Readme
In diesem Dokument wird beschrieben, wie die Software und die Programme anzuwenden sind. Es werden zusätzlich der aktuelle Stand und die zukünftigen Aufgaben beschrieben. Der verwendete Arbeitsrechner war: TEC-RAETSCH-2

Aufgabe:
Die Aufgabe dieses Projektes besteht darin, mit einer Kinect von Microsoft Emotionen von Menschen zu ermitteln. Dazu ist ein Programm zu erstellen, welches Emotionen erkennt und klassifiziert. Des Weiteren soll das System am Ende auf dem „Scitos“ verbaut werden, sodass dieser auf die Emotionen reagieren kann.

Kinect:
Für dieses Projekt wird eine Kinect der ersten Generation (für Xbox 360) eingesetzt. Der Vorteil liegt in der Treiberunterstützung von Windows durch Microsoft. 

Software:
Von Microsoft gibt es eine Treiberunterstützung und ein SDK, welches Beispielprogramme und Quellcode enthält. Die Treiber für die Kinect funktionieren ausschließlich mit einem Windows-Betriebssystem, sodass für den Einsatz auf dem „Scitos“ eine virtuelle Maschine benötigt wird. Diese virtuelle Maschine ist bereits mit Windows 7 installiert. Des Weiteren wird für die Programmierung des Programms zur Emotion-Detektion das Visual Studio 2010 eingesetzt und das Programm in C++ programmiert.
Nachfolgend sind alle benötigten Programme aufgelistet, die in dieser Reihenfolge installiert werden sollten:
· Visual Studio 2010: Software Entwicklungsumgebung
· Kinect SDK 1.8: Enthält Libraries und Ressourcen für die Kinect
· Kinect Developer Kit 1.8: Enthält Beispielprogramme und den entsprechenden Quellcode
Wenn kein Visual Studio 2010 auf dem aktuellen Rechner installiert ist, kann die CD bei Felix Ostertag angefragt werden. Die Programme für Windows können über den folgenden Link heruntergeladen werden:
http://www.microsoft.com/en-us/kinectforwindowsdev/Downloads.aspx


Programm:
Als Grundlage für die Emotion-Detection wird das Beispielprogramm „SingleFace.exe“ aus dem Toolkit verwendet. In diesem Programm werden die Grundlagen für eine Gesichts-, bzw. Emotionserkennung angewendet. Dazu ist das Gesicht mit festgelegten Punkten markiert, welche zu einem Gitter verbunden werden (Mesh). Aus dem Mesh werden unterschiedliche Gesichtsinformationen abgeleitet:
· Action Units (AU): Ausgabe von signifikanten Punkten des Gesichts wie z.B. Stellung der Augenbrauen. Insgesamt werden 6 Action Units ausgegeben.
· Kopfkoordinaten: Ausgabe der Kopfausrichtung im Raum mit den Angaben Pitch, Roll und Yaw.Emotion

· Shape Units (SU): Ausgabe der Kopfgeometrie wie z.B. Kopfhöhe
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Die detaillierte Beschreibung der Ausgabe ist der nachfolgenden Webseite zu entnehmen:
Offizielle Dokumentation von Microsoft:
http://msdn.microsoft.com/en-us/library/jj130970.aspx
Pfad der Visual Studio Projektdatei:
FaceTrackingVisualization\SingleFace\SingleFace.vcxproj

Anpassungen:
Die Standardauflösung der Kinect für die RGB-Kamera beträgt 640x480 bei 30 fps. Da für eine Gesichtserkennung möglichst viele Bildinformationen vorhanden sein müssen, ist die Auflösung auf 1280x960 bei 10 fps erhöht worden. Tests mit der Standardauflösung von 640x480 führten nicht zu brauchbaren Ergebnissen. Das gleiche wurde mit der Auflösung des Tiefensensors durchgeführt, dessen Standardauflösung bei 320x240 bei 30 fps liegt. Die neue Auflösung ist 640x480 bei 10 fps.
Das im SDK mitgelieferte Beispiel „SingleFace.exe“ wurde (Stand 08.01.2014) um eine Textausgabe erweitert, die die detektierte Emotion sowie die Werte der 6 Action Units ausgibt. 
Die Emotion Detektion funktioniert über eine einfache Klassifizierung der Action Units durch if-else-Abfragen. Dabei werden zum aktuellen Zeitpunkt lediglich die Emotionen „Neutral“, „Smiling“ und „Surprised“ erkannt. In der nachfolgenden Tabelle sind die Klassifizierungswerte aufgelistet:
	Emotion
	AU
	Wert

	Smiling
	Lipstretcher (AU2)
	>0.3

	Surprised
	JawLowerer (AU1)
BrowLowerer (AU3)
	>0.25
<0



Die angepassten Dateien sind:
SingleFace.cpp: 
· Funktion zur Emotion Detektion
· Funktion zur Textausgabe
· in der Funktion SingleFace::PaintWindow: Ausgabe der AUs und der Emotionen als Text
Alle Änderungen in den Dateien sind mit dem Kommentar // Modify (kann als Schlüsselwort bei Suche verwendet werden) markiert und entsprechend erklärt.

Aufgetretene Schwierigkeiten:
· Kinect Fusion benötigt eine leistungsstarke Grafikkarte, die beim Scitos nicht vorhanden ist. Daher wird das 2D-Face-Tracking verwendet.
· Bei mehr als einer Person im Sichtbereich der Kamera neigt das Tracking dazu, zwischen den verschiedenen Gesichtern zu wechseln. Hier ist ein stabiles Tracking nicht gewährleistet. Ein Sample aus dem SDK kann aber mehr als ein Gesicht sicher erkennen. Die Klassifikation könnte in dieses Sample portiert werden.
· Das SDK und die Toolbox sind in der Virtual Box auf dem Scitos installiert. Jedoch gibt es Treiberprobleme, sodass die Kinect nicht erkannt wird.
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Damit das Programm „SingleFace.exe“ wie geplant funktioniert, sind weitere Anpassungen notwendig:
· Hinzufügen weiterer Emotionen
· Anpassung der Klassifizierung der Emotionen [1] oder Realisierung einer eigenen Klassifikation (SVM, KNN etc.)
· Anpassung der Gesichtspunkte bzw. des Mesh für bessere Parameter [2]
· Installation des Programms auf der Virtual Box im „Scitos“
· Programm in Linux für die Roboterreaktion

Quellen:
[1]	http://themusegarden.wordpress.com/tag/emotion-recognition/, aufgerufen am 20.01.2014
[2]	http://social.msdn.microsoft.com/Forums/en-US/4e6c8a23-1a73-4d83-aa97-1358c9fa599f/face-tracking-getting-coordinates?forum=kinectsdk
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