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Manual de Usuario

Desarrollo de un sistema de seguimiento de trayectoria para un robot manipulador
mediante tecnologia accesible de reconocimiento de movimiento

Q Implementacion de Hardware y Software para Tareas de Seguimiento
Versién 1.0 - Julio 2025

1. Informacion General

Autores: Cristian Jiménez, Antonio Balvantin, Saul Hernandez
Fecha de Publicacién: Julio 2025

Versién del Documento: 1.0

Lenguaje de Programacién: Python 2.7.18

Tecnologias Clave: OpenCV, Numpy, Kinect, pyKinect

Sistema Operativo Soportado: Windows 7 (todas las ediciones)

Institucién: Universidad de Guanajuato — Divisién de Ingenierias Campus Irapuato—
Salamanca

Proyecto: Verano de la Ciencia UG 2025 - Desarrollo de un sistema de seguimiento de
trayectoria para un robot manipulador mediante tecnologia accesible de
reconocimiento de movimiento.

Correo de Contacto: antonio.balvantin@ugto.mx
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2. Objetivo del Sistema

En el presente documento se detalla una guia completa para la instalacion,
configuracion y puesta en marcha de un sistema de seguimiento de trayectorias
desarrollado en Python. Este tipo de sistemas se utilizan comunmente en aplicaciones
como deteccidon de objetos, seguimiento de movimiento, clasificacion de imagenes y
automatizacién basada en visiéon computacional.

El objetivo de esta guia es facilitar la implementacién del sistema, describiendo paso
a paso los requerimientos de hardware y software, asi como sus versiones y
compatibilidades, para asegurar un entorno funcional y estable. Se abordan aspectos
desde la seleccion del hardware (como camaras y plataformas de procesamiento),
hasta la configuracién del entorno Python y librerias especificas como OpenCV,
Numpy, entre otras.

Este sistema de seguimiento de trayectoria permite:

e Detectar y ubicar objetos o puntos de interés de un mecanismo en el espacio
de trabajo.

e Calculardistancias euclidianas entre puntos de interés, usando marcadores de
referenciay seguimiento.

e Realizar un seguimiento de la trayectoria de los puntos de interés en el espacio
de trabajo mediante la cdmara Kinect y algoritmos de procesamiento de
imagenes con OpenCV.

El sistema experimental esta disenado para estudiantes, desarrolladores,
investigadores y entusiastas de la inteligencia artificial aplicada, que requieran una
solucidn practica de visién por computadora con herramientas de cddigo abierto.

3. Requerimientos de Hardware y Software

3.1. Hardware
o Camara: Kinect para Windows con adaptador de alimentacion.
e PC:Windows 7 (USB 2.0 requerido, USB 3.0 no soportado).
e Fuente de alimentacién: 127 V AC para el eliminador del Kinect.
e Espacio libre en disco: = 2 GB.

e RAM: =4 GB (recomendado 8 GB).



3.2. Software

1.

2.

4. Procedimiento de Instalacién
4.1. Instalacion de Kinect

1.

Windows 7 (cualquier edicion).

Kinect for Windows SDK v1.8
Descargar aqui.

Kinect for Windows Developer Toolkit v1.8
Descargar aqui.

Python 2.7.18
Python 2.7.18 Descargar aqui.

Librerias de Python (via pip):
o OpenCV (versién compatible con Python 2.7).
o Numpy.
o pyKinect.

(Buscar versiones compatibles en PyPl).

Adaptador

Conecte el adaptador Kinect a una fuente AC de 127 V.
Conecte el cable USB del adaptador a un puerto USB 2.0 en la PC.

Conecte la camara Kinect al adaptador.

Led de encendido

Verifique que el LED de encendido del adaptador esté activo esté activo.

Abra el Administrador de Dispositivos en Windows y confirme que los
controladores estén instalados correctamente.

Si no es reconocido:

o Desconecte yreconecte el cable USB.
o Cambie de puerto USB si es necesario.

o Reinicie el sistema y vuelva a conectar el dispositivo.

Nota: Algunos adaptadores presentan fallas de conectividad; verificar la correcta

conexion fisica e instalaciéon de los drivers.


https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=40278
https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=40276
https://www.python.org/downloads/release/python-2718/
https://pypi.org/

4.2, Verificacion del Kinect

e Ejecute Kinect for Windows Developer Toolkit v1.8.0.

e Pruebe alguna de las aplicaciones demo disponibles haciendo clic en Run (no

es necesario instalar).

o Serecomiendan los siguientes:
Kinect Fusion Color Basics-WPF

Skeleton Basics-WPF

]

]
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e Sieldemo funciona correctamente, el hardware esta listo.

4.3. Instalacién de Python y Librerias
1. Descargue e instale Python 2.7.18.

2. Abrala consola de comandos (CMD)y ejecute:

1. pip install opencv-python==<versién compatible>

2. pipinstall numpy==<version>

3. pip install pyKinect

Name: numpy
Uersion:

3. Verifique la instalacién ejecutando:

Name: pykinect
Uersion: 1.0

Summary: PyKinect Module for interacting with the Kinect SDK
Home-page: http://pytools.codeplex.com/
Author :

Microsoft

Author-email: uspython@microsoft.com
License: UNKNOWN

Location: c:\python27_32\lib\site-packages
Requires:

Required-by:

Name: pygame

Uersion: 2.0.3

Summary: Python Game Development
Home-page: https://WwWw.pygame.org
Author: A community project.
Author-email: pygame@pygame.org
License: LGPL

1.16.6

Summary: NumPy is the fundamental package for array computing with Python.
Home-page: https://www.numpy.org

1. python -m pip list

License:

Author: Travis E. Oliphant et al.
Author-email:
BSD

Nene

Location: ¢:\python27_32\lib\site-packages

Requires:
Required-by:

opencu-python



5. Configuracién del Sistema

Abra el archivo principal “7TrackPoint_ProgramaUsuario” para ajustar los siguientes

parametros:
1. Colores para identificacién (RGB, 8 bits):
Defina el rango de colores del objeto a detectar.

Ejemplo: para una esfera verde claro, establezca un limite superior brillante y un
inferior mas oscuro para compensar variaciones de luz.

Radio de las esferas:
o Un mayorradio discrimina objetos pequefos.
o Recalibre este valor segun la distancia Kinect-plano.
Distancia Kinect-plano:
o Coloque el Kinect perpendicular al plano.
o Introduzca la distancia (en cm) en la variable correspondiente.
o Unareferenciaincorrecta reducira la precision.
Estela de puntos:
o Controla la persistencia de los puntos detectados.
o A mayor nimero de puntos, mayor duracidén de la estela.
Variables de salida:
o Distancia euclidiana entre los objetivos (origen y efector final).
o DistanciasenejeXyejeY.

o Datos utiles para calculos de angulos y trayectorias.



6. Recomendaciones Generales
o Sielsistema presenta lag o baja velocidad, conecte la PC a la corriente.
e Elsistema fue probado durante 5 horas continuas sin fallas.
e Identifique el puerto USB estable y utilicelo siempre para mayor confiabilidad.

e Evite conectar el Kinect en USB 3.0, ya que no es soportado.

7. Historial de Versiones

e 1.0 (Julio 2025): Versién inicial de instalacion, configuracion y puesta en
marcha.

8. Contacto y Soporte
o Autor de correspondencia: Antonio Balvantin

e Correo: antonio.balvantin@ugto.mx

e Institucién: Universidad de Guanajuato — Divisidn de Ingenierias.
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