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El sistema funciona de la siguiente manera. Una camara Intel RealSense toma imagenes a color y de .

profundidad del paciente. Posteriormente, se detecta una cara en las imagenes y se calcula la posicion, P @ O N N X

c O OpenCV

orientacion y estado de la boca. Si la boca esta cerrada, el brazo realiza un seguimiento de la misma, si no,
mantiene su posicion.

POSE DE LA BOCA ESTADO DE LA BOCA

DETECCION DE MARCADOR ARUCO METODO BASADO EN MARCADORES

Deteccidn posicidon y rotacion del
marcador

Imagen con marcador Aruco

Método del articulo de Peter Xie [2] » Resultados

El uso del marcador
Aruco permite detectar
una zona cercana a la
boca, pero no es muy
practico.

s 7 METODO BASADO EN REDES NEURONALES
DETECCION DE CARA Y MARCADORES FACIALES YAWDD Dataset [3] Segmentaciony etiquetado ——>

Posicion y orientacion de
la boca

Entrenamiento

Imagen RGB-Depth Haar-cascade de OpenCV Landmark Detector [1]

Se ha creado una red neuronal sencilla y se ha entrenado con imagenes de boca

De esta forma, se obtiene la posicion de la boca y la orientacion de la cara del abierta o cerrada, obtenidas de YAWDD dataset, separando en entrenamiento y
paciente de una manera mas natural. validacion.

EXPERIMENTOS

EVALUACION DE LA POSICION DETECTADA SIMULACION El brazo sigue la boca del paciente

Boca cerrac

Se ha analizado la diferencia de posicion
entre la posicion de la boca obtenida con el
marcador y con el método de deteccion de la
cara.

Se aprecia una diferencia media de 5 cm.

EVALUACION DEL ESTADO DE LA BOCA Boca abierta

mm
Se ha realizado un video
Marcadores faciales 89.6% 88.7% 89.6% | hablando, cerrando y abriendo
la boca para evaluar ambos
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