複数カメラを用いたユーザーインターフェースの開発　簡易マニュアル

保呂 毅

ファイル一覧(Windows版)
CameraServer.exeカメラサーバーソフト

カメラ画像とシルエット画像をVoxelViewer.exeに送信する

VoxelViewer.exe
メインプログラム

CameraServer.exeからカメラ画像とシルエット画像を受け取り、視体積交差法で立体復元し、人の領域を切りだし、ジェスチャ認識等を行う

strokealp.txt
文字認識用軌跡データ
/data/cameraparm.txt
カメラの内部パラメータ（焦点距離・歪み計数）

/data/points_localhost.txt　マシン名" localhost "のカメラの外部パラメータ（位置・角度）算出のためのキャリブレーションデータ
/log/a_h.log
サンプルログデータ
必要なライブラリ

プログラム実行にはGLUT及びOpenCVが必要です。下記のDLLをフォルダにコピーしてください。

GLUT
http://www.xmission.com/~nate/glut.html からglut-3.7.6-bin.zipをダウンロード・解凍し、glut32.dllをフォルダにコピー。
OpenCV
 http://sourceforge.net/projects/opencvlibrary/ からOpenCV_1.0.exeをダウンロード・インストール。C:\Program Files\OpenCV\binにあるすべてのDLLをフォルダにコピー。
動作確認方法１　カメラの接続確認

· USBカメラを接続したマシンでCameraServer.exeを起動

· 通信に使うポート番号1112と1113を解放しておく

· VoxelViewer.exeを起動

· [Camera Controller]タブをクリックして開き、[host]に"localhost"と入力

· [Connect]をクリック、[Get Back Image]をクリック、[Menu]タブの[Color]にチェックをいれる
· カメラの前で手を振ると、VoxelViewウィンドウに図のように手の視体積が表示される
· VoxelViewウィンドウでマウスをドラッグすると、復元された立体を回転できる
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複数台のカメラPCを設置し、/data/points_*.txtを適切に設定し、動作確認方法１に示した方法で複数台のカメラPCと接続することができる。

以下では、実際にカメラを接続するのではなく、実験で獲得したログデータを用いた説明をするが、実際にカメラを接続した場合も同様の手順で実行可能である。

動作確認方法２　ジェスチャの認識（空中手書き文字認識）
· VoxelViewer.exeを起動

· [logfile]タブの[Filename]を”./log/a_h.log”とし、[Load]をクリック
· [Play]にチェックを入れると再生が始まる
· [Menu]タブの[Color][Labeling][Pointing][DebugShow]にチェックを入れる

· [Menu]タブ内の[StrokeRecognizer]の[Alphabet]にチェックを入れる

· VoxelViewウィンドウに下の図のように、立体復元結果や文字認識の結果が表示される
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· なお、[Menu]タブ内の[Show]のチェックを外すと立体復元の基になっているカメラ画像とシルエット画像が表示される

[image: image3.png]





· 1120ポートに接続すると、認識結果を外部から参照できる。例：telnet localhost 1120
	例： 

Head:1,960,1660,1140

Hand:1,1500,1660,1280

Shoulder1:1,951,1330,1339

Shoulder2:1,968,1330,940

Hand1:1,1500,1660,1280

Hand2:0,900,1140,860

Hip:-267.469

Recog:B
Action:
	頭の位置（有効フラグ、X,Y,Z座標）

手先（遠くに出している方）の位置（同上）

肩の位置１（同上）

肩の位置２（同上）

手先の位置１（同上）

手先の位置２（同上）

腰の向き（角度）

腕振り軌跡の認識結果
動作（jumpジャンプ、squatしゃがむ）


