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Objetivo

O objetivo deste trabalho & implementar uma Interface
Humano Computador que controle um programa de
apresentacao de transparéncias utilizando uma WebCam.
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Metodologia

# Utilizar segmentacao por cores, no padrao HSV.

°

Identificar o centroide do objeto de interesse.

# Identificar a direcao do movimento entre frames
espacados por um At = 30frames.

® Discretizar o movimento.
o Treinar a HMM: ou

» |dentificar o movimento a partir de uma HMM
treinada.




Aparato

frames

o Webcam 320 x 240 px, 30
S

#® 10 Videos de cada movimento.

#® O usuario deve utilizar uma luva amarela para facilitar a
segmentacao.




Divisoes do Trabalho

® Pré-processamento
# Extracao de Features
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Prée-processamento

Para limpar os ruidos, a primeira fase do pre
processamento utiliza um filtro gaussiano de kernel
tamanho 5.




Prée-processamento

Para segmentar a imagem utiliza-se um histograma da
parte H do espaco de cores HSV. Este histograma é
calculado utilizando uma area demarcada no inicio da
execucao do programa, com 16 bins.

O histograma e entdo submetido ao algoritmo do OpenCV
Backproject, que segmenta a imagem probabilisticamente.
A imagem final sofre um threshold (valor 200).
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Extracao de Features

Para identificacao do objeto de interesse utilizou-se a
identificacao de blobs por vizinhos 8-conectados das
regioes brancas da imagem binarizada no passo anterior.
A maior area representa o objeto de interesse.

Para identificar o centroide e a orientacdo da mao
utilizou-se o Camshift do OpenCV.
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Extracao de Features

Apos a identificacdo do centrdide, no passo anterior,
pegamos a diferenca entre os centroides de dois frames
consecutivos, separados de um At (30 frames).

A diferenca é utilizada para calculo do angulo, que é entéao
discretizado através do circulo abaixo.
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Classificacao Estatistica

# Cada gesto € um modelo escondido de markov,
treinado com 10 videos, com probabilidade de emissao
e transicao uniformente distribuidas.

# Basta verificar qual modelo melhor se encaixa nas
observacgoes obtidas da discretizacao.
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Trabalhos Futuros

# \Verificar a aplicacao e desempenho do algoritmo

Condensation para tracking e classificacao temporal
dos movimentos.

# Aumentar a funcionalidade identificando poses das
maos.
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