
02.06.2015 Interaktive Mobile Roboter
Christoph Prinz

1

Ganzkörper Gestensteuerung
mit Kinetic Space
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Gliederung
● Motivation

● Aufbau von Kinetic Space

● Von den Raw Daten zur Gestenerkennung in Kinetic Space

● Datenfluss für die Steuerung des SCITOS

● Zukünftige Ziele



02.06.2015 Interaktive Mobile Roboter
Christoph Prinz

3

Motivation

● Natürliche Interaktion mit Servicerobotern

● Bedienung komplexer technischer Systeme auch von 

unversierten Menschen

● Neue Befehle und Aktionen einfach beibringen
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Kosten Matrix – Dynamic Time Wraping

Algorithmus um zwei 
Signale zeitunabhängig 
auf ihre Ähnlichkeit zu 
überprüfen



02.06.2015 Interaktive Mobile Roboter
Christoph Prinz

7

Datenfuss Kinect  Kinetic Space→

Windows Kinect Sensor

OpenNI 1.5
Stellt Framework und Treiber für Natural 

Interaction Hardware zur Verfügung

NITE
Middleware, welche aus Raw Daten

Bone Model erzeugt

Kinetic Space
Erkennung und Auswertung der Gesten
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Datenfuss Kinetic Space  SCITOS→

Rechner mit Kinetic Space
und Kinect

Kinetic Space gibt gefundene Gesten an 
Client Programm

Verbindung von Client und Server
Strings werden über UDP/IP übertragen

Scitos mit Server Programm
Strings werden ausgewertet und in 

Fahrbefehle übersetzt
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Weitere Ziele
● Die genaue Funktionsweise der Kostenmatrix verstehen

● Sinnvolle Befehle für SCITOS (Stopp Geste)

● Evaluieren, ob Kinect 2 unter Linux lauffähig ist
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