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Introduccion

Las presentaciones en PowerPoint son una herramienta fundamental para los alumnos y
maestros, cada vez su uso es mas frecuente en las escuelas, aunque existan otras
herramientas alternas sigue siendo una de las herramientas mas utilizadas para
presentaciones.

El uso de PowerPoint ha causado la necesidad de los usuarios para manejar las
presentaciones de manera mas fluida y sencilla, cosa que ha causado que muchas personas
busquen alternativas o traten de hacer méas fécil el modo presentacién, auxilidndose de
dispositivos externos al programa, como controles remotos bluetooth, aplicaciones para
celulares, mouse inaldmbrico, etc.

El KINECT de Microsoft se ha convertido en una herramienta no solo para
jugadores sino también para el uso de aplicaciones escolares, es por esto que el presente
proyecto aplica para facilitar el uso de las presentaciones en PowerPoint en su modo
presentacion con la utilizacion de gestos y comandos de voz.

El presente proyecto se demuestra que es posible manejar de forma natural el
modo presentacion de PowerPoint por medio del sensor KINECT de Microsoft, de una
forma comoda y facil. Ya que se utilizé el seguimiento del esqueleto para establecer el
reconocimiento de gestos en ambas manos y se utilizo el arreglo de microfonos para el
reconocimiento de comandos de voz en espafiol.

Se considera que la aplicacion es agradable y comoda, ya que las pruebas hechas
no de muestran que la mayoria de las personas encuestadas, les agrado el sistemay no le

parece dificil de utilizar.

El documento presenta los siguientes capitulos:
Capitulo 1.- En el primer capitulo se realizé la investigacion para resolver el problema
de la utilizacion de las presentaciones de PowerPoint, sin necesidad del algun dispositivo

externo y manejar las presentaciones de una manera mas sencilla.

Capitulo 2.- En el segundo capitulo se muestra teoria sobre el funcionamiento del
KINECT de Microsoft, herramientas que se utilizaron, investigacidn sobre otros proyectos

similares que utilizaron dicha tecnologia.



Capitulo 3.- En el tercer capitulo se desarrolld la aplicacion utilizando las herramientas
mencionadas del capitulo anterior, se muestra la metodologia y pasos utilizado en la

creacion de la aplicacion.

Capitulo 4.- En el cuarto capitulo se realiz6 un cuestionario sobre los intereses que las
personas puedan tener para utilizar la aplicacion. También se hicieron pruebas con
veintidds personas para saber el desempefio de la aplicacion y si se procederia algun
cambio, ademas se les hizo otro cuestionario en el cual se les pregunto si les habia

agradado el sistema, que les gustaria cambiarle y que no les gusto.

Capitulo 5.- En el quinto capitulo se respondieron las preguntas de investigacion hechas
en el primer capitulo de la investigacion. Se juntaron las distintas opiniones de los
usuarios para saber lo bueno y malo de la aplicacién o si era re querible un cambio a la

interfaz, también los resultados técnicos y generales al uso de la aplicacion.



Capitulo 1. Planteamiento del problema

Mediante la realizacion del proyecto se han encontrado distintas aplicaciones que

utilizan esta misma tecnologia, los cuales se presentan en este capitulo.

Desde el lanzamiento de la tecnologia KINECT de Microsoft han surgido muchos
proyectos en todo el mundo con el objetivo de aprovechar esta tecnologia para abarcar

campos de desarrollo y no exclusivamente su uso en los videojuegos.

1.1 Antecedentes

Las presentaciones son importantes en todo el mundo, porque es la mejor forma
de mostrar temas diversos ante una audiencia. Debido a esto, se puede encontrar en el
mercado una gran variedad de herramientas para hacer presentaciones, entre las cuales se
encuentran Prezi, Impress (de Libre Office) de las cuales la mas conocida es el programa
desarrollado por Microsoft conocido como PowerPoint, hacia el cual se enfoca el presente

proyecto. [1]

Por otro lado la tecnologia KINECT, la cual es un nuevo avance de Microsoft,
facilita una interaccion hombre-maquina de forma natural, es decir, se utiliza
reconocimiento de voz y mando, gestos con las manos y seguimiento de movimientos del
cuerpo. [2] Originalmente fue utilizado en la consola Xbox a finales del 2010, sin
embargo las versiones actuales permiten la compatibilidad con el sistema Windows, ya
que en junio del 2011 fue el lanzamiento del KINECT para Windows. [3] [4] Es en parte
debido a dicho lanzamiento que los desarrolladores de todo el mundo intentan

actualmente buscar areas en donde aplicar esta tecnologia.

A lo anterior se ha sumado la creacion del KINECT SDK de Windows y de
frameworks alternativos a este que facilitan la utilizacion correcta del KINECT. [4] Tal
es el caso de Kinesis.io, un framework que sirve para la creacion de aplicaciones nativas
basadas en gestos utilizando HTML y JavaScript. Esto permite acceder a reconocimiento
de gestos con la mano, seguimiento de articulaciones, saltos, movimientos corporal y
reconocimiento de voz con palabras claves. Ademéas brindan la herramienta de un
simulador KINECT que permite probar aplicaciones a los desarrolladores que no tengan
un sensor KINECT de Microsoft. [5]

OpenNI es un framework de codigo abierto para el desarrollo de aplicaciones

KINECT, permite el manejo de comandos con gestos de voz y movimiento en tiempo real.



Actualmente estd disponible para Windows 7 y Ubuntu 10.10. y se considera una
excelente alternativa a Windows SDK. [2] [6]

El KINECT SDK es el paquete de desarrollo de Microsoft para la realizacion de
aplicaciones compatibles con esta tecnologia, fue lanzado en Junio del 2011.
Este paquete de desarrollo se puede obtener de manera gratuita para estudiantes en el sitio
de Dreamspark, asi Microsoft facilita el desarrollo de aplicaciones a la comunidad
estudiantil. [4]

Se han desarrollado muchos proyectos con esta tecnologia pero los que mas se
relacionan con el proyecto son los siguientes:

Kinemote es una aplicacion donde se utiliza el KINECT para sustituir los
comandos del mouse por medio de gestos de movimiento compatible con Windows 7,

desarrollado con el framework OpenNI de cddigo abierto. [7]

WIN&I es una aplicacion desarrollada por el equipo de Evoluce, donde éste
sustituye, al igual que Kinemote, el raton con gestos de movimiento utilizando el KINECT
a un rango de siete metros. Esta aplicacion funciona solamente en Windows 7 y tiene un

costo de 19.90 € (version hogarefia) y 39.90 € (version empresarial). [8]

Kinesis es un proyecto que permite manejar presentaciones de documentos con el
KINECT de Microsoft, en este se pueden visualizar diferentes tipos de archivos tales como
documentos de Microsoft Office, imagenes y textos. Dos pantallas en donde una de ellas
es para mostrar la presentacion y la otra es para mostrarle al presentador el mend para
manejar la presentacion. La desventaja que tiene Kinesis es que requiere de muchos
recursos en la computadora, pues necesita memoria RAM mayor a 2GB y un procesador

con velocidad mayor a 2.66GHz. [9]

1.2 Definicion del problema

Actualmente el manejo de las presentaciones consiste en manipularlas por medio
de dispositivos bluetooth que se utilizan tipicamente para encender, iniciar la presentacion
y controlar el cambio entre las diapositivas. Sin embargo, al no contar con estos
dispositivos, el usuario debe manipular las presentaciones directamente, lo cual en
ocasiones tiene como consecuencias: perdidas de tiempo, de recursos y de la fluidez de

la presentacion.



1.3 Objetivos de la investigacion

Desarrollar una interfaz para manipular presentaciones en PowerPoint utilizando
la tecnologia KINECT de Microsoft. Se pretende realizar un enlace entre KINECT y
PowerPoint para controlar a distancia el movimiento de las diapositivas e interactuar con
los objetos multimedia sin la necesidad de utilizar el teclado o el mouse y asi crear una
presentacion mas dinamica, mediante el desarrollo de una interfaz sencilla y amigable al

usuario.

1.4 Preguntas de investigacion
Las preguntas de investigacion que surgieron en este proyecto son las siguientes:
e ;Cbmo se comunicara Windows 8 con el KINECT?
e Como se comunicara Microsoft Office con KINECT?
e (Qué herramientas se necesitaran para el desarrollo?
e (A qué distancia sera posible manipular el programa?
e ;CoOmo se va a lograr que Unicamente reconozca al presentador y no interfiera con
la audiencia?

e ;Qu¢ limitaciones tiene el utilizar el modo “presentacion” de PowerPoint?

1.5 Justificacion de la investigacion

La interfaz ayuda al manejo de presentaciones para asi evitar problemas actuales,
tales como el tener que cambiar manualmente de diapositiva o el utilizar dispositivos de
bluetooth que tienen funciones limitadas, como el solo encender y cambiar de
diapositivas. Asi mismo, evita que los presentadores pierdan tiempo al tener que estar
cambiando manualmente de diapositiva, sobre todo si se encuentran lejos del teclado o
del mouse, de manera que puede favorecer la fluidez de la presentacion de una manera

significativa.
1.6 Limitaciones y delimitaciones de la investigacion
Las limitaciones en la aplicacion de este proyecto son:
Se limitara a computadoras con el sistema operativo Windows 8 o superior.

Es necesario contar con el sensor KINECT de Microsoft y su adaptador de

corriente.



Las delimitaciones:

Se decidira en el transcurso de la investigacion si se decide manipular los archivos
de Microsoft PowerPoint para lograr una mayor funcionalidad en la interfaz o si

solamente se manipula al PowerPoint en el modo “presentacion”.

Se decidira en el transcurso de la investigacion si se programaran comandos de

voz ademas de gestos de movimiento.



Capitulo 2. Marco Teorico

En este capitulo se muestra los conceptos utilizados en la realizacion del proyecto,
el cual tiene el proposito de controlar las presentaciones de una manera mas dinamica que

en la actualidad, para permitir una interaccién mas natural entre el usuario y la interfaz.

2.1 KINECT

Es un sensor de movimiento USB (Universal Serial Bus) de Microsoft que
revolucion6 la manera de interactuar con los videojuegos, pues nos proporciona una
interfaz natural, que permite el manejo del juego a distancia y sin la necesidad de utilizar
algun dispositivo de mando, por medio de sencillos gestos, comandos de voz y
movimientos, que originalmente fue lanzada para la consola Xbox en el 2010. [3,10,11,12]

Gracias al éxito que se obtuvo con su lanzamiento, Microsoft decidid lanzar
KINECT para Windows SDK en junio de 2011, pero a hora para desarrolladores de todo
el mundo. [4,3]

KINECT utiliza la tecnologia de la empresa israeli PrimeSense, la cual permite
generar imagenes de profundidad en tiempo real, ademas del color y datos de audio en
una escena. También hace que KINECT funcione en diferentes condiciones de
luminosidad como en habitaciones muy iluminadas o totalmente obscuras, y no se
requiere que el usuario posea ningun dispositivo para detectarlo como en la tecnologia de
la competencia (Sony PlayStation y Nintendo Wii Remote). [10,13]

2.1.1 Componentes del KINECT

El KINECT es un dispositivo que estd compuesto por un gran numero de
componentes y tecnologias que ofrece a los usuarios nuevas experiencias al involucrar

sus diferentes sentidos. [14]

Por un lado KINECT tiene sensores que actlan como dispositivos de entrada, los
cuales leen la informacion que se encuentra en el medio fisico frente de ellos. Tiene cuatro
micréfonos que combinados pueden filtrar ruido de fondo y detectar la posicion de la
persona en una habitacion, estos estan distribuidos de la siguiente manera: tres enfrente y
uno a la izquierda (Figura 1, G-I), Oficialmente KINECT SDK es el Gnico que puede
acceder a ellos. También tiene una camara estandar web en el centro (Figura 1, C). A su

lado esta una camara infrarroja y un acelerémetro dentro del dispositivo. [15,16,10]



Por otro lado KINECT tiene sensores que actian como dispositivos de salida.
Tiene un emisor laser (Figura 1, A) que se activa al conectarlo a un dispositivo y funciona
en combinacion con la cdmara infrarroja (IR) para obtener la informacion de toda la
habitacion.

Otro componente es el indicador de LED (Figura 1, B) que puede servir para
interactuar con el usuario al estar encendiendo y apagando. Para finalizar también tiene

un motor que permite girar el KINECT treinta grados hacia arriba o hacia abajo. [15,10]

A - IR projector accelerometer (E)

A B C D
B - LED indicator
C - RGB camera
D - IR camera

|

mic (F) T mic (G),mic (H),mic (1)

motor (K)
Figura 1: Sensor KINECT [15]

Gracias a todos estos elementos, el KINECT puede realizar las siguientes tareas:

reconocimiento facial, de voz y seguimiento esquematico. [17]

2.1.2 Funcionamiento

Para poder entender el funcionamiento del KINECT, primero se tiene que entender
coémo funciona la imagen de profundidad. Se compone de dos partes: el emisor de laser
IR y una camara de infrarrojos. EI emisor de laser IR crea una nube de puntos de luz

estructurada a 830 nm (nanémetros).

Estos puntos son registrados por la camara y son comparados con patrones
conocidos por el KINECT. Cualquier perturbacion en la estructura se considera como una
variacion en la superficie las cuales son detectadas y permiten determinar qué tan
profundos estan los objetos a este proceso se le conoce como imagen de profundidad.
(Figura 2). [18,19,20]



Figura 2: Nube de puntos de luz estructurada [14]

En este funcionamiento tiene las siguientes limitantes:
= Lalongitud de onda tiene que ser constante.
» Laluz ambiental puede causar problemas.
» Ladistancia de vision esta limitada a la resistencia del emisor.
La longitud de onda es controlada por un dispositivo que mantiene el laser a una

temperatura constante. [18]

La luz ambiental es la mayor limitante de los sensores de luz estructurada, por
ello KINECT implementa un filtro IR de 830 nm (nanémetros) a lo largo de la camara
IR, para evitar la pérdida de informacion u obtener resultados falsos. A pesar utilizar
estos dispositivos, es recomendable utilizar el KINECT en lugares cerrados, ya que no

funciona bien en lugares iluminados con la luz del sol. [18,17]

2.1.3 Seguimiento de esqueleto

KINECT no se limita solo con la deteccion simple del cuerpo, ya que permite
localizar las articulaciones y diferentes partes del cuerpo, a esto se le conoce como el
seguimiento de esqueleto. Esta capacidad permite el crear aplicaciones interactivas

utilizando cualquier tipo de gesto corporal con el controlador del KINECT. [14,16,19]

Proceso del seguimiento de esqueleto (Figura 3):
= El laser de infrarrojo lanza la nube de puntos de luz estructurada.
= KINECT crea el mapa de profundidad a partir de la deteccién de la nube

por el sensor infrarrojo.



= Detecta el suelo y separa los objetos del fondo para encontrar el contorno
humano.

= Se clasifica las partes humanas.

= Identifica las articulaciones.

* Recrea el esqueleto. [21]

Figura 3: Seguimiento del esqueleto [14]

El esqueleto es un arbol grafico que consta de veinte puntos que corresponden a
las diferentes articulaciones claves del cuerpo. Los puntos del esqueleto se expresan en
coordenadas X, Y y Z que representan en metros. Como se muestran en la figura 4
donde el origen es el sensor KINECT. [22,23]

ATY

..... a

Sensor Direction

w -Y

Figura 4: Sistemas de coordenadas de KINECT. [23]

KINECT puede rastrear a dos usuarios, al realizar seguimiento de esqueleto. La
distancia recomendada del sensor al usuario es de aproximada 1,8 m para un usuario y

para dos es de 2,5 m. y se requiere que el usuario tenga una altura minima de 1m. [10]
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2.1.4 Gestos

Es cualquier movimiento fisico que un sistema digital puede percibir sin el uso de
ningun dispositivo. Los gestos son fundamentales para el KINECT, son representaciones
simples del mundo real para el manejo de interfaces. [24]

La tecnologia de reconocimiento de gestos solo es la incorporacion de

informacidn de que tan lejos o cerca esta un objeto. [19]

2.1.5 Reconocimiento de voz

El proceso de reconocimiento de voz puede tener problemas con ruido del entorno
en el que se pretende implementar. Para evitar este problemas se implementa el uso de
una matriz de micréfonos y un procesador de sefial digital para detentar la fuente de audio
especifica. Ademas de la eliminacion de ecos y ruidos.

El andlisis de audio es una herramienta poderosa, pues acompafiada por la vision

del KINECT puede aumentar la cantidad de mando en una interfaz. [15,14]

2.2 Interfaz de usuario natural (NUI)

La Interfaz de Usuario Natural (NUI por sus siglas en inglés) se refiere a la
interaccion hombre-méaquina de forma invisible para el usuario, donde los sentidos son

los més importantes, en su mayoria la audicion y la vision. [14]

La ventaja de usar NUI es que en poco tiempo el usuario pasa de ser inexperto a
experto, pues el sistema se adapta a la forma de actuar del usuario. Es un término que
abarca varias tecnologias tales como el reconocimiento de voz, multitouch e interfaces
como KINECT. [14,16,24,2]

Las Interfaces Naturales se pueden dividir en dos grupos:

= Pantalla tactil. Como iPad y Tablet.

= Forma libre. Reconocimiento de gesto como KINECT o sensores. [24]
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2.3 Frameworks KINECT

2.3.1 KINECT para Windows SDK

KINECT para Windows SDK es un conjunto de herramientas que permite crear
aplicaciones que utilicen el KINECT. [23]

Fue desarrollado por Microsoft, lanzado el 16 Junio del 2011 la version beta y al
principio de 2012 lanza la version comercial. Este paquete de desarrollo se puede obtener
de manera gratuita para estudiantes en el sitio de Dreamspark. [4,25]

2.3.1.2 Arquitectura
La estructura interna de KINECT para Windows SDK se muestra en la figura 5,
en donde se observa los componentes que SDK como la Interfaz de Usuario Natural,

Interfaz de Programacion de Aplicaciones (API) y los controladores del KINECT. [25]

Applications
Video Components I Audio Components
. Windows Core Audio
A/V capture and transcoding
NUIAPI Media Foundation | DirectShow B peec APIS
DMO codec for mic arra
T B a1l
1| Device Device . . 1
1 setup access Video stream control Audio stream control | User Mode
1
1 1
1| WinUSB device stack WinUSB camera stack USBAudio audio stack | Kernel Mode
1 L
1 1
1 Kernel-maode drivers for Kinect for Windows 1
! 1
| USB Hub | Hardware
| Motor | | Cameras | Audio mic arra |
Kinect sensor
I:l Kinect for I:l Windows I:l User-created
Windows SDK components components

Figura 5: Arquitectura de KINECT para Windows SDK [25]

2.3.1.3 Capacidades
SDK permite controlar las siguientes capacidades del KINECT:
= Controladores de KINECT:
o Permite la captura y procesar sonido de la API de audio de Windows
o Permite captura y transmision de datos de imagen y profundidad.
o Ademas de permitir el uso de mas de un KINECT en una aplicacion.

o Tiene una funcionalidad de detectar esqueleto desde 40 cm distancia. [23]
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= NUI API:

Es un conjunto de API que obtienen los datos de sensor y controlan el dispositivo.

Ademas de procesar los datos de imagen y profundidad para el seguimiento de

esqueleto. [23]
= Audio API:
Soporta y controla el sistema de microfonos. [23]

2.3.1.4 Requisitos

Requisitos de hardware:

Para utilizar el sensor KINECT para Windows es necesario tener una PC con las siguientes

caracteristicas:

Windows 8.

32 bits(x86) o 64 bits(x64)

Procesador dual-core de 2,66 GHz 0 més rapido
Dedicado bus USB 2.0

2 GB de RAM [26]

Requisitos de software:

Microsoft Visual Studio 2010 o 2012
Microsoft .NET framework 4 [25]

2.3.2 OpenNI

OpenNI (Interaccion Natural Abierto) es una organizacion sin fines de lucro, que

tiene como objetivo certificar y promover la compatibilidad de Interaccion Natural en

dispositivos, aplicaciones y middleware. Para lograr este objetivo OpenNI a puesto a

disposicion de los desarrolladores un marco de cédigo abierto, el cual proporciona un

interfaz de programacion de aplicaciones (API) con interaccion natural, llamado

framework OpenNI, el que se puede encontrar en la pagina oficial de OpenNI. [2,14]

Esta organizacion fue fundada en noviembre del 2010 por las compafiias:

PrimeSense, es lider en el area de Interaccion Natural (NI) y la profundidad 3D, ademaés

proporciona su tecnologia de deteccion 3D al KINECT.
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Willow Garage, laboratorio de investigacion robética donde desarrollan hardware y
software de codigo abierto.

Side-Kick, empresa desarrolladora de juegos manejados por gestos.

Asus, proporciona hardware a OpenNI para promover las aplicaciones NI.

AppSide, ofrece plataformas de fécil acceso a juegos de movimiento controlado. [2,14,11]

2.3.2.1 Arquitectura de framework OpenNlI

OpenNI se puede visualizar en la figura 6. La primera capa representa el software
que utiliza el API de este framework. La capa de en medio representa OpenNI, que
proporciona interfaces de comunicacion para sensores y los componentes de middleware.

La dltima capa muestra los dispositivos de hardware que capturan los datos y entornos.

[2,14]

OpenNI
lT lT lT Middleware
Components
Middleware Middleware Middleware (e.g. Hand —> OpenNI
Component Component Component gesture —» Interfaces
A B c tracking)

If

it it
%{ 3] 7 Hardware
g e ¢ ~ Device
N 4 — (sensor)

Figura 6. Arquitectura de OpenNI [2]

2.3.2.2 Médulos

Los modulos son los que proporciona la interfaz para manejar los componentes
fisicos y de middleware, los cuales se conocen como modulos, los que se usan para
producir y procesar datos sensoriales.

Modulos de sensor:
= Sensor 3D
= Céamara RGB

= Camara IR
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= Dispositivos de audio
Madulos de middleware
= Analisis de cuerpo completo: en este se crean estructuras corporales como
modelo de datos, describe articulaciones, orientacion y centro de masa.
»  Anadlisis de mano
= Gestos: identifica gestos predefinido y lanza alertas a la aplicacion.

= Analizador de escenas: analiza el entorno para separar las figuras del fondo. [2]

2.3.2.3 Los nodos de produccion
Los nodos de produccion son los que productores de los datos para las
aplicaciones NI, es decir son los generados en el mapa de profundidad. [14,2]

Ejemplo: aplicacion de nodos de produccion figura 7.

Figura 7: Identificacién de gesto de mano.

Tipos de nodos de produccion:

Los tipos de nodos de produccion soportados en OpenNl:

= Los relacionados con los sensores: soportan dispositivos, generador de
profundidad, de imagenes, IR y de audio. [14]

= Los relacionados con Middleware: soportan gestos generadores de alertas,
analizador de escenas, generador de punto de mano, de usuario y jugador. [14]

2.3.2.4 Cadenas productivas:

Las cadenas productivas son aquellas que se generan al crear una secuencia de
nodos dependientes el uno del otro. Esto puede suceder al momento de utilizar diferentes

maodulos simultdneamente registrando una solo aplicacién [2]
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2.3.2.5 Capacidades

OpenNI tiene claro que al trabajar con distintos dispositivos es necesario el tener
un amplio listado de capacidades y de opciones de configuracion para nodos de
produccion para soportar de forma satisfactoria. Sus capacidades son: [14]

= Segundo angulo: permite cualquier generador de imagenes de profundidad, de
imagen o de IR y trasformar los datos como si fueran capturados de otro lugar.

= Recortar: permite que el generador de imagen pueda seleccionar y recortar solo
un area.

= Frame sync: permite que dos sensores sincronicen sus tramas al mismo tiempo.

= Espejo: Permite la duplicacion de datos producidos por el generador.

= Pose de deteccion: permite reconocer una posicion especifica del usuario.

= Esqueleto: activa un generador de usuario para emitir los datos del esqueleto del
usuario.

= Posicion del usuario: permite optimizar la imagen de profundidad para un area
especifica de la escena.

= Estado de error: permite que un nodo de informacion se encuentre en error, es
decir, que no esté funcionando correctamente.

= Blogque Aware: permite bloguear nodos fuera del limite del contexto.

= Mano que toca Edge FOV: es una alerta que se activa cuando la mano llega a los

limites del campo de vision. [2]

2.3.2.6 Requisitos:
OpenNI esta disponible en las siguientes plataformas:

= Windows XP y versiones posteriores, para 32-bit
= Linux Ubuntu 10.10 para x86 [2]

2.3.3 Kinesis.io

Kinesis.io, es un framework que sirve para la creaciéon de aplicaciones nativas
basadas en gestos utilizando HTML y JavaScript. Esto permite acceder a reconocimiento
de gestos con la mano, seguimiento de articulaciones, saltos, movimientos corporal y

reconocimiento de voz con palabras claves. [5]

Ademas nos brindan la herramienta de un simulador KINECT que permite probar

aplicaciones a los desarrolladores que no tengan un sensor KINECT de Microsoft. Este
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simulador esta disponible para Mac OS y Windows 7, se puede descargar en la pagina

oficial de kinesis.io. [5]

En este simulador se puede configurar las coordenadas de inicio X, Y, Z

y seleccionar alguno de los gestos, que ya tiene configurados como se muestra en la

figura 8 y su funcionamiento se muestra en figura 9. [5]

=g Kinesis Simulator
Start Server |

Gestures | Speech | Hand Tracking

=R EoR (==
Connect Kinect |

Criginal Position

y 00

y 00

z 00

Simulate Gestures Body

Left Hand Right Hand
[ swipelefe || Swipeleft |

| swipeRight | | SwipeRight |

[ SwipeUp |[ SwipeUp |

[ SwipeDown | [ SwipelDown |

Figura 8: Ventana de configuracion de Simulador Kinesis. [5]

=g Kinesis Simulator

Start Server |
Hand Tracking

[F=5 (=R =55
Connect Kinect |

Maove the ball below to simulate hand Movement

Depth :I

0.0

Figura 9: Ventana del Simulador Kinesis. El circulo rojo simula la posicion de la mano.

[5]
2.3.3.1 Requisitos

Para utilizar Kinesis es necesario cubrir los siguientes requisitos:

=  PC con Windows 7
=  KINECT para Windows o XBOX 360.
= Kinesis SDK [5]
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2.4 Conclusion

A lo largo de este capitulo sea a mostrado los conceptos que son necesario para
realizar el presente proyecto. Que herramientas se pueden utilizar para el desarrollo de la
aplicacion, qué caracteristicas tiene el sensor KINECT y qué caracteristicas tiene la
interfaz natural con esta tecnologia.

Con este capitulo se vieron los componentes de KINECT que se utilizaron en la
aplicacion, tales como la camara de deteccion de profundidad que es utilizado para el
seguimiento del esqueleto y la deteccidn de las manos. Y la matriz de micr6fonos para
utilizada para la deteccion de comandos de voz.

Se vieron las diferentes tecnologias que se pueden utilizar para el manejo del
KINECT, tales como el KINECT para Windows SDK que es una de las mejores opciones
que se tiene de para el manejo del KINECT en las aplicaciones, ya que para los
desarrolladores que son estudiantes es gratuito.

Ademas no es de codigo abierto por lo que nadie puede modificar lo y con esto
el presente proyecto no tendria problemas futuro. Y como esta libreria es propiedad de

Microsoft se tiene mucha més confianza y seguridad para usarlo en este proyecto.
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Capitulo 3. Materiales y Métodos

En el presente capitulo, se expondran los materiales y los métodos utilizados en este
proyecto, que tiene como finalidad el desarrollar una aplicacion de software que permita
el manejo dindmico de una presentacion PowerPoint mediante el KINECT de Microsoft.

3.1 Descripcion del &rea de estudio

El proyecto es de desarrollo tecnoldgico en donde se implementa la tecnologia
KINECT de Microsoft para el manejo de presentaciones PowerPoint, por lo que se realizé
una detallada investigacion para el saber mas acerca del funcionamiento del KINECT, los
conceptos y caracteristicas, ademas de herramientas para el manejo de PowerPoint y para
el desarrollo de la aplicacion. Desarrollo realizado en el lenguaje C#, utilizando las
herramientas de desarrollo de KINECT SDK, utilizando sencillos y practicos gestos

programados.

Se realiz6 un estudio prospectivo, ya que se recolectd informacién de cémo se
comporta la aplicacion con forme se le hacen pruebas de escritorio, asi para se tuvo en
consideracién la informacion recabada para hacer cambios en la aplicacién, y hasta tener
la aplicacion terminada se procedio a hacer mas pruebas en las cuales fueron realizadas
por veintidos personas que no conocian la aplicacion, en donde se levantaron datos acerca
del comportamiento de la aplicacion, datos que ayudaron a saber que mas le faltaba a la

aplicacion y cambiar lo que no les agradé.

Y se realiz6 un estudio de tipo experimental, ya que es una aplicacion prototipo,
en la que se llevaron a cabo pruebas de escritorio para ir depurando los errores y la
usabilidad de la aplicacion, manipulando las variables tales como diferentes tipos de
gestos y comandos de voz més agradables, hasta encontrar los mas adecuados para el

usuario.

3.2 Materiales
Materiales utilizados en el proyecto:
e KINECT de Microsoft
e Adaptador de corriente USB para KINECT de Microsoft

e Computadora personal con las siguientes especificaciones:
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= Windows 8.

= 64 bits(x64).

» Procesador de 2,10 GHz 0 maés rapido
» Dedicado bus USB 2.0

= 4 GBdeRAM

= Microsoft Visual Studio 2012

= KINECT SDK 1.8

= Microsoft .NET framework 4.5

=  PowerPoint 2013

3.3 Métodos

En este apartado se muestra los diferentes métodos utilizados, asi como algunas
caracteristicas de la investigacion.

El proyecto fue elaborado y probado en las instalaciones de Instituto de Ingenieria
y Tecnologia (I1T) en el periodo de agosto 2012 a octubre 2013. En donde participaron

alumnos en las pruebas de la aplicacion.

Dentro de esta investigacion se desarrollé una aplicacion en la cual los usuarios
pudieron manipular las diapositivas de PowerPoint, mediante un interfaz de forma natural
por medio del KINECT de Microsoft. Esta aplicacion se realizd para resolver los
inconvenientes que han tenido los expositores al manejar sus presentaciones, se tiene el

control de las diapositivas en necesidad del teclado o algin dispositivo de bluetooth.

La aplicacion se desarrollé mediante cédigo en lenguaje C#, implementando las
librerias de KINECT SDK para el manejo de KINECT de Microsoft y la de manejo de
PowerPoint. Se tiene una interfaz de forma natural, la cual es manipulada por el usuario

mediante gestos programados y comandos de voz.

En la aplicacion se detecta y muestra al presentador por medio del KINECT,
ademas se detectan los gestos y los comandos de voz que son requeridos para la
manipulacion de la presentacion, gestos como la siguiente o anterior diapositiva, acercar,
subir volumen, y comandos de voz, para abrir presentacion, seleccionar, mudo, iniciar y

detener videos multimedia, alejar y cerrar .
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3.3.1 Metodologia:

Seccion donde se explican de forma amplia la metodologia, pasos y herramientas

utilizadas para la creacion del presente proyecto.

3.3.3.1 Disefo:

El disefio que se aplico consta de una interfaz intuitiva y simple, la cual contiene gestos
programados y comandos de voz, los que son detectados por el KINECT de Microsoft y
con ello laaplicacion permite el manejo de las presentaciones, el disefio de esta aplicacion

es representado en el siguiente diagrama de flujo (Figura 10):

Inicio
Deteccion del sensor

Deteccion del usuario

Mostrar usuarioy

Si Si

Seleccionar presentacion

Mostrar
presentacion

Fin

Deteccion de gestos o

Siguient ¥ ] *
'ulente. it Acercar Play
Diapositi Siguiente e Alejar leccid .

Figura 10: Diagrama de flujo de la aplicacion.

La aplicacién consta de una pantalla de inicio en la que se tienen un detector de sensor,
un visor de usuario y dos botones KINECT , ademas del poder controlar este entorno con
la mano del usuario por medio de KINECT . Esta pantalla se muestra en figura 11 y figura
12.
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Figura 11: Pantalla de inicio 1.

BB

Figura 12: Pantalla de inicio 2.

Abrir

Luego de presionar la opcion “abrir presentacion” se abre un cuadro de dialogo,

en el cual se debe de seleccionar la presentacion a utilizar (Figura 13).

PowerPointvaice
Control Binary
10

g

powercontrol

N

'

5 !
v El La naturaleza de La naturalera de

La natu

ralera de

| process de
Nombre: |13 F o] [powerpoint tppts

acidn|

o

Cancelar

Figura 13: Cuadro de dialogo abrir.

Después de este proceso la presentacion seleccionada se abre en modo
presentacion (Figura 14), la cual se puede manejar por medio de gestos y comandos de

voz programados, los cuales nos permiten el manejo dindmico de la presentacion.
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KINECT

Manejo de Presentaciones
PowerPoint

Figura 14: PowerPoint modo presentacion.

Los gestos y comandos de voz programados que contiene la aplicacion son los
siguientes:
e Abrir
e Siguiente diapositiva
e Anterior diapositiva
e Seleccionar componentes
e Iniciar multimedia
e Mudo
e Acercar
e Restaurar
o Alejar

e Cerrar

Gestos horizontales

Estos tipos de gestos detectan el movimiento de una mano en determinado sentido
estando a la misma altura (Y), en movimiento en la coordenada X y a determinada
velocidad.

Los gestos horizontales utilizados en el proyecto son los siguientes:

Gesto “siguiente diapositiva”:
En este gesto el KINECT detecta el deslizamiento de la mano izquierda hacia la
mano derecha y es utilizado en la aplicacion para cambiar a la siguiente diapositiva de la

presentacion en curso. Es utilizado tal como se muestra en la figura 15.
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Figura 15: Gesto “siguiente diapositiva”

Gesto “anterior diapositiva™:

Este gesto es detectado por el KINECT cuando se desliza la mano derecha hacia
la mano izquierda. En la aplicacion se utiliza este gesto para cambiar a la diapositiva

anterior de la presentacion, es utilizado tal como se muestra en la figura 16.

Figura 16: Gesto “anterior diapositiva”
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Gestos verticales:

Estos tipos de gestos detectan el movimiento de una mano a determinado sentido
estando a la misma distancia en X, pero moviéndose en la coordenada Y y a determinada
velocidad.

Los gestos verticales utilizados en el proyecto son los siguientes:

Gesto “acercar”:
Este gesto detecta el deslizamiento de la mano derecha de abajo a arriba, y es

utilizado en la aplicacién para hacer acercamientos en una diapositiva. Es utilizado tal

como se muestra en la figura 17.

Figura 17: Gesto “acercar”

Gesto “subir volumen’:

Este gesto detecta el deslizamiento de la mano izquierda de abajo a arriba, y es
utilizado en la aplicacion para subir el volumen de los elementos multimedia ya

seleccionados en la diapositiva. Es utilizado tal como se muestra en la figura 18.
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Figura 18: Gesto “subir volumen”

Comandos de voz:

Los otros gestos son por medio de voz, sus palabras claves son las siguientes:

Abrir, seleccionar, iniciar, detener, bajar, restaurar, cerrar.

Abrir: comando de voz utilizado después de seleccionar la presentacion para

seleccion en el cuadro de dialogo abrir presentacion.

e Seleccionar: comando de voz utilizado para seleccionar elementos multimedia de
la presentacion.

e Iniciar: comando de voz utilizado para iniciar (play) los elementos multimedia ya
seleccionados.

e Mudo: comando para poner en mudo el volumen del video en ejecucion.

e Restaurar: comando de voz utilizado para restaurar el zoom, a tamafio normal.

e Detener: comando de voz utilizado para detener los elementos multimedia

después de ser seleccionados.

e Cerrar: comando de voz utilizado para cerrar la aplicacion.

A continuacion se muestra de forma mas clara el desarrollo de la aplicacion.
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3.3.3.4 Desarrollo:

Procedimiento para la elaboracion de la aplicacion, se utiliz6 una computadora
con Windows 8 y Microsoft Visual Studio 2012, el lenguaje de programacion C#y se creo
el proyecto de aplicacién Windows Presentation Foundation (WPF). En dicho proyecto
se agregaron las librerias correspondientes a KINECT SDK version 1.8 tales
Microsoft.Kinect.Interaction, ademas se agrego la libreria para el manejo de PowerPoint

Microsoft.Office.Interop.powerpoint.

En el disefio de la aplicacidn se presentan controles especiales de Microsoft.Kinect
para las aplicaciones WPF, los cuales nos permiten disefio interactivo y amigable para los
usuarios.

Controles de KINECT utilizados son:

Primero se agregé en el MainView.xaml la referencia de la figura 19:

xmins:k="http://schemas.microsoft.com/kinect/2013"

Figura 19: Referencia de KINECT.

KinectRegion, esta es el area de la ventana en donde interactian los elementos

KINECT. El siguiente cddigo es el necesario se muestra en la figura 20.

<k:KinectRegion Name="KinectRegion" Margin="0,-10,0,10">

Figura 20: KinectRegion.

Se agrego6 el control de usuario:

KinectSensorChooserUl, este control muestra el estado del sensor KINECT, es
muy importante ya que muestra si el KINECT esta funcionando al momento de ejecucion

de la aplicacion, muestra si esta conectado, desconectado, etc.

El codigo utilizado para implementar este control es el siguiente (figura 21).
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<k:KinectSensorChooserUI Horizontal Alignment="Center" VerticalAlignment="Top"

Name="sensorChooserUi" RenderTransformOrigin="1.1,0.662" Opacity="0.8" />

Figura 21: Cddigo KinectSensorChooserUl.

Se inicializaron todas las funciones necesarias para el funcionamiento de los
componentes del KINECT, asi como controladores de eventos KINECT y el encendido

del sensor, tal como se muestra en la figura 22:

private KinectSensorChooser sensor;

public MainWindow()

{ InitializeComponent();

this.Loaded += new RoutedEventHandler(MainWindow_Loaded);
this.sensor = new KinectSensorChooser();
this.sensor.KinectChanged += SensorChooserOnKinectChanged,;
this.sensorChooserUi.KinectSensorChooser = this.sensor;
this.sensor.Start(); }

Figura 22: Cddigo inicializacion componentes.

La siguiente funcion permite activar la deteccion de datos de profundidad y del
esqueleto segun la posicién del usuario, repetitivamente haciendo que en todo momento
el KINECT esté detectando al usuario sin importar si esta cerca o lejos del sensor, su

codificacion se muestra en la figura 23.

private void SensorChooserOnKinectChanged(object sender, KinectChangedEventArgs
args)
bool error = false;
{ if (args.OldSensor != null)
{try
{args.OldSensor.DepthStream.Range = DepthRange.Default;
args.OldSensor.SkeletonStream.EnableTrackingInNearRange = false;
args.OldSensor.DepthStream.Disable();
args.OldSensor.SkeletonStream.Disable();
}
catch (InvalidOperationException)

{error = true; }
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if (args.NewSensor != null)
{try
{args.NewSensor.DepthStream.Enable(DepthlmageFormat.Resolution640x480Fps30);
args.NewSensor.SkeletonStream.Enable();
try
{args.NewSensor.DepthStream.Range = DepthRange.Near;
args.NewSensor.SkeletonStream.EnableTrackingInNearRange = true;
}
catch (InvalidOperationException)
{args.NewSensor.DepthStream.Range = DepthRange.Default;

args.NewSensor.SkeletonStream.EnableTrackingInNearRange = false;

¥
}

catch (InvalidOperationException)
{error = true; }
} if (Yerror)
kinectRegion.KinectSensor = args.NewSensor;

Figura 23: Cddigo para activacion de sensor.

Cuando se ejecuta la aplicacion, el KinectSensorChooserUl indica los siguientes
estados:

Estado “listo”, esto sucede cuando el KINECT es correctamente conectado, se
muestra en la figura 24.

= All set!

Figura 24: KinectSensorChooserUl en estado conectado.

Estado KINECT “necesario”, este estado sucede cuando el KINECT no esta

conectado correctamente la computadora, se muestra en la figura 25.
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Kinect reguired

@

Figura 25: KinectSensorChooserUl en estado KINECT necesario.

Estado “inicializar”, este estado sucede inmediatamente que se conecta el

KINECT, se muestra en la figura 26.

Initializing...

Figura 26: KinectSensorChooserUl en estado inicializar.

Estado “cable de alimentacién desconectado™, se produce cuando el cable de

alimentacion de corriente del KINECT esta desconectado, se muestra en la figura 27.

Figura 27: KinectSensorChooserUI en estado cable de alimentacion desconectado.

KinectUserViewer, control KINECT que permite mostrar al usuario por medio de
pixeles de profundidad del usuario, su funcionamiento se puede observar en la figura 28.
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Figura 28: KinectUserViewer.

El siguiente codigo es el utilizado para agregar el KinectUserViewer a la ventana
de disefio. Su codigo se muestra en la figura 29.

<k:KinectUserViewer k:KinectRegion.KinectRegion="{Binding
ElementName=KkinectRegion}" Margin="144,45,152,44" />

Figura 29: KinectUserViewer.

KinectTileButton, son los botones utilizados en aplicaciones KINECT los cuales

son semejantes a botones de inicio Windows 8 , se muestra en la figura 30.

Figura 30: KinectTileButton

El cddigo utilizado para agregar el botdn cerrar es figura 31.:

<k:KinectTileButton x:Name="Botoncerrar" Click="Buttoncerrar"

Vertical Alignment="Bottom" FontSize="36" FontFamily="Viner Hand ITC"
FontWeight="Bold" Width="200" HorizontalContentAlignment="Center"
VerticalContentAlignment="Center" Foreground="#FFOCOFOF"
Height="200">Cerrar</k:KinectTileButton>

Figura 31: Cddigo botdn cerrar.
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El funcionamiento de este botdn es el siguiente figura 32:

private void Buttoncerrar(object sender, RoutedEventArgs e)
{sensor.Stop();
this.Close();}

Figura 32: Cddigo funcion cerrar.

También se utilizo el botdn abrir diapositiva como se muestra en la figura 33:

Figura 33: KinectTileButton abrir

Este botdn abre un cuadro de dialogo, en el cual se debera seleccionar la

presentacion y si se desea se abrird la presentacion.

El siguiente codigo es el utilizado para este boton figura 34:

private void Buttonabrir(object sender, RoutedEventArgs e)
{
Microsoft.Win32.0OpenFileDialog Dialogo = new
Microsoft.Win32.0OpenFileDialog();
Dialogo.FileName = "Presentacion™;
Dialogo.DefaultExt = ".ppt";
Dialogo.Filter = "powerpoint (.ppt)|*.pptx;*.ppt";
Nullable<bool> result = Dialogo.ShowDialog();
if (result == true)
{
FileName = Dialogo.FileName;
PowerPoint.Application application = new PowerPoint.Application();

PowerPoint.Presentation presentation =
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application.Presentations.Open2007(FileName,
Microsoft.Office.Core.MsoTriState.msoTrue,
Microsoft.Office.Core.MsoTriState.msoFalse,
Microsoft.Office.Core.MsoTriState.msoFalse,
Microsoft.Office.Core.MsoTriState.msoTrue);
PowerPoint.SlideShowSettings sst = presentation.SlideShowSettings;
sst.ShowType =
Microsoft.Office.Interop.PowerPoint.PpSlideShowType.ppShowTypeSpeaker;
sst.Run();
this.Botonabrir.IsEnabled = false;

Figura 34: Cddigo para abrir cuadro de dialogo.

Otros componentes utilizados en la aplicacion son los siguientes:

3.3.3.2 Gestos programados:

Los gestos son aquellos movimientos consecutivos de partes del cuerpo que hacen
una determinada accion, asi como saludar, brincar, etc. En esta aplicacion se utilizaron
los gestos programados llamados deslizar (swipe), los cuales detectan los movimientos

de manos en forma de vectores, ubicados en el espacio X, Y, Z.

Dichos vectores son detectados segun la coordenada en la que se haga el
movimiento y si se tiene un uniforme movimiento tanto en la misma altura de mano y
velocidad, ademas de estar en la direccion correcta, ya que se tiene gestos de derecha-

izquierda, gesto de izquierda-derecha y arriba-abajo.

Para la realizacion de estos gestos fue necesario utilizar el seguimiento de
esqueleto, el cual es un algoritmo que logra identificar las partes de las personas que estan
en el campo de vision del KINECT, por medio de este algoritmo se obtendra las

articulaciones (Joints) y su posicion en el espacio. Lo cual permite programar la forma de
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detectar los movimientos repetitivos en un determinado intervalo de tiempo y obtener los

gestos que se deseen.

En seguida se muestra el codigo utilizado para detectar el esqueleto del usuario en

la aplicacion, para detectar la posicion de las manos (figura 35).

void sensor_SkeletonFrameReady(object sender, SkeletonFrameReadyEventArgs
e)  {using (var skeletonFrame = e.OpenSkeletonFrame())
{if (skeletonFrame == null)
return;
if (skeletons == null ||
skeletons.Length = skeletonFrame.SkeletonArrayLength)
{skeletons = new Skeleton[skeletonFrame.SkeletonArrayLength]; }
skeletonFrame.CopySkeletonDataTo(skeletons); }
Skeleton closestSkeleton = skeletons.Where(s => s.TrackingState ==
SkeletonTrackingState. Tracked)
.OrderBy(s => s.Position.Z * Math.Abs(s.Position.X))
FirstOrDefault();
if (closestSkeleton == null) return;
var head = closestSkeleton.Joints[JointType.Head];
var rightHand = closestSkeleton.Joints[JointType.HandRight];
var leftHand = closestSkeleton.Joints[JointType.HandLeft];
var leftShoulder = closestSkeleton.Joints[JointType.ShoulderLeft];
var rightShoulder = closestSkeleton.Joints[JointType.ShoulderRight];
if (head.TrackingState == JointTrackingState.NotTracked ||
rightHand. TrackingState == JointTrackingState.NotTracked ||
leftHand. TrackingState == JointTrackingState.NotTracked ||
rightShoulder.TrackingState == JointTrackingState.NotTracked ||
leftShoulder. TrackingState == JointTrackingState.NotTracked)
{return; }
GestoAvancelzquierda(head, rightHand, leftHand);
GestoAvanceDerecha(head, rightHand, leftHand);
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GestoAvanceArriba(head, rightHand, leftHand);
GestoAvanceArribalzq(head, rightHand, leftHand);
GestoAvanceAbajo(head, rightHand, leftHand);
GestoAvanceAbajolzq(head, rightHand, leftHand);

Figura 35: Cddigo esqueleto.

Después de este algoritmo, se utilizaron listas tipo Vector 3 para almacenar las
posiciones que obtienen en cada tipo de gesto y otra lista para identificar los tipos de
gestos ya identificados. Se declararon los valores flotantes X, Y, Z, para representar los

valores de las posiciones de la mano como si fueran coordenadas.

Después se declararon los gestos y funciones utilizadas para identificarlos,
ademas de las variables utilizadas para la deteccion del movimiento (figura 36).

public struct Vector3
{public float X;
public float Y;
public float Z;
public DateTime date; }
public enum Gesture
{None,
SwipeLeft,
SwipeRight,
SwipeUp,
SwipeUpLeft,
SwipeDown,
SwipeDownlLeft,}
List<Vector3> positionListRight = new List<Vector3>();
List<Vector3> positionListLeft = new List<Vector3>();
List<Vector3> positionListUp = new List<Vector3>();
List<Vector3> positionListUpLeft = new List<Vector3>();

List<Vector3> positionListDown = new List<Vector3>();
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List<Vector3> positionListDownLeft = new List<Vector3>();
List<Gesture> gestureAcceptedList = new List<Gesture>();
const float SwipeMinimalLength = 0.4f;
const float SwipeMaximalHeight = 0.2f;
const int SwipeMinimalDuration = 200;
const int SwipeMaximalDuration = 1500;
DateTime lastGestureDate = DateTime.Now;
int MinimalPeriodBetweenGestures = 0;
bool gestoAdelanteActivo = false;
bool gestoAtrasActivo = false;
bool gestoArribaActivo = false;
bool gestoArribalzgActivo = false;
bool gestoAbajoActivo = false;

bool gestoAbajolzgActivo = false;

Figura 36: Cddigo variables y vectores.

Programacion de gestos:

Gestos de mano derecha

Gesto derecha-izquierda

Es donde se detecta el movimiento de mano derecha a direccién de mano
izquierda. Este gesto fue programado de la siguiente manera:

Se defini6 una funcion gque detecta los movimientos realizados en la mano derecha
en coordenadas X, su funcionamiento es recorrer la lista de posiciones (arreglo de
posiciones), e ir comprobando si existe un conjunto de posiciones que puedan ser un
gesto, comprueba si el conjunto de posiciones se encuentran a la misma altura y direccion
correcta.

Luego de esto se comprueba si el movimiento es de longitud y velocidad
adecuada. Y finalmente se establece si hubo 0 no un gesto de este tipo.

Dicha funcién se muestra en la figura 37.
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bool SwipeRightToLeft()

{int start = 0; for (int index = 0; index < positionListLeft.Count - 1; index++)

{if ((Math.Abs(positionListLeft[0].Y - positionListLeft[index].Y) >
SwipeMaximalHeight) || (positionListLeft[index+1].X - positionListLeft[index].X <
-0.02f)) { start = index; }if ((Math.Abs(positionListLeft[index].X -
positionListLeft[start].X) > SwipeMinimalLength)) {

double totalMilliseconds = (positionListLeft[index].date -
positionListLeft[start].date). TotalMilliseconds;if (totalMilliseconds >=
SwipeMinimalDuration && totalMilliseconds <= SwipeMaximalDuration)
{
if (DateTime.Now.Subtract(lastGestureDate). TotalMilliseconds >
MinimalPeriodBetweenGestures)
{
gestureAcceptedList. Add(Gesture.SwipeRight);
lastGestureDate = DateTime.Now;
positionListLeft.Clear();

return true; }

¥
¥

} return false;

Figura 37: Cddigo funcidn derecha a izquierda.

Funcidn para definir las variables utilizadas en la deteccion del gesto, ademas de

identificar si es este el gesto seleccionado.

Se utilizan comparaciones de las variables booleanas, que es la variable de retorno
de esta funcion para detectar si no son gestos ya detectados en otra funcion y luego manda
Ilamar la funcidn SwipeRightToLeft, se compara si es verdadero o falso, para especificar
qué operacion hacer, que en este caso es presionar la tecla right, el codigo se muestra en

la figura 38.
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private void GestoAvanceAdelante(Joint head, Joint rightHand, Joint leftHand)
{if ('gestoAtrasActivo && !gestoAdelanteActivo)
{if ('gestoAtrasActivo && !gestoArribaActivo)
{if (gestoAtrasActivo && !'gestoArribalzgActivo)
{ if ('gestoAtrasActivo && !gestoAbajoActivo)
{if (gestoAtrasActivo && !gestoAbajolzgActivo)
{positionListRight. Add(new Vector3()
{X = rightHand.Position.X,
Y = rightHand.Position.Y,
Z = rightHand.Position.Z,
date = DateTime.Now});
if (SwipeRightToLeft())
{gestoAdelanteActivo = true;
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{Right}"); }
if (positionListRight.Count() > 20)
{positionListRight.RemoveAt(0); }

¥
¥

} else
{gestoAdelanteActivo = false; }

Figura 38: Cddigo deteccion movimiento derecha a izquierda.

Gesto de mano derecha-arriba

En este gesto se detecta el movimiento de la mano derecha, posicionada en la
coordenada Y, desde abajo hacia arriba. Este gesto fue programado de la siguiente
manera:

Al igual que el gesto anterior se definio una funcion que detecta los movimientos
realizados en la mano derecha en coordenadas Y, pero en direccion de abajo a arriba, su

funcionamiento es recorrer la lista de posiciones (arreglo de posiciones), e ir
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comprobando si existe un conjunto de posiciones que puedan ser un gesto, comprueba si

el conjunto de posiciones se encuentran a la misma posicion en X y direccion correcta.

Luego de esto se comprueba si el movimiento es de longitud y velocidad
adecuada. Finalmente se establece si hubo o no un gesto de este tipo. Dicha funcién se
muestra en la figura 39.

bool SwipeUp()
{int start = 0;

for (int index = 0; index < positionListUp.Count - 1; index++)

{if ((Math.Abs(positionListUp[0].X - positionListUp[index].X) >
SwipeMinimalLength) || (positionListUp[index+1].Y - positionListUp[index].Y > -
0.04f))

{start = index; }
if ((Math.Abs(positionListUp[index].Y - positionListUp[start].Y) >
SwipeMaximalHeight))
{double totalMilliseconds = (positionListUp[index].date -
positionListUp[start].date). TotalMilliseconds;
if (totalMilliseconds >= SwipeMinimalDuration && totalMilliseconds <=
SwipeMaximalDuration)
{if (DateTime.Now.Subtract(lastGestureDate).TotalMilliseconds >
MinimalPeriodBetweenGestures)
{ gestureAcceptedList. Add(Gesture.SwipeUp);
lastGestureDate = DateTime.Now;
positionListUp.Clear();

return true; }

¥

}return false;

Figura 39: Cddigo funcidn derecha direccién arriba.
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Funcion “deteccion de gesto™:

Funcion que se utiliza para definir las variables utilizadas en la deteccion del
gesto, ademas de identificar si es este el gesto seleccionado. Al igual que el gesto anterior
utiliza varias comparaciones para determinar que sea éste el gesto adecuado y finalmente
manda llamar la funcién SwipeUptoDown, para determinar si éste es el gesto correcto y
ejecutar las instrucciones correspondientes que en este caso es presionar tecla “+” que

significa “acercar”, el codigo se muestra en la figura 40.

private void GestoAvanceArriba(Joint head, Joint rightHand, Joint leftHand)
{if (gestoArribaActivo && !gestoAtrasActivo)
{if ('gestoArribaActivo && !gestoAdelanteActivo)
{if ('gestoArribaActivo && !gestoArribalzgActivo)
{ if ('gestoArribaActivo && !gestoAbajoActivo)
{if (gestoArribaActivo && !gestoAbajolzgActivo)
{positionListUp.Add(new Vector3()
{X = rightHand.Position.X,
Y = rightHand.Position.Y,
Z = rightHand.Position.Z,
date = DateTime.Now
b
if (SwipeUp())
{gestoArribaActivo = true;
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{+}");}
if (positionListUp.Count() > 20)
{positionListUp.RemoveAt(0); }

}

else
{gestoArribaActivo = false; }

Figura 40: Cédigo deteccion movimiento derecha direccion arriba abajo.
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Gestos de mano izquierda

Gesto de mano izquierda-derecha

Es donde se detecta el movimiento de mano izquierda a direccion de mano
derecha. Este gesto fue programado de la siguiente manera:
En éste gesto se utilizé el mismo procedimiento que en el gesto “derecha a izquierda”,
solo que se cambiaron las variables X, Y, Z del vector de lista de posiciones, se cambiaron
de rightHand.Position.X a X = leftHand.Position.X, es decir las variables se cambian
de deteccion mano derecha a mano izquierda, ademas se cambi el sentido de deteccidn

or ““de mano izquierda” a “mano derecha” (ver figura 41).
bool SwipeLeftToRight()

{int start = 0;

for (int index = 0; index < positionListRight.Count - 1; index++)
{if ((Math.Abs(positionListRight[0].Y - positionListRight[index].Y) >
SwipeMaximalHeight) || (positionListRight[index+1].X -
positionListRight[index].X > -0.02f))
{start = index; }
if ((Math.Abs(positionListRight[index].X - positionListRight[start].X) >
SwipeMinimalLength))
{double totalMilliseconds = (positionListRight[index].date -
positionListRight[start].date). TotalMilliseconds;
if (totalMilliseconds >= SwipeMinimalDuration && totalMilliseconds <=
SwipeMaximalDuration) {
if (DateTime.Now.Subtract(lastGestureDate). TotalMilliseconds >
MinimalPeriodBetweenGestures)
{ gestureAcceptedList. Add(Gesture.SwipeLeft);
lastGestureDate = DateTime.Now;
positionListRight.Clear();

return true; }

¥

}return false;

Figura 41: Cddigo funcidn izquierda a derecha.
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Funcion para detectar si se utilizo este gesto:
Funcidn que igual que las anteriores define las variables utilizadas en la deteccion del
gesto, ademas de identificar si es éste el gesto seleccionado. Al igual que los gestos

anteriores utiliza varias comparaciones para determinar que sea éste el gesto adecuado.

Finalmente manda llamar la funcion SwipeLeftToRight, y determina si es el gesto
correcto y ejecuta la instruccién correspondiente que en éste caso es presionar la tecla
“left”, que significa presionar la tecla izquierda para cambiar a la siguiente diapositiva de

la presentacion, su codigo se muestra en la figura 42.

private void GestoAvanceAtras(Joint head, Joint rightHand, Joint leftHand)
{if (gestoAdelanteActivo && !gestoAtrasActivo)
{if (gestoAdelanteActivo && !gestoArribaActivo)
{if ('gestoAdelanteActivo && !gestoArribalzgActivo)
{if ('gestoAdelanteActivo && !gestoAbajoActivo)
{if (gestoAdelanteActivo && !gestoAbajolzgActivo)
{positionListLeft. Add(new Vector3()
{X = leftHand.Position.X,
Y = leftHand.Position.Y,
Z = leftHand.Position.Z,
date = DateTime.Now});
if (SwipeLeftToRight())
{gestoAtrasActivo = true;
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{Left}");}
if (positionListLeft.Count() > 20)
{positionListLeft. RemoveAt(0); }

}

}else

{gestoAtrasActivo = false; }

Figura 42: Cddigo deteccion movimiento izquierda a derecha.

42



Gesto de mano izquierda-arriba

En este gesto se detecta el movimiento de la mano izquierda, posicionada en la
coordenada Y, desde arriba hacia abajo. Este gesto fue programado de la siguiente
manera: Al igual que el gesto anterior se definio una funcidn que detecta los movimientos
realizados en la mano derecha en coordenadas Y, pero en direccion de abajo hacia a
arriba, su funcionamiento es recorrer la lista de posiciones (arreglo de posiciones), e ir
comprobando si existe un conjunto de posiciones que puedan ser un gesto, comprueba si
el conjunto de posiciones se encuentran a la misma posicion en X y direccion correcta.

Dicha funcion se muestra en la figura 43.

bool SwipeUptoDownLeft()
{int start = 0;
for (int index = 0; index < positionListUpLeft.Count - 1; index++)
{if ((Math.Abs(positionListUpLeft[0].X - positionListUpLeft[index].X) >
SwipeMinimalLength) || (positionListUpLeft[index+1].Y -
positionListUpLeft[index].Y > -0.04f)) {start = index; }
if ((Math.Abs(positionListUpLeft[index].Y - positionListUpLeft[start].Y) >
SwipeMaximalHeight))
{double totalMilliseconds = (positionListUpLeft[index].date -
positionListUpLeft[start].date). TotalMilliseconds;
if (totalMilliseconds >= SwipeMinimalDuration && totalMilliseconds <=
SwipeMaximalDuration)
{if (DateTime.Now.Subtract(lastGestureDate). TotalMilliseconds >
MinimalPeriodBetweenGestures)
{gestureAcceptedList. Add(Gesture.SwipeUpLeft);
lastGestureDate = DateTime.Now;
positionListUpLeft.Clear();

return true; }

¥

}return false;

Figura 43: Cédigo funcién izquierda de arriba.
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Funcion detectora de gestos:

Esta funcion es como las anteriores de este tipo, que como resultado detectan si se utilizd
este gesto y ejecuta las instrucciones deseadas para el gesto, que en este caso es cambiar
subir el volumen de los elementos multimedia, presionando las teclas alt y la tecla flecha
arriba.

El codigo se muestra en la figura 44.

private void GestoAvanceArribalzg(Joint head, Joint rightHand, Joint leftHand)
{if (gestoArribalzgActivo && !gestoAtrasActivo)
{if ('gestoArribalzgActivo && !gestoAdelanteActivo)
{if ('gestoArribalzgActivo && !gestoArribalzgActivo)
{if (gestoArribalzgActivo && !gestoAbajoActivo)

{if (gestoArribalzgActivo && !gestoAbajolzgActivo)
{positionListUpLeft. Add(new Vector3()

{

X = leftHand.Position.X,
Y = leftHand.Position.Y,
Z = leftHand.Position.Z,
date = DateTime.Now

b
if (SwipeUptoDownLeft())
{gestoArribalzgActivo = true;

System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("%(up)™);}
if (positionListUpLeft.Count() > 20)
{positionListUpLeft. RemoveAt(0); }
}
}

}

else

{

gestoArribalzgActivo = false;
}
}

Figura 44: Cddigo deteccion movimiento izquierda arriba.
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3.3.3.3 Comandos de voz:

Se utilizé comando de voz en lenguaje espariol México, en este método se utilizan
palabras claves, que activan eventos tales como seleccionar elemento multimedia, iniciar,
detener, enter (abrir), alejar, restaurar, mudo volumen y cerrar aplicacion.

Primero se inicializaron los eventos a utilizar para inicializar el KINECT, esto se

muestra en la figura 45.

void MainWindow_Loaded(object sender, RoutedEventArgs e)
{sen = KinectSensor.KinectSensors.FirstOrDefault();
sen.SkeletonFrameReady += new
EventHandler<SkeletonFrameReadyEventArgs>(sensor_SkeletonFrameReady);
conectaActiva();}

Figura 45: Main Windows.

Se establecid la funcién “conecta activa” que nos permite activar los componentes del
KINECT que se utilizan, tales como el paquete de idioma utilizado, el algoritmo de

reconocimiento y los comandos a utilizar, como se muestra en la figura 46.

void conectaActiva()
{if (KinectSensor.KinectSensors.Count > 0)
{if (this._sensor == null)
{this._sensor = KinectSensor.KinectSensors[0];
if (this._sensor !=null)
{try
{this._sensor.Start();
_sensor.ElevationAngle = 3;
¥
catch (Exception ex)
{statusK.Text = ex.Message.ToString();

}
RecognizerInfo ri = obtenerLP();
if (ri 1= null)

{this.speechengine = new SpeechRecognitionEngine(ri.ld);

var opciones = new Choices();
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opciones.Add("uno", "Cerrar");
opciones.Add("dos", "Abrir");
opciones.Add("tres", "Acercar");
opciones.Add("cuatro", "Alejar");
opciones.Add("cinco", "Detener");
opciones.Add("seis", "Iniciar");
opciones.Add("siete", "Seleccionar");
opciones.Add("ocho", "Restaurar");
opciones.Add("nueve”, "Mudo");
var grammarb = new GrammarBuilder { Culture = ri.Culture };
grammarb.Append(opciones);
var grammar = new Grammar(grammarb); grammar
this.speechengine.LoadGrammar(grammar);
speechengine.SpeechRecognized += new
EventHandler<SpeechRecognizedEventArgs>(speechengine_SpeechRecognized);
speechengine.SetIinputToAudioStream(_sensor.AudioSource.Start(), new
SpeechAudioFormatinfo(EncodingFormat.Pcm, 16000, 16, 1, 32000, 2, null));

speechengine.RecognizeAsync(RecognizeMode.Multiple);

}

}private Recognizerinfo obtenerLP()
{foreach (Recognizerinfo recognizer in
SpeechRecognitionEngine.InstalledRecognizers())
{string value;
recognizer.AdditionalInfo. TryGetValue("Kinect", out value);
if ("True".Equals(value, StringComparison.OrdinallgnoreCase) &&
"es-MX".Equals(recognizer.Culture.Name, StringComparison.OrdinallgnoreCase))
{return recognizer;
} }return null;}

Figura 46: funcidn conecta activa.
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Luego de establecer los comandos a utilizar, se tiene la siguiente funcion que

permite identificar el comando requerido en la aplicacion. En esta funcion se ejecutaran

las instrucciones requeridas para cada comando. Se muestra en la figura 47.

void speechengine_SpeechRecognized(object sender, SpeechRecognizedEventArgs
€)
{ const double igualdad = 0.5;
if (e.Result.Confidence > igualdad)
{ switch (e.Result.Words[0]. Text)
{ case "Cerrar":
PowerPoint.Application application = new
PowerPoint.Application();
application.Quit();
sensor.Stop();
this.Close();
break;
case "Abrir':
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{Enter}");
break;
case "Acercar":
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{+}");
break;
case "Alejar":
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{-}");
break;
case "Detener":
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("%(q)");
break;
case "Iniciar™:
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("%(c)");
break;
case "Seleccionar":
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{TAB}");
break;

47



case "Restaurar":
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("{ESC}");
break;

case "Mudo":
System.Windows.Forms.SendKeys.SendWait("%{u}");
break; }

k
¥

void kinectSensorChooser_KinectSensorChanged(object sender,
DependencyPropertyChangedEventArgs e)
{KinectSensor sensor = (KinectSensor)e.NewValue;

if (sensor == null)

{return; }
TransformSmoothParameters parameters = new TransformSmoothParameters();

parameters.Smoothing = 0.7f;

parameters.Correction = 0.3f;

parameters.Prediction = 0.4f;

parameters.JitterRadius = 1.0f;

parameters.MaxDeviationRadius = 0.5f;
sensor.SkeletonStream.Enable(parameters);
sensor.ColorStream.Enable(ColorImageFormat.RgbResolution640x480Fps30);
sensor.DepthStream.Enable(DepthimageFormat.Resolution320x240Fps30);

ky

Figura 47: funcién SpeechRecognized

3.3.2 Seleccion de variables:

Las variables seleccionadas se dividen en: conceptos, indicadores, variables y
valores, en donde los conceptos son las variables principales utilizadas a lo largo del
proyecto. Los indicadores hacen referencia a la usabilidad de la aplicacion
especificamente, las variables son las requeridas en la aplicacién para su funcionamiento.
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Los valores son los utilizados para calificar los aspectos de la aplicacion al momento de
probarla. Dichas variables son mostradas en la tabla 1.

Conceptos Indicadores Variables Valores
NUI Fécil de usar Sensor Si
KINECT Presentacion Coordenada X,Y,Z | No
dinamica
Gestos Confiable Vector 3 Muy interesante
Comandos de voz Mano izquierda Interesante
Esqueleto Mano derecha No interesante
Articulacion Cabeza
Imagen de
profundidad
Diapositivas

Tabla 1. Conceptos, indicadores, variables y valores.

3.3.3 Procedimiento:

En este apartado se muestran los procedimientos utilizados en la investigacion,

los tipos de instrumentos aplicados para obtener la informacién requerida.

Primero se recolectaron datos de personas ajenas al proyecto, a las cuales se les
hicieron cuestionarios para saber si les agradaria el contar con una herramienta para
PowerPoint, como esta aplicacién y saber si era o no viable el proyecto, esta encuesta se

muestra en el anexo I.

En este proyecto se considerd tomar los datos desde usuarios, ya que se considerd
hacer pruebas de la aplicacion y luego practicarles un cuestionario en la que se obtuvieran
datos del comportamiento de la aplicacion. La poblacion en la que se basa la investigacion
es grande por lo que se decidio establecer solo una pequefia muestra a la cual se aplico
los cuestionarios. Dicho cuestionario contiene preguntas cerradas y concretas, en donde

el usuario respondi6 facilmente, se muestra en el anexo |II.
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También se hicieron casos de estudio para examinar el comportamiento de la
aplicacion con el usuario, y se detectaron los posibles errores que se podrian tener dentro
de ella. Se especifica el comportamiento de la aplicacion en un entorno de escritorio
normal, en donde el investigador trata de plasmar todos los entornos que se puedan
presentar en un entorno real, utilizando los esquemas de casos de uso tal como se muestra

en el anexo I11.

3.3.4 Recoleccién de informacion:

En este apartado se muestran los métodos utilizados para la recoleccion de datos

de la presente investigacion.

Se aplicaron los cuestionarios mencionados anteriormente, al tenerlos ya
contestados se separaron por respuestas y se contaron cada una de las respuestas de cada
pregunta, teniendo como resultado el total de respuestas positivas y negativas. Teniendo
estos resultados se Ilend una tabla por cada pregunta donde se muestran las respuestas
posibles y el nimero de personas que los respondio.

Finalmente la informacidn recolectada fue registrada en tablas y graficas de Word

2013, las cuales se muestran en el capitulo 4.

3.3.5 Aspectos éticos:

En este apartado se muestran los aspectos éticos considerados para la
investigacion y desarrollo del proyecto.

En primer lugar se ha considerado enfocar el presente proyecto a la comunidad
estudiantil, para utilizacion con estudiantes de la universidad. Ya que es una poblacion
que en su mayoria utiliza el programa PowerPoint y a la que le agradaria mucho el utilizar
esta aplicacion.

Los aspectos éticos que se respetaron en el proceso de desarrollo de este proyecto
es el solo utilizar ejemplos y articulos de programacion en donde el autor permita
utilizarlos como referencia. Se utilizan cddigos y ejemplos de Microsoft, libros y articulos
tecnoldgicos, los cuales permiten su libre uso. Las personas involucradas en la presente
investigacion dieron su total consentimiento para exponer los resultados de las encuestas,

criticas y observaciones.
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Capitulo 4. Resultados de la investigacion

Dentro del presente capitulo se muestran los resultados obtenidos dentro de la
investigacion, los cuales fueron obtenidos de los cuestionarios realizados después de
probar la aplicacion desarrollada en el proyecto y a personas que no sabian nada acerca

de ella.

4.1 Presentacion de resultados

En la presente investigacion se utilizaron dos tipos de cuestionarios, el primer
cuestionario fue respondido por personas que no conocian la aplicacion y el segundo
cuestionario fue realizado por personas que utilizaron la aplicacién, a las cuales se les dio
una pequefia seccién de prueba en la que se les mostro el funcionamiento de la aplicacion,

tal como se muestra en la figura 48.

Figura 48: Prueba de la aplicacion

El primer cuestionario consta de cinco preguntas las cuales se enfocan en qué es
lo que opinan de las presentaciones en forma general, qué tanto les gustaria que se
desarrollara una aplicacion como la presente y qué opinarian de ella. De esta manera saber
si la presente aplicacion seria aceptada o no en el &mbito escolar. Este cuestionario se

muestra en el anexo I.

La segunda encuesta fue aplicada después de que las personas probaron la
aplicacion tal como se muestra en la figura 49, ésta consta de diez preguntas las cuales se
enfocan en saber qué tanto les agrado el sistema, qué tan dificil fue su utilizacion, qué tan
coémodo fue, si lo recomendarian, qué no les gusto y qué tanto les gusto, etcétera. Dicho

cuestionario se encuentra en el anexo 1.
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Figura 49: Prueba de la aplicacion

A continuacion se presentard el andlisis de los resultados obtenidos en las

encuestas antes mencionadas.

4.2 Andlisis e interpretacion de resultados

Los resultados en las encuestas son analizados en las siguientes tablas y graficas.

Cuestionario 1:
Este cuestionario fue aplicado a cincuenta estudiantes del Instituto de Ingenieria y
Tecnologia (11T).

1. ¢Utilizas el PowerPoint?

Esta pregunta muestra la importancia que tiene el manejo de PowerPoint en la
universidad, en la que la mayoria de los encuestados respondio que si lo utilizaba, tal

como se muestra en la tabla 2 y figura 50.

Respuestas recibidas
Si No
47 3

Tabla 2. Respuestas de pregunta 1 cuestionario 1.
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Pregunta 1

= Si = No

Figura 50: Grafica resultados pregunta 1

2. ¢Crees que es aburrido?

Esta pregunta muestra que las personas encuestadas consideran que no es

aburrido, pero un treinta por ciento considera que si lo es.

Por lo que se puede concluir que la mayoria de las exposiciones no son aburridas. Los
resultados se muestran en la tabla 3 y en la figura 51.

Respuestas recibidas
Si No
15 35

Tabla 3. Respuestas de pregunta 2 cuestionario 1.

Pregunta 2

= Si = No

Figura 51: Grafica resultados pregunta 2
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3. ¢Utilizas dispositivos inalambricos para tus presentaciones?

En esta pregunta se muestra que hay muchas personas que utilizan aparatos inaldmbricos
para el control de presentaciones, pero un sesenta por ciento de las personas encuestadas

no los utilizan. Tal como se muestra en las tabla 4 y figura 52.

Respuestas recibidas
Si No
20 30

Tabla 4. Respuestas de pregunta 3 cuestionario 1.

Pregunta 3

= Si = No

Figura 52: Grafica resultados pregunta 3

4. ¢Te gustaria manejar la presentacion sin necesidad de ningun dispositivo?

En esta pregunta se muestra que a las personas encuestadas si le gustaria el manejar sus
presentaciones sin tener que utilizar un dispositivo inalambrico. Que es muy probable que

la aplicacion sea aceptada en la poblacion encuestada. Tal como se muestra en la tabla 5

y figura 53.

Respuestas recibidas
Si No
44 6

Tabla 5. Respuestas de pregunta 4 cuestionario 1.
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Pregunta 4

= Si = No

Figura 53: Gréfica resultados pregunta 4

5. ¢Crees que el KINECT se pueda utilizar para manejar PowerPoint?

Esta pregunta demuestra que las personas creen que si es posible utilizar KINECT para el
manejo de PowerPoint (tabla 6 y figura 54).

Respuestas recibidas

Si No

39 11

Tabla 6. Respuestas de pregunta 5 cuestionario 1.

Pregunta 5

= Si = No

Figura 54: Grafica resultados pregunta 5
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Conclusion final cuestionario 1:
Como se creia en el principio de la investigacion, PowerPoint es utilizado en la mayoria
de las presentaciones en la universidad, por lo que la presente aplicacion debe de tener
éxito en el ambito universitario, a pesar de que solo a un treinta por ciento de los
encuestados no les parecen aburridas las presentaciones, a la mayoria de la poblacion
encuestada le gustaria manejar sus presentaciones si ningun dispositivo inaldmbrico y le
gustaria utilizar el KINECT para ello, utilizando una aplicacion como la presente, a pesar
de que muchos de los encuestados ya utilizan dispositivos inalambricos.

Por lo que se concluy6 que es factible la elaboracion de la presente aplicacion y
que realmente seria aceptada por los estudiantes del I1T.
Cuestionario 2:
Este cuestionario fue aplicado a veintidos estudiantes del Instituto de Ingenieria y
Tecnologia (11T) después de haber probado la aplicacion.
1. ¢Qué te parecio el sistema, tu primera impresion?
Los resultados arrojan que a las personas encuestadas si les gustd la aplicacion; a la
mayoria les pareciéo muy interesante. Tal como se demuestra en la tabla 7 y figura 55.

Respuestas recibidas

Muy interesante Interesante No me interesa
17 5 0

Tabla 7. Respuestas de pregunta 1 cuestionario 2.

Pregunta 1

= Muy interesante
= |[nteresante

= No me interesa

Figura 55: Grafica resultados pregunta 1
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2. ¢Fue comodo el sistema?
A la mayoria le parecié comodo el manejo de la aplicacién, solo a 2 personas les parecio
un poco incémodo, pues se cansaron un poco al hacer los gestos (tabla 8 y figura 56).

Respuestas recibidas.

Si Un poco No
20 2 0

Tabla 8. Respuestas de pregunta 2 cuestionario 2.

Pregunta 2

= Si
= Un poco

= No

Figura 56: Grafica resultados pregunta 2

3. ¢Fue cansado utilizarlo?
Esto nos demuestra que la aplicacion puede llegar a ser un poco cansada, aunque a la

mayoria no le molestd, como se ve en la tabla 9 y figura 57.

Si Un poco No
1 5 16

Tabla 9. Respuestas de pregunta 3 cuestionario 2.
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Pregunta 3

= Si
\ = Un poco
\ ’ = No

Figura 57: Gréfica resultados pregunta 3

4. ¢Elsistema hacia lo que debia?
La gran mayoria concluyé en que si hacia lo que debia hacer al momento de estar haciendo

los gestos y ordenando los comandos (tabla 10 y figura 58).

Respuestas recibidas

Si Un poco No
1 0

21

Tabla 10. Respuestas de pregunta 4 cuestionario 2.

Pregunta 4

= S
= Un poco
\ ’ = No

Figura 58: Grafica resultados pregunta 4

5. ¢El sistema fue facil de usar?
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La gran mayoria concluyo en que la aplicacion si es facil de utilizar, que los comandos y
gestos son sencillos (tabla 11 y figura 59).

Respuestas recibidas

Si Un poco No
21 1 0

Tabla 11. Respuestas de pregunta 5 cuestionario 2.

Pregunta 5

= Si

= Un poco

= No

Figura 59: Grafica resultados pregunta 5

6. ¢Lo utilizarias?
La mayoria quiere utilizar esta aplicacion en sus presentaciones escolares (tabla 12 y
figura 60).

Respuestas recibidas

Si Tal vez No
21 0 1

Tabla 12. Respuestas de pregunta 6 cuestionario 2.
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Respuesta 6

= Sj
= Tal vez
= No

Figura 60: Grafica resultados pregunta 6

7. ¢Recomendarias los sistemas?
La mayoria recomendaria el sistema ya que les gusto y les agrada la interfaz (tabla 13 y
figura 61).

Respuestas recibidas

Si No se No
21 1 0

Tabla 13. Respuestas de pregunta 7 cuestionario 2.

Pregunta 7

= Sj
= No se
= No

Figura 61: Grafica resultados pregunta 7
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8. ¢Qué le cambiarias 0 mejorarias al sistema?
A la mayoria no les agradaron los comandos de voz, quieren que sean mas eficaces al
estar exponiendo, a otros no les agrado el color de la aplicacion, a la minoria no le agrado

que es necesario estar un poco lejos del KINECT. Y a muchos si les gust6 todo (tabla 14

y figura 62).

Respuestas recibidas
Comandos de | Calibrar el | Gesto Interfaz(color) | Nada
vVoz sensor
6 2 2 5 7

Tabla 14. Respuestas de pregunta 8 cuestionario 2.

Pregunta 8

= Comando de voz
= Calibrar sensor
= Gesto

= |nterfaz

= Nada

<

Figura 62: Grafica resultados pregunta 8

9. ¢Qué fue lo que mas te gusto del sistema?

Los aspectos que mas les gustaron a los encuestados fueron los comandos de voz y los
gestos, ya que les agrado el poder manejar con su propio cuerpo la presentacion, tal como
se muestra en la tabla 15 y figura 63.

Respuestas recibidas

Todo Comandos de | Concepto Salir en la| Gesto
VOz futuristico aplicacion
10 6 1 1 4

Tabla 15. Respuestas de pregunta 9 cuestionario 2.




Pregunta 9

= Todo

= Comando de voz

= Concepto futuristico
= Salir en la aplicaciéon

= Gestos

Figura 63: Grafica resultados pregunta 9

10. ¢ Qué fue lo que menos te gustd del sistema?

A la mayoria les gust6 todo, solo un veintisiete porciento tuvo problemas para que les
detectara el comando de voz, ya que los decian en un volumen algo bajo. Y a algunos les
gustaria cambiar el color de la aplicacion (tabla 16 y figura 64)

Respuestas recibidas

Interfaz Comandos de | No entendi Ajustes Nada
inicial voz
3 6 3 1 9

Tabla 16. Respuestas de pregunta 10 cuestionario 2.

Pregunta 10

' = Interfaz inicial
= Comandos de voz
= No entendi
= Ajustes
= Nada

u

Figura 64: Grafica resultados pregunta 10
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Conclusion final cuestionario 2:

La aplicacion logro satisfacer a la mayoria de los usuarios con los que se realizaron las
pruebas, una de las cuestiones que se dieron a notar, fue que la distancia del uso de la

aplicacion varia conforme a la altura del usuario.

En si los cambios que se sugirieron fueron menores, relacionadas con el cambio

de los colores de la interfaz, pero en general los resultados fueron satisfactorios.
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Capitulo 5. Discusiones, conclusiones y recomendaciones

En este capitulo se describen las discusiones, conclusiones y las recomendaciones

relacionadas con el presente proyecto.

5.1 Con respecto a las preguntas de investigacion

Las preguntas de investigacion planteadas en el capitulo 1, fueron respondidas

una por una conforme fue desarrollada la investigacion. Sus respuestas se muestran a

continuacion.

¢ Cémo se comunicara Windows 8 con el KINECT?
Mediantes el uso de las herramientas de Microsoft como Visual Studio
2012 y el Kinect SDK.

¢ Como se comunicara Microsoft Office con KINECT?

Utilizando la libreria Microsoft.Office.Interop.powerpoint. y mandando
Ilamar funciones de esta libreria por medio de los gestos y comandos de voz,
reconocidos por el Kinect SDK , ademas de la utilizacion de comandos de teclas

Ilamadas por gestos y comandos también.

¢Qué herramientas se necesitaran para el desarrollo?

Computadora con las siguientes especificaciones: 64 bits(x64), procesador
de 2,10 GHz o maés rapido, 4 GB de RAM., con Windows 8, Visual Studio 2012,
Microsoft Office 2013, Microsoft .NET framework 4.5y Kinect SDK 1.8, ademas
del KINECT de Microsoft y su adaptador de corriente.

¢A qué distancia seré posible manipular el programa?

Distancia recomendada 2.5 Metros (Varia conforme la estatura)

¢Como se va a lograr que Unicamente reconozca al presentador y no interfiera con

la audiencia?
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No hubo problema dado que inicialmente escanea al presentador y detecta
su esqueleto, si después interfiere otra persona, hay una interrupcién momentéanea

pero el sensor vuelve a escanear rapidamente al presentador.

e ;Qué limitaciones tiene el utilizar el modo “presentacion” de PowerPoint?

No poder editar diapositivas.

5.2 Con respecto al objetivo de la investigacion

En base a los resultados presentados se puede concluir que se logro hacer el enlace
entre el KINECT de Microsoft y PowerPoint, para alcanzar nuestro objetivo que es el
controlar a distancia el movimiento de las diapositivas e interactuar con los objetos
multimedia sin la necesidad de medios externos, utilizando comandos de voz y gestos,

que son féciles y sencillos de utilizar.

5.3 Recomendaciones para futuras investigaciones

Lograr el uso de algun gesto para usar el subrayado de texto habilitando el mouse
y hacer un gesto mas dindmico para el uso del Zoom, asi como también poder utilizar
otras librerias diferentes a KINECT SDK para el reconocimiento de mas gestos como el
uso de figuras geométricas o reconocimiento de los dedos para que la aplicacion sea mas
dinamica.

Poder agregar sincronizacion de la altura del usuario con el sensor KINECT para

gue no haya cuestiones de distancia al momento de utilizar la aplicacion.

Se recomienda el implementar la aplicacion con otras librerias diferentes a

KINECT SDK, y utilizar otros tipos de gestos.

Se recomendaria el implementar esta aplicacion en otro tipo de programas, tal

como en un visualizador de imagen o en otros programas de Microsoft Office.
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Apéndices

Anexo I: Cuestionario 1.

Instruccion> Conteste las siguientes preguntas tachando la respuesta.

1. ¢Utilizas el PowerPoint?
Si No

2. ¢Crees que es aburrido?
Si No

3. ¢Utilizas dispositivos inaldmbricos para tus presentaciones?
Si No

4. ¢Te gustaria manejar la presentacion si necesidad de ningun dispositivo?
Si No

5. ¢Crees que el KINECT se pueda utilizar para manejar PowerPoint?
Si No

Anexo Il:  Cuestionario 2.

Instruccidén> Conteste las siguientes preguntas tachando la respuesta.
1. ¢Qué te parecid el sistema, tu primera impresion?

Muy interesante Interesante No me interesa
2. ¢Fue cémodo el sistema?

Si Unpoco No

w

¢ Fue cansado utilizarlo?
Si Unpoco No

4. ¢El sistema hacia lo que debia?
Si Unpoco  No

5. ¢El sistema fue facil de usar?
Si Unpoco No

6. ¢Lo utilizarias?
Si Tal vez No

7. ¢Recomendarias los sistemas?
Si No se No

68



8. ¢Qué le cambiarias o mejorarias al sistema?

9. ¢Qué fue lo que mas te gusto del sistema?

10. ¢ Qué fue lo que menos te gusto del sistema?
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Anexo I11: Casos de uso
Casos de uso: Deteccion del presentador
Actor: Presentador
Descripcion: En este caso de uso un presentador quiere ser detectado por el sensor

KINECT para manejar su presentacion.

Diagrama de casos de uso:

< ’1\
ey
M, R Deteccion del
|' -._l —
\ presentador
P T
Presentador Sistema

Inicio: Este caso de uso se inicia cuando el presentador inicializa la aplicacion.

Precondiciones: El presentador debe de ejecutar la aplicacion.

Actor: presentador Sistema: caso feliz

1.Ejecutar la aplicacion 2.Muestra pantalla principal
3.Detecta el estado del KINECT

4.Posicionarse frente al KINECT 5.Detecta al presentador

6.Muestra al presentador en pantalla
7.Muestra la mano del presentador
8.Permite manejar la aplicacion con las
manos

9.Finaliza proceso

Caso alterno
3.1 KINECT no conectado
3.2 KINECT ocupado
6.1 Presentador no detectado

Post-condiciones: El presentador tendra la opcidén de manipular con su cuerpo la pantalla

principal, donde se puede dar clic en los botones abrir diapositivas o cerrar.
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Diagrama de la caja negra:

Presentador Sistema
Ejecutar aplicacion

v

Muestra pantalla principal
Detectar el estado del KINECT
Posicionar frente al KINECT

v

Detectar presentador

Muestra el presentador en la pantalla

Permitir el manejo de la interfaz con las manos

Fin del proceso

v

Casos de uso: Abrir presentacion

Actor: Presentador

Descripcion: En este caso de uso el presentador quiere abrir una presentacion
PowerPoint.

Diagrama de casos de uso:

Abrir

presentacion

L L

Presentador Sistema

Inicio: Este caso de uso se inicia cuando el presentador selecciona la opcién abrir

presentacion de la pantalla de inicio.

Precondiciones: El presentador debe de estar dentro de la aplicacion y haber sido

detectado por el KINECT.
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Actor: presentador Sistema: caso feliz

1.Selecionar la opcidn abrir presentacion | 2.Muestra cuadro de dialogo abrir
presentacion

3.Seleccionar el archivo requerido
5.Seleccionar abrir 4. Ejecutar modo presentacion

Caso alterno

3.1 No seleccionar archivo
5.1 Seleccionar cancelar

Post-condiciones:
El presentador ya tendra acceso al modo presentacion del archivo seleccionado y podra

manejarlo con los gestos y comandos de voz deseados.

Presentador Sistema

Seleccionar la opcidn abrir presentacion

Muestra cuadro de dialogo abrir presentacion

Seleccionar el archivo requerido

Seleccionar abrir

Ejecutar modo presentacion

Fin del proceso

\ 4

Casos de uso: Deteccidn de los gestos y comandos de voz

Actor: Presentador

Descripcion: En este caso de uso un presentador quiere dirigir su presentacion por medio

de gestos y comandos de voz
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Diagrama de casos de uso:

[==_3
‘f{\" Deteccion de
N — los gestos y
‘.-_ '.l__ comandos
Presentador Sistema

Inicio: Este caso de uso se inicia cuando el presentador ya finalizo el caso de uso anterior,
y tiene abierta la presentacion.

Precondiciones: El presentador debe de tener la presentacion abierta.

Actor: presentador Sistema: caso feliz

1. Seleccionar gesto o comando de voz | 2. Ejecutar la accion que se selecciond.
3. Seleccionar gesto o comando de voz | 4. Ejecutar la accion que se selecciond.

4.Seleccionar comando cerrar 5.Cerrar la aplicacion

Caso alterno

4.1 Seleccionar gesto o comando de voz

5.1 Ejecutar la accion que se selecciono.

Post-condiciones:
El presentador podra manejar la presentacién con mediante los gestos y comandos de voz

deseado, hasta finalizar su presentacion con el comando de voz cerrar.

AN

Presentador Sistema

Seleccionar gesto 0 comando de voz

A 4

Ejecutar la accion que se selecciond.

A

Seleccionar gesto 0 comando de voz

v

Ejecutar la accidn gue se selecciond.

A

Seleccionar comando cerrar

v

Cerrar la aplicacion

Fin del proceso

v

73



