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Ganzkörper Gestensteuerung
mit Kinetic Space
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Gliederung
● Wie erkennt KineticSpace Gesten

● Eigenschaften von Dynamic Time Warping

● Aufbau der Kostenmatrix

● Welche Ergebnisse liefert uns die Matrix
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Funktionsweise der Gestenerkennung

Raw Data 14 joints

Treiber KineticSpace

OpenNIOpenNI DTWDTW
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Eigenschaften des DTW

● Wird vor allem für Sprach- und Gestenerkennung genutzt

● Dient der Bestimmung der Ähnlichkeit und 

Kategorisierung von zwei Zeitsignalen

● Zeitliche Zusammengehörigkeit ermitteln
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Gesamtkosten = 2
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Kosten Matrix – Dynamic Time Wraping

Schnellere Geste: Langsamere Geste:

Mehr Vertikale 
Pfade

Mehr Horizontale 
Pfade
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Vielen Dank
für ihre Aufmerksamkeit

Weitere Fragen?
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