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Resumen

Este trabajo emplea equipo accesible de bajo costo para el desarrollo de
modelos 3D del cuerpo humano por medio de puntos de referencia que se
colocan en el paciente. El sistema se conforma de uno o dos Kinect v2, una
aplicacion para la adquisicion de imagenes, el software desarrollado dentro
de MATLAB para el procesamiento de imagenes y un software de modelado
para la reconstruccion de las mallas 3D.

Introduccion

Actualmente dentro del area de las ciencias de la salud, asi como Ia
psicologia y medicina, se estan desarrollando aplicaciones que requieren de
modelos detallados 3D de una persona para emplearlos en ambientes
virtuales, simuladores, entre otros. Pero por lo general, el equipo utilizado
para escanear personas llega a tener un alto costo.

Objetivo

Hacer un método accesible para la reconstruccion 3D del cuerpo humano por
medio de la camara Kinect v2 y puntos de referencia.

Metodologia

El procedimiento se resume en los siguientes pasos:

o Calibracion previa de los Kinects y el calculo de su posicion relativa al
utilizar dos Kinects.

e Colocacion de los puntos de referencia necesarios sobre la persona.
o Captura de sujeto mediante Kinects.

o Procesamiento de imagenes para la deteccion de los puntos de referencia
y extraccion de las nubes de puntos.

e Alineacion de la nube de puntos se realiza aplicando a los puntos de
referencia el algoritmo ICP (/terative Closest Point) para reducir la
diferencia que hay entre puntos correspondientes minimizando la funcion
objetivo cuadratica:
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e Reconstruccion de la malla 3D en software de modelado.
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Resultados

Entre las capturas de imagenes las personas realizaron movimientos
indeseados con los brazos y la cabeza de su posicion original afectando el
resultado final.

Conclusiones

El empleo del Kinect v2 demostro ser capaz de poder generar nubes de
puntos lo suficientemente detalladas para que un individuo se pueda
identificar con el mismo.

Asimismo, los puntos de referencia utilizados en este trabajo logro demostrar
ser una opcion para realizar la alineacion entre las nubes de puntos, no
obstante, el poner grandes cantidades de puntos de referencia puede llegar a
ser tardado prolongando el escaneo del sujeto.

El problema principal fue al momento que la persona tiene que colocarse en
distintas posiciones, causando movimientos sobre los brazos, piernas y
cabeza que modifican el modelo final.

A trabajo futuro se espera hacer una mejor limpieza de los puntos que
producen ruido y no son confiables en la nube de puntos afectando la malla a
reconstruir.
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