los dispositivos electronicos que es posible de
lograr calcular la radiacion electromagnética infrarroja de los objetos o elementos
que se encuentren el area de vision. Los cuerpos reflejan una cantidad posible de
radiaciones en la que se muestran de forma invisible hacia los o0jos, no obstantes

para estos dispositivos por motivo de que la radiacion infrarroja.

Rayos infrarrojos se encuentran emitidos por el LED de luz infrarrojo que es
mostrado y reflejado por elementos que se hallan en la parte de frente al emisor
justo en linea vista, a medida que los elementos y objetos se van reduciendo es
decir se van alejando del sensor esto es posible al Angulo que utiliza de reflexion,
siendo posteriormente captados por un receptor. (Zambrano Escobar & Pinto
Mindiola, 2009)

A

Obstaculo Cercano
Angulo Ancho

Obstaculo Lejanc
Angulo Estrecho

Figura 2.2: Sensor infrarrojo
Fuente: (Zambrano Escobar & Pinto Mindiola, 2009)
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2.8. Captura de movimientos.

La captura de movimientos es un proceso que se definen como el traductor o
reconocimientos reales a muestras digitales y esto es posible de lograr a través de
un contiguo de puntos de importancia en un acto por un periodo de tiempo en
donde la informacion captada del movimiento se mapean en un modelo digital
utilizando un programa 3D (Ros & Mendonca, 2012).

Hoy en dia las tecnologias de toma de movimiento se utilizan en los cine,

videojuego, medicina, robética, para la captura de movimiento humano mas real.

2.8.1. Sistemas de analisis de movimiento

Con el paso de los siglos el avance de los métodos para la toma de movimientos
humano se ha visto incentivado por la escasez de una nueva herramientas que les
permitan adquirir informacion de las especialidades normales y patoldgicas del
movimiento humano, en el cual los sistemas de estudio de movimientos mas se

manejan en los distintas areas de donde son utilizan para su aplicacion son:

» Sistema de deteccion magnético.- se los utiliza mediante el uso de
sensores que van ubicados sobre el cuerpo de las personas, y sirven para
medir los campos magnéticos de poca frecuencia de transmisores que son
inducidos por una fuente y sensores que Sse encuentran conectados
mediante un procesador que mide el lugar y la ubicacion del cuerpo y cada
una de las partes en donde se encuentren colocados los sensores de
magnéticos.

= Sistema de deteccion mecénico. los sistemas de deteccion mecanico sirve
para detectar la falta o representacion de un cuerpo a través del
acercamiento fisico.

= Sistema de deteccion Optico.- Tienen como objetivo la deteccion Optica
permitiendo cubrir una mayor diversidad de tecnologias que se encuentren
basadas en secuencia de graficas como 2D a través de camaras que se las

utilizan para el seguimiento de puntos de sus segmentos.
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Para el proyecto de tesis de investigacion se desarrolld un sistema de deteccion
Optico que permita reconocer gestos corporales, el cual se hara uso del dispositivo

sensor Kinect de Microsoft.

2.9. Sensores

Los sensores son componentes de hardware que permiten suministrar al aparato
inquisicion de informacion la distancia del sitio, sus entornos y medios cercanos.
Los diferentes programas de un ordenador, logran tener acceso a la informacion
de los sensores para ser almacenadas la informacion y posteriormente usarla
ayudando asi realizar cada tarea frecuentemente y acrecentar la experiencia del
ordenador.

Los sensores son dispositivos que cuya funcién es permitir medir sefiales fisicas
en un medio para proceder a transformar ya sea en variables analdgicas o

digitales, siendo accesible a ser manipuladas por diferentes dispositivos.

2.9.1. Tipos de Sensores

En la actualidad existen una gran cantidad de tipos de sensores que son utilizados
de acuerdo a la necesidad que se tenga ya sean para sistemas y aplicaciones
comunicacionales, seguidamente se nombrara los sensores que mas se utilizan hoy
en dia. (SOLBES R., 2013, pp. 62)

= Sensores de Posicion: el sensor permiten detectar en qué lugar se encuentran
un objeto antes de que se mueva y asi ser tomado los datos de su posicion,
para este sensor se hace uso de dos técnicas de probabilidades y estadisticas

de movimientos.

= Sensor Ultrasonido: el sensor que proporciona sefial de modos ultrasénicos,
permitiendo medir el tiempo que demora entra el emisor de sonido y el
recepto del eco.

= Sensor de Contacto: son los sensores que se impulsan para la activaciéon o
desactivacion del mismo en caso de que se encuentren en friccion con los

elementos.
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= Sensor de Movimiento: son todos que permiten controlar un nivel de
precision de un elemento, este sensor esta relacionado con la técnica de rayos
infrarrojo y ondas ultrasénicas donde es posible captar en el tiempo real los
diferentes movimientos que son generados en una area fija, este modelo de
sensor se halla en el dispositivo Kinect ofreciendo tomar la captura de

movimiento de un objeto.

Los diferentes tipos de sensores de movimiento se clasifican en:

= Sensor de Deslizamiento: sensores que se encuentra encargado de medir los
desplazamientos de elementos como el de incremento, velocidad.

= Sensor de velocidad: permiten mostrar la velocidad de un elemento ya sea de
manera lineal como angular.

= Sensor de Aceleracion: son los componentes que se encargan de convertir la

magnitud fisica del incremento en la magnitud eléctrica.

2.10. Sensor Kinect

El sensor Kinect no es una herramienta que es controlada de forma manual, es un
dispositivo que es permite detectar posiciones del cuerpo en movimientos y voz,
de tal forma brinda una NUI para su interaccion a través de los movimientos de
los cuerpos, objetos y gestos. (JANA A., 2012, pp. 142)

2.10.1. Historia de Kinect
La historia de Kinect se encuentra fundamentada en una triunfante pelicula The
Minority Report en la cual se especulaba e imaginaba con las interfaces de los

usuarios siendo representaba por sefias y voz.

Entre los proyectos de Microsoft sobresalen el iPhone en el afio 2007, en el afio
2008 fue lanzado una plataforma de superficie multitouch y el iPad en el afio 2010
los cuales fueron lanzados por comparfiia Apple, sin embargo, el sensor Kinect en
sus iniciaciones no habria sido el dispositivo deseado en el mundo, ya que no

presento una vista previa optima.

33



El sensor Kinect reaparece con un nuevo concepto en el afio 2006 gracias al
equipo Xbox de Microsoft para instruirse en el mundo de los videojuegos siendo
una competencia directa con Wii siendo compuestos por dos tecnologias

diferentes por medio de la empresa 3DV.

Posteriormente después de llevar acabo ensayos se hizo uso de la tecnologia de la
empresa PrimeSence quedando descartado el trabajo de la empresa 3DV
provocando que la compafiia de Microsoft adquiriendo tal compafiia en el afio

2009 para impedir la disputa de patentes.

Después la compaiiia Microsoft consintio un dispositivo de referencia que fue
creado por la empresa PrimeSence donde venian incluido algunos componentes
como una camara RGB, sensores de rayos infrarrojos, una pequefia fuente de luz
infrarroja y un chip PS1080 es el que genera los datos de fondo a un aproximado
de 30 fotogramas por segundo, tal dispositivo se agregd un acumulado de

microfonos que proporcionen el reconocimiento de voz.

Luego de esto fue lanzado finalmente en el 04 de noviembre del afio 2010 con el
nombre de sensor Kinect como una herramienta para la consola de videojuego
Xbox, posteriormente el sensor Kinect fue incorporado en el afio 2011 para los

ordenadores en donde brindaba unas nuevas mejoras en cada version de Microsoft

2.10.2. Kinect para Windows SDK

El dispositivo Kinect para Windows SDK son componentes de librerias y
herramientas que sirven para desarrollar sistemas, aplicaciones mediante la
programacion de dispositivos Kinect en donde agrega presentaciones de imagenes
a color, imagenes de fondo, acceso al ingreso de audio, e informacion de datos
esqueleto, con la finalidad de suministrar una interfaz para su interaccion con los
dispositivo mediante el comando de verificacion del sistema. (JANA A., 2012, pp.
150).

34



FIu 0 imagen

__Flujoaudio s LIBRERIA || B P DRSO
NUI g
Flujo profundldad\

Figura 2.3: Interaccion del kinect con la Aplicacion

Elaborado por: Autor.

El dispositivo Kinect para Windows SDK son elementos de librerias cuya
finalidad de llevar a cabo el desarrollo de aplicaciones mediante los lenguajes de

como programacion como C#, Visual Basic .NET, y C++.

2.10.3. Libreria SDK

La libreria SDK es un componente muy importante que sirven para el desarrollo
de sistemas y aplicaciones mediante los lenguajes de programacion como C#,
Visual Basic .NET, y C++, en varias plataformas como las que son: Aplicaciones
Windows Forms, aplicaciones de XNA.

2.10.4. Windows Developer Toolkit

Windows Developer Toolkit es un instalador anexo que facilitan un conjunto de
elementos, como Face Tracking SDK, cuya finalidad es de ayudar a desarrollar un
rastreo de rostros personas, el Kinect Studio es otro instalador que grabar y
reproducir la captura de los datos de fondo y la corriente del color. (JANA A.,
2012, pp. 180)

Los algoritmos se los utiliza para poder reconocer a las personas de forma rapida
y precisa y asi poder ser encontrado el esquelético humano, siendo este una de las
virtudes que brinda el sensor Kinect para Windows SDK (CATUHE D., 2012, pp.
89)

Los algoritmos son los que se encargan de tomar los datos de diferentes posturas
en movimiento, y asi a comenzar a marcar el sitio por separado del cuerpo
logrando diferenciar los datos entrantes que se adquieren de profundidad y

reconocer a qué lugar del cuerpo humano corresponde. (JANA A., 2012, pp. 194)
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El sensor Kinect pueda detectar un maximo de seis personas teniendo la facultad
de buscar esqueletos, pero solo podran retornar las especificaciones de solo un
esqueleto por lo que se tendrd que desarrollar varios procedimiento si se desea

rastrear los datos a las seis personas.

El esqueleto humano detallado consta del0 puntos de manera sentada y 20 puntos

de manera normal.

2.9.5. Método de deteccidn del esqueleto humano

El sensor Kinect utiliza procedimientos para poder detectar el esqueleto:

1. Sensor Kinect proyecta una serie de puntos

2. Sensor Kinect elabora un mapa para la profundidad a partir de los puntos
localizados

3. Tiene la facultad de lograr localizar el suelo y apartas los elementos de fondo
para hallar el entorno humano.

4. Se encarga de localizar las partes para su posterior ordenamiento de partes del
cuerpo humano.

5. Puede reconocer la articulacion.

6. Permite Simular el esqueleto humano.

Figura 2.4: Captura del esqueleto con SDK de kinect

Elaborado por: Autor.
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2.9.6. Flujo de datos de audio

Cuando se instala la libreria SDK del sensor Kinect, los componentes forman
parte importante para el reconocimiento de voz son instalados de forma
automatica, y para ser empleado se necesitara de dos librerias como la API Y

SDK, permitiendo reconocer la voz con el paquete de idiomas para Windows.

e API de voz: biblioteca que sirve para el desarrollo que agranda las
funcionalidades que son incluidas en el so para poder conocer la voz, en la
cual se puede utilizar con la libreria SDK o sin la libreria de Kinect.

e Paquete de idioma Kinect para Windows: es un grupo de modelos
linguisticos que sirven para la comunicacion entre la libreria SDK de Kinect y
los componentes de SAPI.

Para el reconocimiento del esqueleto humano el sensor Kinect necesita de un
modelo computacional para ser entendidos por las articulaciones, de la misma
forma la biblioteca SAPI necesita de un requiere de un disefio que sirva de ayuda
al momento de ser interpretados por patrones del lenguaje conformé van siendo

recibidos por un grupo de micréfonos de Kinect.

KinectAudioSource es la clase principal que se utilizan para trabajar con audio
APl y que es administrado por el lenguaje de programacién de C#, cuyo propoésito
de la clase KinectAudioSource es transferir audio desde la matriz de micréfonos

que a través de los algoritmos es posible cambiar para perfeccionar su calidad.

Existen diferentes algoritmos como el de control automatico de ganancia, la
supresion de ruido y el de suspension del eco acustico y que también se suelen

utilizar para localizar la ruta de dénde emana la fuente de audio principal.

2.11. Componentes de Kinect

Los componentes que tiene el dispositivo Kinect son claves: (JANA A., 2012, pp.
202)
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= Cémara de Color

= Emisor Infrarrojo

= Sensor de profundidad IR
= Motor de inclinacion

» Array de micro6fonos

= Led

Emisor Infrarrojo Camara a Color i
RGB Sensorde Profundidad

Infrarrojo

Motor de
Inclinaciéon

i

Arreglo de Micréfonos

e

Figura 2.5: Componentes de Kinect

Fuente: (Christopher Francisco Almanza, 2016)

2.11.1. Cémara de color

La cdmara a color RGB es la encargada de tomar las captura para el traspaso de
los datos de video a color es decir algo de aparecido a una camara web, a
diferencia es que esta camara RGB de Kinect no consta con un filtro que le
permita realizar una incision IR por lo que no seria posible de llegar directamente
a los CMOS. (GIORI C., 2013, pp. 47)

Lo relevante que poseen esta camara es que le facultad poder llegar con un
velocidad de 30 FPS estando para para llevar a cabo operaciones de saturacion de

color y el equilibrio de blancos automaético.

El alcance de vision de las camaras de Kinect tiene un alcance de vision de 43
grados forma vertical y 57 grados de manera horizontal, siendo capaz de divisar
en una distancia aproximada de 0,4 m a 4 m a partir desde la ubicacion del sensor
Kinect hasta el usuario. (CATUHE D., 2012, pp. 86)
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2.11.2. Emisor de Infrarrojo

El emisor infrarrojo cumple la funcion de proyectar continuamente pigmentos
infrarrojos, teniendo una longitud de onda a la redonda de 830nm siendo usados
para la elaboracién de célculos para los datos de toma de captura de fondo, en la
parte de afuera se puede observar que es una cdmara normal lo que hace que el
enfoque de luz sea forma visible hacia los ojos de las personas.

El enfoque de luz al momento de lanzar hacia un elemento genera que halla
dificultad es decir una distorsion en la que posteriormente es examinado a través
de la camara cuyo objetivo es de reducir la distancia en el sensor y elemento.
(GIORI C., 2013, pp. 50)

Figura 2.6: Rango visible de la cAmara RGB
Fuente: (Jana, 2012b)

2.11.3. Sensor de profundidad IR

El sensor de profundidad IR, es sensor monocroméatico CMOS que se encarga de
hacer retornar las coordenadas dele eje en 3D (x,y,z) como una salida de datos,
que trabajan de la mano con el proyector IR, estos dos dispositivos conceden
capturar imagenes siendo posibles en lugar de poca iluminacién

El sensor se encuentra preparado para transformar los datos que han sido
expuestos mediante el proyector IR con los elementos que reflejan luz en el lugar

que estan par ser cambiados a corriente fotogramas.
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A continuacion se observa la tabla de los niveles de la distancia que admite el

sensor Kinect:

Limites Fisicos Limites Préacticos
Cerca 0.4a3m(1.3a9.8ft) 0.8a25m(2.6a8.2ft)
Normal 0.8a4m(2.6a13.1ft) 1.2a35m(4allb5ft)

Tabla 2.1: Distancias aceptables
Fuente: (Giori, 2013)

Todos los datos que son generados mediante la camara son archivados en manera
de vectores de bytes, la cual consta de un valor cero que permite mostrar si existen
0 no datos de profundidad en ese lugar, eso es a través de los elementos que se
encuentra cerca de dispositivo de la cdmara o ya sea estén en alejado de él. La
vision del sensor Kinect se encuentra almacenado por dos mapas, el primero es de
color y el segundo es de la profundidad siendo necesario el uso de proyector de
los rayos infrarrojos se logra deshacer la luz en un entorno por lo que no reconoce

la luz que es visible por lo que tendra pocas medidas de desacierto.

2.11.4. Proceso de captura de datos de profundidad

En la imagen se puede ver como es el proceso que lleva a cabo la tecnologia del
chip PrimeSense se encarga de tomar la captura de representacion graficas en
profundidad con el emisor IR y su sensor que proporciona la profundidad de la

misma.

IR Emitter IR Depth Sensor
- @
M

e

|
Ry

@ Signal for Depth Data Capture
signal for IR Lighfs—{ :

PrimeSense Chip

Invisible IR Lights|on objects Return Data from Coded Light

&

@ Data send for display

Objects @

; | T T Depth sensorrea dthe coded light objact
L Depth Image

Figura 2.7: Proceso de captura de datos de profundidad
Fuente: (Jana, 2012b)
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Al instante que se desea realizar la captura de los datos de profundidad, este chip
se encarga de trasladar la sefial a su emisor para que se prenda la luz de rayos
infrarrojos y asi enviar al sensor de profundidad la sefial para comenzar capturar.

Inmediatamente el emisor IR empieza a remitir una luz infrarrojas de modo
invisible a la vision de las personas y a los elementos que se encuentran frente a la

colocacion del dispositivo de la camara.

Luego de esto el sensor de profundidad inicia a interpretar todos los datos que se
han obtenidos desde el elemento haciendo referencia del trayecto de los puntos de
luz logrando asi trasladar al chip que es el que se ocupa de ser examinar cuyos
datos capturados. (JANA A., 2012, pp. 216)

2.11.5. Motor de inclinacién

El motor de inclinacion se estd compuesto por el cuerpo del sensor y la estacion
base en el que se hallan interconectados con motor que se usa para modificar los
angulos de la cdmara y de sus sensores logrando asi tener una colocacion

adecuada de enfoque del esqueleto humano internamente de su entorno.

Figura 2.8: Proceso de captura de datos de profundidad
Fuente: (Jana, 2012b)
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2.11.6. Array de micréfonos

Se encuentran compuestos por cuatro micréfonos que estan colocados en la parte
inferior, cuya finalidad de éste array de micréfonos es que puedan detectar de
donde provienen los sonidos, es decir la direccion de destino para capturar el

sonido del mismo, omitiendo el eco, el ruido.

IR Emitter Color Semsor IR Depth Senser
| i i
| —_— PrimeSense Chip
O o O O
[ Microphone Array ]
P
100°
+50f,,r"'a e SR

Figura 2.9: Array de Micrdfonos
Fuente: (Jana, 2012b)

2.11.7. Led

El led es un elemento primordial del sensor Kinect que a través de él se logra
enfocar o sefialar, esto es saber en qué estado se encuentra localizado el
dispositivo Kinect.

El led color verde se encienden con la finalidad de comunicar a los controladores
del mecanismo que se han generado de manera correcta, de tal manera de no ser

asi se prendera un led de color rojo.
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2.11.8. Extracto de los Componentes Kinect

Se describe los componentes que conforman el sensor Kinect.

Elementos del sensor Categoria de especiacion

Captura de imagenes
de 1.2 a 3.5 metros

color y profundidad

Rastreo del
esqueleto 1.2 a 3.5 metros
Campo de
vista 43overtical, 57°horizontal

Rotacion de la

base 28
Camara de 11 bits, SXGA (1280 x 1024) a 10 cps, VGA (640 x 480) a
profundidad 30 cps, QVGA (320x%240) a 60 cps, sin autoenfoque

8 bits, 1.3MP(1280x960) a 10 cps, VGA (640%480) a 30
cps, QVGA (320x240) a 60 cps, sin autoenfoque
512 MB DDR2 SDRAM

Cémara de color

Memoria
Formato de 16 kHz, 16 bits mono PCM
audio
Entrada de Array de 4 microfonos con ADC de 24 bits y procesamiento
audio de huésped-Kinect, cancelacion de eco acustico y supresion

de ruido.

Conectividad Puerto USB 2.0 (propietario modelo S de la consola) para

proveer alimentacion al motor, se adapta a USB 2.0

convencional con el adaptador eléctrico de 12V.

Tabla 2.2: Componentes kinect

Fuente: (Cristian G., Soledad D., 2014)
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2.11.9. Arquitectura del SDK

Como se muestra en la figura, como las corrientes del sensor Kinect son
transferidas hacia un ordenador a través de las conexiones del USB, en la cual
API NUI se encargan de tomar datos necesarios sin haberlo procesados, con la
ayuda de los componentes del estandar SDK los muestra en las aplicaciones.
(CATUHE D., 2012, pp. 79)

Windows Core Audio @
@ NLUI AP and Speech APls
OO codec for mic array @
®_f__._______________7
Device Device A
setup e Video stream control Audio stream control | User Mode
WInUSE device stack WIinUSE camera stack USBAudic audio stack | Kernel Mode

Kemel-mode drivers for Kinect for Windows |

e —————
| USE Hub | Hardware
[ Martor | Cameras | | Ao mic array ]
Kinect sensor
Kinect for Windaws m User-created
O Windows SDK O componants componenis

Figura 2.10: Arquitectura de Windows SDK
Fuente: (Abrego, 2014)

Se detalla de manera clara cada componente ante sefialado en la figura de la

arquitectura de Windows SDK.

» Hardware Kinect: en esta parte se hallan todos los componentes hardware
del sensor Kinect, incluido el driver USB mediante el cual permite se realice a

conexién con el ordenador.

= Drivers de Kinect: se encuentran compuestos por controladores de Windows
para el dispositivo Kinect, en la cual se debe instalar junto a la libreria SDK,
todos estos controladores contienen un acumulado de microfonos Kinect como
un dispositivo de reproductor de audio, también Ilevan incorporado controles
de transferencia de video permitiendo capturar el color, la profundidad, y el

movimiento de esqueleto).
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= Componentes de Audio y Video: estd conformado por APIs, que es la
encargada de reunir y seleccionar los datos que han sido capturados mediante

los sensores de imagen permitiendo asi llevar el control del dispositivo.

= DirectX Media Object: se encargan de aumentar el soporte técnico de

micréfonos con el objetivo de presentar la ubicacién de la fuente de audio.

= APIs de Windows Core Audio: este componente permiten el uso para poder
reconocer la voz y sintesis de voz interiormente en las aplicaciones de

Windows.

2.12. Requerimientos de Hardware y Software para Kinect

Para desarrollar los sistemas o aplicaciones mediante el dispositivo Kinect se
necesitan efectuar un sin numero de requerimientos para el debido

funcionamiento.

2.12.1 Requerimientos Hardware

= Sensor Kinect para Xbox 360

= Adaptador de corriente USB de Kinect

» Tarjeta grafica compatible con Microsoft DirectX 9.0c
= 2 GBde RAM (4 GB recomendado)

» Procesador de 32 (x86) o 64 bit (x64)

= Dual core 2,66 GHz 0 mas rapido.

2.12.2. Requerimientos Software
- Tipos de sistemas operativos

= Sistema Operativo Windows 7
= Sistema Operativo Windows 7 Embedded
= Sistema Operativo Windows 8

- Tipos de Lenguajes de programacion desarrollo
= Microsoft Visual Studio 2010 o superior (Cualquier edicion).
= Microsoft .NET Framework 4
» The Kinect for Windows SDK (x86 or x64)
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Capitulo 3: Resultados de la investigacion

3.1. Diagrama de clases

A través del diagrama de clases UML se describen todas relaciones existentes que
tiene los sistemas es decir la estructura y es utilizado principalmente para verificar
lo que los sistemas van a realizar (disefio), como para saber como se puede

construir (analisis).

El diagrama de clases puede estar conformado por dos elementos:

CLASES Métodos Atributos | Visibilidad

N= WS [O)NI=Cl Composicion | Herencia | Asociacion | Agregacion | De uso

Tabla 2.3: Elementos de Diagrama de clases

Elaborado por: Autor.

El lenguaje de modelado unificado, sirven para abstraer el mundo real al UML

para el analisis del negocio es usado por los arquitectos de software.

cd UMLClassGestosCorporales /

Hace la vez de Emisory, Hace |a vez de Emisor y
Receptor Receptor

T !

| '

A Usuario A Traduccion

A MovimientoCorporal

= Atributas
+ 1 Usuariold
+2Nombre
+3 User
+4 Password
= Operaciones

= Atributos

+ 1 MavimientoCorporaid
+2 Nombre

= Operaciones

= Atributas
+ 1 Traducdonld
+2Nombre
+3 RutaVideo

= Operaciones

Movimienta™

A DetalleMovimiento

= Atributos
+1DetalleMovimientold
+2MovimientoCarporalld
+ 3FotoGrama
= Operaciones

Figura 3.1: Modelo de entidad relacién

Elaborado por: Autor.
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3.2. Diagrama de casos de uso

En un caso de uso descrito a alto nivel la descripcion es muy general,

normalmente se condensa en dos o tres frases.

Es util para comprender el ambito y el grado de complejidad de los sistemas.

SIMBOLOGIA

Actor <<extends>>

B Extencién

Caso de Uso ;
<<include>> L
< Inclusidn

—_—> Generalizacion

Limite de un sistema

Tabla 2.4: Simbologia de caso de uso

Elaborado por: Autor.

Mediante el caso de uso de ingreso de informacion se verifican la manera en como
se trasmiten los datos correspondiente a cada uno de los procesos que realizan el

sistema de comunicacion.

El intermediario para la
comunicacion es |a Aplicacidn ‘

Emisar

dncdudes ancludes ™,
/ \

/ N

- .\
Mavimiento
Corparal

Receptor

Figura 3.2: Diagrama de Caso de uso

Elaborado por: Autor.
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ACTORES:

e Emisor.
e Receptor.

3.3. Arquitectura del sistema

Para llevar a cabo el desarrollo del sistema traductor de comunicacion, se
encuentra basado en implementacién de la arquitectura en tres capas, cuya
finalidad es de separar el sistema en tres fragmentos diferentes como muestra la

siguiente figura.

Componentes Transversales

Configuracion

Entidades

Gl ok 'Presentacion >| Capa de negocios —>{ Capa de Datos
(Windows)

! !

e ——
Base de Datos

T

Wil

(SQL Server)

Figura 3.3: Representacion de arquitectura del sistema

Elaborado por: Autor.

1. Capa de Presentacion.- esta capa es la que se muestra al usuario para
interactuar con el sistema (interfaz grafica) y se comunica solamente con
la capa de negocio.
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2. Capa de Ldgica de Negocios.- se refiere al proceso que sigue después de
llevar a cabo una accién y se comunica con la capa de presentacion. Es en
la cual se maneja la I6gica del negocio y llamado a métodos.

3. Capa de Datos.- Es la que se encarga de persistir CRUD (crear, leer,

guardar y eliminar) contra él gestor de base de datos.

3.4. Tecnologia del sistema

Las tecnologias que se empled para la construccion del sistema es Windows
Presentation Foundation (WPF) en visual studio 2015.

Las tecnologias Windows Presentation Foundation (WPF) utilizna un lenguaje de
marcado denominado XAML que tienen una apariencia a HTML, WPF es un
framework de interfaz de usuario en el cual permiten crear diferentes aplicaciones

interactivas.

La plataforma de desarrollo de WPF estd compuesto por un extenso grupo de
caracteristicas de desarrollo de aplicaciones, en el que incluye un modelo de
graficos, disefio, recursos, controles, aplicacion, documentos, enlace de datos, y

de seguridad.

Las tecnologias es de vital importancia y de gran ayuda ofreciendo a los
desarrollares contar con un modelo de programacion que se encuentra unificado

para la construccion de diversos tipos de aplicaciones de escritorios.

Cuyo objetivo de implementar las tecnologias se debe para tener una mejor
visualizacion al sistema, dando asi un mejor entorno del disefio que sea dindmico

al momento que el usuario interactie con el computador.
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3.5. Instalacion de herramientas para el desarrollo del sistema.

3.5.1. Plataforma de desarrollo

Las plataformas de desarrollo representa al entorno de software con el cual se
despliega la programacion de un conjuntos determinado de aplicaciones,
programas y que se utilizan como base para lograr actuar determinados médulos
de software y hardware.

La plataforma que se utilizo para llevar a cabo la construccion y desarrollo del
sistema informatica traductor es Microsoft Visual Studio 2015 con la version de
Enterprice Edition.

Se utilizé Microsoft Visual Studio 2015 por que trae en ella incorporado un grupo

de herramientas muy potentes que sirven para la realizacion del sistema.

A continuacién se procedera a instalar Microsoft Visual Studio 2015 Enterprice
Edition.

Se muestra la primera pantalla donde se daré inicio el asistente de configuracion
instalacion de visual studio 2015, esto tardara unos segundos a que termine de

cargar toda la configuracion.

6 Visual Studio

Enterprise 2015

Configurando la fuente..

Figura 3.4: Proceso de configuracién e instalacién

Elaborado por: Autor.
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En esta pantalla se muestra dos opciones en donde permiten elegir ya sea por
defecto o si se desea personalizar para agregar nuevas librerias, esto es de acuerdo

a lo que se valla a utilizar, dar clic en siguiente.

o] Visual Studio

Enterprise 2015

Elija la ubscacidn para ka nstalacion
6)\Microsoft Visual Studio 14.0

El programa de instalacién requiere hasta 9,08 GB en todas las unidades.

Elija el tipo de instalacidn
Predeterminada
Inchuye funcionalidades C#/VB web y de escritorio
Personalzada
Permite personalzar las funcionalidades de Ia instalacién

Tras la instalacion, puede agregar o quitar funcionabdades adicionales en
cualquier momento con Programas y funcionalidades, en el Panel de
control

Al hace

S

Figura 3.5: Tipo de instalacion a seleccionar

Elaborado por: Autor.

A continuacién saldra esta ventana donde permitira verificar y seleccionar las
librerias que se emplearan y asi tenerlas agregada al programa para cuando se

desee hacer uso de ellas, dar clic en siguiente.

g Visual Studio

Enterprise 2015

Figura 3.6: Agregar otras librerias

Elaborado por: Autor.

o1



Como siguiente punto se procede a verificar todo lo que se va a instalar tras haber
seleccionado todas las librerias importantes que se usara en el programa a

desarrollar, luego dar clic en instalar.

o] Visual Studio

Enterprise 2015

zac

SOFTWARE DE MICROSOFT

Figura 3.7: Seleccion de librerias y funcionalidades a instalar

Elaborado por: Autor.

En esta ventana se observan como empieza a instalarse la plataforma de Visual
Studio 2015, edicion Enterprise, esto tardara varios minutos hasta que culmine

correctamente la instalacion.

o Visual Studio

Enterprise 2015

Aplicand

Creando un punto de restauracion del sstema..

Figura 3.8: Inicio de instalacion
Elaborado por: Autor.
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Se observa que se ha instalado correctamente después de su debida configuracion,
luego indicara que se debe reiniciar el equipo antes de dar inicio por primera vez

al programa.

o Visual Studio

Enterprise 2015

Figura 3.9: Instalacién finalizada

Elaborado por: Autor.

En esta pantalla muestra como se ha iniciado el programa, luego habra que

activarlo, para esto ir a la ventana ayuda y dar seleccionar en registro del

producto.

L

Achwo  Edtr  Ver  Depust  Equipo  Hemomientss  Arquitecturs  Pruebas  Anmalizar  Ventana Ay

B-Qud moc + Mo @ Ve
I Pigha tinka 9 X i Agregary quitar contenido de a Ayuda
¥ Establecer preferencias de ls
. : Descubra as novedades de f i comenis
Visual Studio i

Ejemplos
Registrar producto b
@ Soporte té

laracion de privacidad en linea.

(Estd preparado para llevar su experiencia a la nube?
Acerca de Microsoft Visual Studio
3

Noticias

We launched The Xamarin Show
September to provide cont
advanced Xami

Figura 3.10: Ventana principal Visual Studio
Elaborado por: Autor.
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3.5.2. Gestor de base de datos

El gestor de las bases de datos se refiere a un grupo de programas que tiene como
finalidad manipular el acceso y control a cualquier base de datos, es decir tienen
como objetivo principal de ser usado como interfaz entre los diferentes usuarios y

las aplicaciones a ser empleada.

El gestor de base de datos que se empled para ayudar al desarrollo del sistema
informética de comunicacién es Microsoft SQL Server Compact Edition v4.0.

Microsoft SQL Server Compact porque permiten el almacenamiento de
informaciones de manera sencilla y rapida a las bases de datos, siendo asi un

aporte importante para la construccion del sistema.

A continuacion se muestra los pasos para la instalacion de Microsoft SQL

Server Compact Edition v4.0.

Teniendo como primera pantalla el inicio de bienvenida para la instalacion de
Microsoft SQL Server Compact, luego se procedera dar clic en siguiente para

avanzar a la configuracion.

> Instalacion de Microsoft SQL Server Compact

El programa de instalacidn le ayuda a instalar, reparar o quitar
Microsoft SQL Server Compact 4.0 5P 1 x64 ESN. Para
continuar, haga dlic en Siguiente.

» ADVERTEMCIA: este programa estd protegido por las leyes de
derechos de autor y otros tratados internadonales.

Figura 3.11: Inicio de bienvenida de la instalacion

Elaborado por: Autor.
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En esta nueva ventana de Microsoft SQL Server Compact se tendrd que aceptar
los términos de contrato licencia, luego dar clic en el boton siguiente como

muestra la imagen.

‘IE] Microsoft SOL Server Compact 4.0 5P1 x64 ESN *

Contrato de licencia

Lea atentamente el siguiente Contrato de licendia. Debe aceptarlo antes de
continuar.

MICROSOFT SOFTWARE LICENSE TERMS
MICROSOFT SQL SERVER COMPACT 4.0 SERVICE PACK 1 (SP1)

Los presentes términos de licencia constituyen un contrato entre Microsoft
Corporation (o, en funcidn de donde resida, una de sus filiales) y usted. Le
rogamos que los lea atentamente. Son de aplicacidn al software antes
mencionado, el cual incluye los soportes fisicos en los que lo haya recibido, si

los hubiera. Estos términos también se aplicardn a los siguientes elementos de
Microsoft: v

®Acepto los terminos del Contrato de ficendia:
() No acepto los términos del Contrato de licendia

<avis Cancea

Figura 3.12: Aceptacion de términos de licencia

Elaborado por: Autor.

Teniendo en esta nueva pantalla la ruta de la ubicacion donde se proceda a instalar
el programa Microsoft SQL Server Compact, se recomienda dejar la ruta por

defecto, luego dar clic en instalar.

1 Microsoft SQL Server Compact 4.0 SP1 x64 ESN X

Preparado para instalar el programa

El programa de instalacidn esta preparado para iniciar |a instaladidn,

Haga dic en Instalar para comenzar la instalacion.

5i desea revisar o cambiar la configuracién de |a instalacién, haga dic en Atrés, Haga dicen
Cancelar para salir del programa de instalacion.

Ruta de instalacidn

C:\Program Files\Microsoft SQL Server Compact Edition’,

< Atras Cancelar

Figura 3.13: Ruta de instalacion SQL Server Compact

Elaborado por: Autor.
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Como se puede observar y verificar que el asistente del programa ha empezado a
la instalacion, esto llevara varios minutos hasta que muestre la nueva pantalla

donde dé por finalizado la instalacion.

# Microsoft SOL Server Compact 4.0 SP1 x64 ESN - *
Instalando Microsoft SQL Server Compact

Se van a instalar las caracteristicas del programa que ha selecdonado.

Por favor, espere mientras el programa de instalacidn instala Microsoft SQL
Server Compact. Esta operacién puede tardar unos minutos.

Estado:

Siguiente = Cancelar

Figura 3.14: Instalando SQL Server Compact

Elaborado por: Autor.

Como se muestra en la imagen el asistente de instalacién de SQL Server Compact
ha finalizado dicha instalacidon de manera correctamente, a continuacién dar clic

en finalizar.

]ﬂ Microsoft SQL Server Compact 4.0 5P1 x64 ESN X

> Completando la instalacion de Microsoft SQL
Server Compact 4.0 SP1 x64 ESN

El programa de instalacidn ha instalado Microsoft SQL Server
Compact correctamente. Haga dlic en Finalizar para salir,

Finalizar

Figura 3.15: Finalizacion de instalacion SQL Server Compact
Elaborado por: Autor.
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3.5.3. Reconocimiento del dispositivo con Windows

Para que la computadora pueda reconocer cualquier dispositivo de comunicacion
conectado a ella es importante establecer una conexion para su funcionamiento,
esto se lo realizara a través de las librerias de enlace, para este caso se ha uso del
dispositivo Kinect de Microsoft, por lo que sera necesario instalar librerias para su

debido reconocimiento.

Las librerias de reconocimiento que permiten que la herramienta del dispositivo se

conecte a la computadora es SDK Kinect version 1.7.

A traves de la libreria SDK se pueden llevar acabo la conexion entre el dispositivo

Kinect y la computadora.

A continuacion se detalla los pasos a seguir para la instalacion correcta de SDK

Kinect version 1.7.

La primera pantalla de inicio muestra el contrato de licencia del sdk, es por ello
que se debera que aceptar los términos y condiciones para proceder a instalar la

libreria en el computador.

-l p
=] Progran

KINECT

Contrato de licencia para usuario final
Kit de desarrollo de software (SDK) de Microsoft Kinect para Windows

Las presentes témminos de licencia constituyen un contrato entre Micrasaft Corporation (o, en
funcién de donde resida, una de sus filiales) y usted. Le rogamos que los lea atentamente. Son

de aplicacidn al software antes mencionado, que incluye bos soportes fisicos en los gue lo haya
recibide, si los hublera. También se aplicardn a los siguientes productos de Microsoft:

* |es actualitzacions,

* Suplementos,

* documentacidn,

* Servicios de Ayuda Técnica.

Tados ellas deben corresponder a este software, salvo que existan otros términes aplicables. En
tal casa, se apf icardn eso otras térmings,

El software se cede sujeto a licencia y no es objeto de venta. Al descargar, instalar,
utilizar o acceder al software, acepta todos los términos de este contrato. Si no los

L
D Acepto los términs y condicianes de Boendia W] Cancelar
o

Figura 3.16: Aceptacion de términos y condiciones del kinect SDK

Elaborado por: Autor.
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En esta nueva pantalla se muestra el progreso de instalacion del SDK de kinect,
esto llevara algunos minutos hasta que se complete la instalacion de la libreria,

para su conexion entre el computador.

2! Programa de instalacién del SDK de Kinect para Windows o
SDK

KINECT
for Windows

Progreso de la instalacion

Procesando:  Kinect for Windows Drivers

e ®

Figura 3.17. Progreso de la instalacion del kinect SDK

Elaborado por: Autor.

En la nueva ventana se muestra el asistente de instalacion del sdk de kinect,
indicando que ha culminado la instalacion para Windows, ahora ya el sistema

operativo reconocera el dispositivo.

| 48 programa de instalacian del SDK de Kinect para Windows CxT]
||
KINECT |
for Windows \
| , . . l
Instalacion finalizada
Nindows. Ahora ya puede descargar las Herramientas para
jemplos de cadigo, documentacién, herramientas \
Siguiente paso: Descargar las Herramientas para programadores
o )

Figura 3.18: SDK instalacién finalizada.

Elaborado por: Autor.
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3.5.4. Reconocimiento de voz para kinect

Una vez que ya se encuentren instalada la libreria de reconocimiento del
dispositivo con Windows, es necesario instalar una libreria que permitan y faculte
escuchar o reconocer el ingreso de voz a traves del dispositivo Kinect de

Microsoft.

Para que el dispositivo kinect reconozca el ingreso de voz es necesario de instalar
la libreria de Microsoft Speech Platform (SDK), Version 11, a través de ella el
kinect podréa identificar la voz permitiendo interactuar con el sistema que se esté

desarrollando.

La primera pantalla, da la bienvenida del asistente de instalacion de la libreria

Microsoft Speech Platform (SDK), luego se procede a dar clic en el boton Next.

Welcome o the Microsoft Speech
Platform SDK (x86) v11.0 Sefup Wizard

The Setup Wizard will install Microsoft Speech Platform SO
(86 w11.0 on your computer, Click Next to continue or
Cancel to exit the Setup Wizard,

Back Mgt ] I Cancel

Figura 3.19: Inicio de bienvenida de Microsoft Speech Platform

Elaborado por: Autor.
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Una vez que se seleccione en el boton siguiente, se muestra la ventana donde se
dé clic en la casilla para poder aceptar los términos y condiciones de licencia para

la instalacion.

5] Microsoft Speech Platform SDK (x86) v11.0 Setuy

End-User License Agreement Ar\
Please read the follawing license agreement carefully %’

MICROSOFT SOFTWARE LICENSE TERMS
MICROSOFT SPEECH PLATFORM SDK 11

These license terms are an agresment between Microsoft Carporation
(or based on where you live, one of its affiliates) and vou. Please read
them. They apply 1o the software named above, which includes the
edia on which you received it, if amy. The terms also apply to any
Microsoft

s Ubdates.

[11 accept the terms in the License Agreement

Prink ] [ Eack. ek

Figura 3.20: Aceptacion de términos del speech sdk
Elaborado por: Autor.

A continuacion se observa la ventana donde se instalara las librerias, en este caso

se debe verificar la ruta de ubicacion y por consiguiente dar clic en el boton next.

[ Microsoft Speech Platform L=
Destination Folder 4/\
Click Mext to install to the default folder or click Change to choose another, 3‘

Install Microsoft Speech Platform SDK (x86) v11.0 ta:

‘C:'I,Program Files {x86)\Microsoft SDKs\Speechiv1l.0l

Back ][ Mexk l [ Cancel

Figura 3.21: Ruta de instalacion de speech sdk

Elaborado por: Autor.
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En la nueva ventana se procede a dar clic en el boton install para que empiece a

instalarse el programa de speech sdk version 11.0.

( Microsoft Speech Platform SDK

Ready to install

Click Install to begin the installation. Click Back to review or change any of your
installation settings. Click Cancel to exit the wizard.

Back H 1) Install ‘ | Cancel |

Figura 3.22: Botdn de instalacion del sdk
Elaborado por: Autor.

Se puede verificar que ha culminado el proceso de instalacion, dar clic en el boton
finish, y a continuacion se podra usar el programa para el reconocimiento de voz a

través del dispositivo Kinect.

Cabe mencionar que esta libreria que se instalo es muy importante, porque sin ella

no seria posible que el dispositivo kinect pueda reconocer el ingreso de voz.

{7 Microsoft Speech Platform SDK (x86) v11.0 Setug

Completed the Microsoft Speech Platform
SDK (x86) v11.0 Setup Wizard

Click the Finish button to exit the Setup Wizard,

Figura 3.23: Instalacién finalizada

Elaborado por: Autor.
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3.5.5. Lenguaje para el reconocimiento de voz espafiol

El lenguaje para el reconocimiento de voz es muy importante porque a través de el

se procede a ingresar las palabras cuando se esté al frente del dispositivo kinect.

Es necesario instalar la libreria Kinect For Windows Language Packs v11.0,
que es el paquete de idioma con el cual nuestro sistema y dispositivo trabajaran de

forma conjunta para la construccion y desarrollo.

Existen pocos idiomas en lenguaje espafiol, para este caso se empleo el language

pack en espafiol de México que es el que mas se adapta al lenguaje espafiol.

45 Kinect for Windows Language Pack Setup (e-MX) =

KINECT
for Windows

Figura 3.24: Proceso de la instalacion del paquete de lenguaje espafiol

Elaborado por: Autor.

Una vez hecho todo los pasos de instalacion, se puede ver en esta pantalla que ha

culminado con éxito, solo quedara probar si la libreria funciona correctamente.

8 Kinect for Windows Language Pack Setup (es-MX) =

KINECT

Setup Complete

Close ®
Figura 3.25: Instalacion completa del paquete de lenguaje del sdk Kinect

Elaborado por: Autor.
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3.6. Disefo interfaz y funcionamiento del sistema

A continuacién se muestra el disefio de las diversas fases y opciones que posee el
sistema y su funcionamiento detallado.

La primera ventana que aparecera al momento de inicializar la aplicacion es la de
Inicio de Sesion, donde se colocara el nombre de usuario y contrasefia, para luego

iniciar la sesidbn como se muestra en la ventana.
B Login X

Usuario: Luis

Password: jiOOOOI }

| Aceptar l i Cancelar ’

Figura 3.26: Ingreso al sistema (LOGIN)

Elaborado por: Autor.

Menu de opciones

A continuacion se muestra el menu principal y cada una de las operaciones, en la
parte lateral se encuentra un menu donde permite seleccionar las opciones, ya sea
para realizar un mantenimiento como afiadir usuarios, agregar nuevos

movimientos, traducir palabras al lenguaje de sefias, etc.

Movimientos Corporales

Seleccione el Menu

Usuarios
Movimientos .

Corporales

— @ '
Traduccién ; | . :‘.;

Q \ _
Comunicacion \

Figura 3.27: Ingreso al sistema principal

Elaborado por: Autor.
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Una vez de haber seleccionado la opcion del menu se muestra la pantalla principal
del sistema traductor llamado comunicacion, se observa el disefio y como se
encuentran conformado el sistema para el reconocimiento y traduccion de gestos

corporales.
A continuacion se detalla el funcionamiento del sistema:

El disefio interfaz que tiene la ventana de comunicacion se encuentra compuesta
por tres camaras donde muestran diferentes funcionamientos, la camara de video,

la camara de profundidad y la cAmara esqueleto.

La ventana de interaccion donde aparecera el recuadro del video cuando compare
la palabra ingresada por voz, y cuando se realice cualquier movimiento mostrar el

significado que corresponde.

& Movimientos Corporales Kinect = a X

Seleccione el Menu

Usuarios Comunicacion

Movimientos Interaccion Video
Corporales Connected

Traduccién

Comunicacion

| o e
f.l‘/"q g | -
[ WY

P pE——— | g

Profundidad

| Escuchar

i Vérgar?Mcv\ miento

Figura 3.28: Pantalla principal de comunicacion

Elaborado por: Autor.
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Como se muestra en la pantalla que al momento de mover las extremidades el
dispositivo kinect toma captura del movimiento como lo muestra la ventana de
internacién de la camara de esqueleto, para luego ingresarla a la base de datos y

comparar el movimiento.

Figura 3.29: Pantalla de comunicacion esqueleto

Elaborado por: Autor.

Al momento de que la persona se encuentre parada frente al dispositivo kinect en
altavoz se pronuncia palabras para ser ingresada al sistema a través de los array
del sensor kinect y de esta manera traducir y realizar el movimiento que

corresponda.

Figura 3.30: Pantalla de comunicacion de ingreso de voz

Elaborado por: Autor.
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El sistema cuenta con un mend de opcion de usuarios, donde contienen dos
pestafias llamadas Lista y Datos. La primera pestafia de Lista, sirve para verificar
los usuarios que se encuentran creados y registrados en el sistema. La segunda
pestafia de datos, sirve para crear, editar, guardar o eliminar usuarios como se
muestra a continuacion.

1| Movimientos Corporales Kinect oy
—
Seleccione el Menu
o Usuario
[ Lo | ats
o | |1 Pedro Avla Nifez
Traduccidn
3 |lwisVilacres
—— |4 |Paolo Guerrero
Comunicacion T
6 |lefferson Fartin
7 |PedroGallese
8 |Cristian Benavente
9 [Carlos Ascues
10 [Vordy Reyna
11 {Jorge Calderon

Figura 3.31: Menu usuarios — lista

Elaborado por: Autor.

1 Movimientos Corporales Kinect - o X
[ — |

Seleccione el Menu
sarios Usuzrio

L Das
Movmientos | — A
Corporzles IJ
Traucgicn | E
] Nueo  Btr  Guadar  Eliminar

Nombre: |

Usuzrior

Password

Figura 3.32: Menu usuarios — Datos

Elaborado por: Autor.

66



El mend de movimientos corporales, estd compuesto de dos pestafias Ilamadas

Lista y Datos.

La pestafia Lista, se utilizan para ver los nombres de los movimientos corporales

que han sido creados en el sistema y almacenados en la base de datos.

La segunda pestafa datos, sirve para crear, editar, guardar o eliminar movimientos
corporales, también existe un boton llamado temporizador el cual se utilizan al
momento de generar los nuevos movimientos, al dar clic cambiara de color
notificando el inicio y terminacion de captura mostrando una serie de codigo de

fotogramas que se generan.

Seleccione el Menu

Usuarios Mowimientos Corporales
Lista | Datos

Movimientos
Corporales

Tradueddn

id Nombre

19 |Bienvenido
A |Adis

2 |Noentiendo
n
— |8 |Ha
u
& [Noenbendo

21 |Tengo hambre

Comunicacidn

Figura 3.33: Menu movimientos corporales - Lista

Elaborado por: Autor.

51 Movimientos Corporales Kinect

Selecclone ol Meny

Usuarios Movimientos Corporales

tos
Movimientos r =
Copoaes p ) \ ,
Traduccién | ‘ I\ 'ﬁ

Nuevo Editar  Guardar  Eliminar

Temporizador

Figura 3.34: Menu movimientos corporales — Datos
Elaborado por: Autor.
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En el men( de opcidn de Traduccidn, esta conformado por dos pestafias:

La primera pestafia de Lista, sirve para verificar los videos existentes que ya se
encuentran registrados en el sistema. Con el cual se realizo un diccionario de

palabras que sirve para reconocimiento de voz.

La segunda pestafia de datos, sirve para realizar un nuevo video de traduccion,
también cuenta con las opciones de editar, guardar o eliminar videos que ya se

encuentran registrados en el sistema.

1 Wvivietes Corpores Kt -0 X
=]
Seleccione el Menu
U - Trueion
Lita | Dsts
Movimientos
(opiaks 4 Nombe
1 |hak
Traduecidn |13 : =
! |Iutnra|
3 |mmr;=as

(omunicadon

Figura 3.35: Menu movimientos corporales - Lista

Elaborado por: Autor.

1" Mavimientos Corporales Kinect - 0 X
__— |
Seleccione el Menu
s - Traduccidn
Lisa | Datos

Movimientos —/ A
Corporales 1 IJ
Traduecidn L E

Mo Edter  Guendar  Himinar

o

Nombre:

Futa Video:

Examina.

Figura 3.36: Menu movimientos corporales - Datos

Elaborado por: Autor.
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CONCLUSIONES

Para la elaboracion del trabajo de titulacion se procedié a una ardua
investigacion para conocer las funcionalidades del sensor kinect, y el

estudio de los gestos corporales.

La aplicacion se desarroll6 con la finalidad de integrar a la sociedad a
personas que tengan un grado de discapacidad ya sea de nacimiento, por

algun tipo de enfermedad o por accidente en el transcurso de vida.

Los resultados que se obtuvieron en el transcurso del desarrollo del
sistema son muy satisfactorio, porque se ha logrado verificar que a través
del sistema traductor mejore la comunicacion entre las personas oyentes

con las personas de capacidades diferentes.

Es posible mejorar la calidad de vida de las personas con capacidades

especiales haciendo uso de este sistema de comunicacion.

Una vez mas la tecnologia venciendo la barrera de la discapacidad, siendo
de gran ayuda los avances tecnolégicos para resolver los obstaculos que se

presenta dia a dia en la comunicacion.

En conclusion se pudo determinar que el dispositivo kinect de Microsoft
es una importante herramienta que puede ser muy util en los diferentes
campos de estudio siendo incorporado y ser tomados en cuenta en
desarrolladores de software teniendo como finalidad de servir y aportar en

la sociedad.
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RECOMENDACIONES

Como autor del trabajo de investigacion de tesis se recomienda lo siguiente:

Para poder usar el sistema es importante tener en cuenta los
requerimientos necesarios tanto en software y hardware para su debido

funcionamiento.

Para que el sistema trabaje de forma estable es primordial que se lleve a
cabo en un lugar adecuado teniendo en cuenta la iluminacion y la

atenuacion de ruidos.

Se recomienda tener en cuenta los rango de distancia minima requerida
por el sensor kinect sea de 1,8 metros y una altura comprendida entre el
1,2 a 1,5 metros para que el proceso de localizacién del movimiento se lo

realice de manera eficientemente.

Para que el dispositivo Kinect pueda reconocer los movimientos es
necesario mantener una vestimenta adecuada, porque dificultaria el

proceso de reconocimiento del esqueleto.

Es posible que a futuro el sistema pueda ser implementado en los centros
educativos donde sea indispensable comunicarse a través de los gestos

corporales.

Se recomienda considerar y tener en cuenta que el lenguaje de sefias no es

universal, esto se debe a que cada pais constituye de una gramatica propia.
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GLOSARIO DE TERMINOS
KINECT. Motion sensor - Sensor de movimientos.
FPS. First Person Shooter - Tirador en primera persona.
SQL.. Structured Query Language - lenguaje de consulta estructurada.

CMOS. Complimentary Metal Oxide Semiconductor - Semiconductor
complementario de éxido metalico.

XBOX. Desktop video game console - Videoconsola de sobremesa.
SDK. Software Development Kit - Kit de desarrollo de software.
WDT. Windows developer toolkit -

APIL. Application Programming Interface - interfaz de programacion de

aplicaciones.

RGB.- color composition in terms of the intensity of the primary colors of light.-
composicion del color en términos de la intensidad de los colores primarios de la

luz.
LED. Light emitting diode - diodo emisor de luz.
UML. Unified Modeling Language - lenguaje unificado de modelado.

WPF. Windows Presentation Foundation - Fundacion de presentacion de

Windows.

BITS. Binary Digit - digito binario-

IRDA. Infrared data association - Asociacién de datos infrarrojos.
CRUD. Create, read, update, delete - crear, leer, guardar y eliminar.
USB. Universal Serial Bus - Bus Universal en Serie.

NUI. Natural user interface - interfaz natural de usuario.
DIRECTX. Microsoft API set - Conjunto de API de Microsoft.
S.0. System operative - sistema operativo.

IrDA. Infrared Data Association - Asociacion de datos infrarrojos
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ANEXOS

Verificando cada detalle de los procesos para dar finalizacion al sistema traductor
y posteriormente seguir con la configuracion del dispositivo Kinect para

establecer la correcta conexion entre el computador.

Conexion entre el kinect y el sistema de traductor

74



Desarrollando pruebas del sistema traductor, para verificar el comportamiento que
tiene al momento de realizar una conversacion ya sea por medio de los gestos

corporales como por ingreso de voz.

Traduccion de voz

Traduccion de Gesto Corporal
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