Kinect’s Anatomy




Qu’est-ce que la Kinect ?

Capteur de vision tridimensionnel proposé par Microsoft :

= ] caméra couleur (RGB)

= ] capteur de profondeur développé par PrimeSense en 2005
= ] kit de développement (SDK)
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Qu’est-ce que la Kinect ?

Capteur RGB-D
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Qu’est-ce que la Kinect ?




Qu’est-ce que la Kinect ?

Résolution relativement faible de 640x480 pixels. Color
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La technologie CMOS, ou Complementary Metal Oxide
Semiconductor, est une technologie de fabrication de _j
composants électroniques et, par extension, I'ensemble des
composants fabriqués selon cette technologie. A I'instar de la —
famille Transistor-Transistor logic (TTL), ces composants sont .%.
en majeure partie des portes logiques (NAND, NOR, etc.)

\mais peuvent étre aussi utilisés comme résistance variable. /

lash




Lumiere structurée
imperceptible

Comment rendre une lumiere structurée imperceptible ?
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En projetant alternativement un motif et son
complémentaire au-dela de la fréquence critiqueJ

de fusion.




Lumiere structurée
imperceptible

Comment rendre une lumiere structurée imperceptible ?

3 Chip DLP™ Projection

Color Filteringgd

En exploitant la technologie utilisée par les vidéo-
projecteurs a micro-miroirs.




Lumiere structurée
imperceptible

Comment rendre une lumiere structurée imperceptible ?
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Lumiere structurée IR
de la Kinect

Motif pseudo-aléatoire de lumiere structurée IR



Le 3D par la Kinect

La kinect utilise une lentille particuliere

(« astigmate ») a distance focale différente en x et
y.
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Un cercle projeté devient une ellipse... dont
I’orientation dépend de la profondeur !




De la 3D au mouvement

31 zones du corps humain sont identifiées...
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De la 3D au mouvement

fg(I,x)=dI(x+ 1 )—d,(x+ M )

dr(x) dr(x)
Profondeur du
pixel x dans
[ I’imagel/\j




De la 3D au mouvement

Algorithme de « forét d’arbres décisionnels »
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Le chemin choisi dépend
de la comparaison de f
avec un seuil prédéfini.




De la 3D au mouvement

Segmentation Position des
des zones articulations

Image de
profondeur
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Lumiére structurée IR Forét d’arbre décisionnel Filtre par décalage de
moyenne




Démonstrations




Perspectives et enjeux

Quelques pistes a explorer

= Capteur actif en mouvement...

= Dispositifs multi-capteur...

= Augmentation de la résolution spatiale...

= Augmentation de la résolution temporelle...




