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Introduccion

_a metodologia comunmente utilizada en el analisis de la marcha
numana son |os sistemas de captura de movimiento basados en
a deteccion de marcadores (MOCAP). Una alternativa de bajo
costo es la estimacion de la postura humana (HPE) mediante el
uso de equipamiento generico (smartphones, tablets, webcams,
etc.), sin la necesidad de marcadores. La HPE se basa en
algoritmos de vision por computadora para caracterizar
mediante un grafo la postura del cuerpo humano presente en
una fotografia o fotograma de video. Ha mostrado buenos
resultados para estimar parametros cinematicos en 3D con
videos adquiridos por smartphones [1]. Si bien existen diversas
estrategias de calibracion, a priori no es evidente cual de ellas es
mejor. Este trabajo tiene como objetivo explorar diferentes
estrategias de calibracion y su impacto en el desempeno de un
sistema de HPE.

Materiales y metodologia

Protocolo experimental
—1adulto joven sin patologias.

—-Marchaa1.67 m/s en cinta caminadora electrica.

Equipamiento y distribucion
- MOCAP
> 8 camaras Vicon(60 Hz).

@
> 16 marcadores [2]. o b o
s HPE f "\‘ o
» 4 Iphone SE (60 Hz). K /ﬁ\ c : /ﬁ\

> 16 keypoints.
> 2 configuraciones:
s HI @
- 4 smartphonesail.om.
> H2
- Smartphone 1y 2: 1.5m.
- Smartphone 3: 1.0m.
- Smartphone 4: 0.75m.

Calibracion
- Intrinseca (Patron de calibracion (1))
> # cuadros: 25, 50, 100y 200.
> Distancia entre patrony camara (DPC):
1.5, 3.0,4.5 my combinacion.

— Extrinseca
> Patrones de calibracion (1)) ®)

®
Metricas de error

Sea Ny lacantidad de cuadros, N ; la cantidad de articulaciones,
pr ;lapostura de cuerpo humano dada por el sistema HPE y %
la postura de cuerpo humano dada por el sistema MOCAP.

H

Np Nj
- MPJPE = N N Z pf]HQ
100 N Ny
—PCK(71) = NpNj >4> L7 (g vy j)
f=1=1
: 1, —prilz <7,
donde I.(py;,py;) = 0, en otro caso]
100 &L
f=1j=1
(dzm) (dim) '
A 1si|p —py. | < Tcondim € {T,Y, 2
aonde p_(j . pyi) = I M | |

0, en otro caso.

S

N T
>
PCK(t*) — 907

% CICADA //% ‘
LIBiAM BloLOGICA

Resultados y discusion

En la Fig. 1., HT muestra mejor performance que HZ2, aunque las
tendencias de las metricas son similares frente a diferentes
patrones de calibracion extrinseca y parametros de calibracion
intrinseca.

Se puede observar que la calibracion extrinseca arroja los
mejores resultados con el calibrador (1, tanto en H1como en H2.
En cuanto a la calibracion intrinseca, los mejores resultados se
dan cuando se incluye el calibrador (1) a 1.5m. En esta condicion,
el # cuadros, no muestra influencia sobre las metricas.
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Fig. 1. Mapas de calor de las metricas para las configuraciones H1 y H2. Para cada
configuracion se evaluan 3 calibradores, y en cada uno se modifican dos condiciones que

determinan la calibracion intrinseca (DCPy # de cuadros).

Como puede observarse en la Fig. 2., la coordenada x se ve
afectada en mayor medida por el cambio de configuraciones,
principalmente en los marcadores del pie. En el caso de la
coordenada y aparecen mejoras menores en los marcadores del
pie utilizando HI. Para la coordenada z no se observan grandes
modificaciones entre las configuraciones H1y H2, descartando el
marcador del quinto dedo del pie derecho.
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Fig. 2. PCK,,(7) paralas coordenadas X, y y zde cada marcador en las configuraciones HT
y H2. La linea horizontal punteada indica PC' K ;,,, = 90%, mlentras gue lalinea vertical
punteada muestra el umbral al que se alcanza PC' K 4;,,, = 90% (T) para cada configuracion.

Conclusiones y trabajo futuro

- El procedimiento de calibracion impacta de forma notable en
a calidad de la reconstruccion 3D del sistema HPE.

— Para los experimentos realizados, el tipo de calibrador parece
tener mayor impacto que la configuracion. DPC es mas
determinante de la calidad de reconstruccion 3D que el #
cuadros.

- Partiendo de los mejores procedimientos de calibracion,
explorar configuraciones alternativas de adquisicion para
mejorar aun mas la performance del metodo de HPE en 3D.
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