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El Cuerpo de la arquitectura en movimiento 

 ‘’electrónico’’ 

exige un espacio no localizado, no higienizado,   

lo contrario del Cuerpo arquitectónico del movimiento  

‘’mecanicista moderno’’.   

 

Dicho cuerpo se encuentra más allá  de la homogeneidad.   

Requiere  un cuerpo ‘’flotante’’  en una ciudad ‘’ invisible’’.   

Es el cuerpo de la Arquitectura de los límites difusos,   

donde actúan ecosistemas sensibles  y  transparentes, 

 donde los cuerpos  del sistema tienen la capacidad  

de adaptarse flexiblemente a los cambios y en 

donde las personas recobran  la sensación 

 de estar realmente vivas.  

 
Abstract :  Arquitectura de limites difusos/ Toyo Ito  
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Introducción 

 

La falta de adaptabilidad de la arquitectura a los nuevos perfiles de la sociedad 

Contemporánea, crea la necesidad de establecer distintas maneras de observar las relaciones 

de los seres humanos con su espacio habitable.   

 

Esta investigación abierta empieza identificando algunos de esos nuevos perfiles de la 

sociedad contemporánea y algunos de los factores que han incidido en las transformaciones 

de dichos perfiles, como es el uso masivo de tecnologías digitales y su necesidad de 

comunicación e información. 

 

Crear ámbitos donde se pueda observar las relaciones entre tecnologías digitales y la 

experiencia, puede servir como una oportunidad para plantear estudios futuros sobre 

arquitecturas más dinámicas y más adaptables a las transformaciones de la sociedad.   

 

La apertura a la información puede ser una oportunidad para estudiar conceptos de 

adaptabilidad en la arquitectura que respondan a procesos de habitabilidad acordes a las 

fluctuaciones de la sociedad contemporánea. 

La investigación se plantea maneras de explorar y de observar las relaciones entre el uso de 

tecnologías digitales y  los modos de experimentar el espacio habitable a través una 

instalación basada en el desarrollo de conceptos como la kinetica y la habitabilidad. 

 

Problema 

 

Si un cambio tecnológico equivale en la sociedad a un cambio de hábitos, o sea  a  un 

cambio de acciones, de comportamientos, etc.; entonces un cambio tecnológico cambia  la 

manera en que nos relacionamos con el entorno, o sea la manera en que lo habitamos.   Por 

ende un cambio tecnológico equivale a un cambio en nuestra habitabilidad.  ¿Cuáles son 

esas maneras de habitar que se posibilitan gracias al uso de las tecnologías? ¿Cómo se 

podrían estudiar? ¿Qué posibilidades le aportan a la arquitectura? 

 

Hipótesis 

 

Las maneras en que se puede estudiar explorar nuevas características de habitabilidad,  es 

mediante la creación de un ecosistema sensorial que funcione como un observatorio de  las 

experiencias sensibles del cuerpo humano a través de la integración de la información 

sensorial con el uso de tecnología digital. 

 

Objetivo General 

 

Proponer un Ecosistema Sensible en modo de instalación, que sirva como observatorio de 

posibles habitabilidades que surjan de las interacciones entre el cuerpo humano y  

dispositivos tecnológicos.  Esto tiene como fin explorar relaciones entre la experiencia y la 

manera en que se configura el entorno a partir de la transmisión de información en tiempo 
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real.   Este trabajo pretende sentar las bases para  futuros estudios sobre tecnologías 

aplicadas al concepto de adaptabilidad en la arquitectura.  

 

Objetivos Específicos 

 

1. Describir  conceptos como  la kinetica y la habitabilidad para entender la relación que 

tiene el ecosistema sensible  con la adaptabilidad en la arquitectura.   

2. Identificar los tipos de tecnologías digitales que posibilitaran el estudio de los 

conceptos y plantear ejercicios de exploración.  

 

Metodología 

 

Se utiliza una metodología descriptiva que busca especificar las propiedades más relevantes 

del ecosistema sensible como un observatorio, que permita estudiar la relación existente de 

ciertas tecnologías digitales con nuestra manera de entender y experimentar el entorno.  

Dicho lo anterior me apoyo en un proceso de tres etapas: 

- Primera etapa: Revisión documental detallada de los conceptos empleados en la 

investigación.  Se llevara a cabo mediante  consulta bibliográfica y mediante la 

consulta con mi director de tesis y mis asesores. 

 

- Segunda etapa: Construcción de la propuesta de Ecosistema sensible. Se llevara a 

cabo mediante la consulta con otros tipos de profesionales como Ingenieros 

Eléctricos; mediante la utilización de dispositivos digitales como el Kinect, 

Sensores ultrasónicos y Sensores Giroscopios;  mediante la implementación de 

lenguajes de programación;   y mediante el empleo de software como Arduino, 

Processing y Ablenton Live 8.  

 

- Tercera etapa: Puesta en marcha del Ecosistema sensible con sus primeros ensayos 

de prueba.   

 

 

Justificación 

 

La arquitectura tradicional responde a un ideal de mundo en equilibrio y estabilidad, por 

eso presenta características de permanencia y rigidez.  Se construye como un monumento 

que perdurara en el tiempo y que ordenara las actividades humanas; por eso está hecho 

como un objeto para que los seres humanos se adapten a él y como un objeto que es 

heredado de generación en generación sin tener que sufrir mayores transformaciones.  

 

Todo lo que constituye la vida se caracteriza por ser cambiante, fluctuante y evolutiva.   

Esto quiere decir que todo lo que nos rodea y lo que nos constituye como seres humanos 

está en movimiento y en constante transformación.  Aunque las necesidades biológicas de 

los seres humanos han sido aparentemente las mismas de nuestras generaciones 

antecesoras, el entorno en el que nos desarrollamos no es estable y las sociedades tampoco 
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están permanentemente en equilibrio; es por eso que necesidades tales como la 

comunicación y el acceso a la información, han ido forjando los grandes cambios que 

diferencian a la sociedad contemporánea de las demás sociedades antecesoras y que la 

diferenciaran de las sociedades del futuro. 

 

En las sociedades contemporáneas de mediados del siglo XX hasta principios del siglo 

XXI, hemos producido grandes transformaciones en la manera en que nos relacionamos 

con nosotros mismos y con el entorno gracias al desarrollo de las tecnologías digitales.  

 

El uso de tecnologías digitales como la informática y la multimedia han generado cambios 

radicales y acelerados en los comportamientos de las sociedades contemporáneas.  Un 

ejemplo más, es la manera como nos comunicamos, pues gracias al uso de dichas 

tecnologías lo podemos hacer en tiempo real algo que no se podía hacer en otros tiempos de 

la humanidad.  Esto  nos hace desafiar constantemente los límites de lo físico-material y 

nos otorga características como la ubicuidad, la interconexión en red, la inmediatez, la 

interactividad, etc. 1, convirtiéndonos en sociedades cada vez más dinámicas y cada vez 

más cambiantes. 

 

El uso de tecnologías digitales como la informática y la multimedia también han generado 

cambios radicales y acelerados en la manera en que experimentamos el espacio y el tiempo;  

ya que el uso de los dispositivos tecnológicos funcionan como mediadores entre nuestros 

cuerpo biológico y el entorno al darnos acceso a más información;  de esta forma amplia la 

capacidad natural de nuestros sentidos, de nuestro entendimiento y por ende cambia nuestra 

manera de habitar. 

 

La pregunta es cómo los fenómenos anteriormente descritos tienen que ver con la 

arquitectura y cuáles podrían ser las maneras de explorarlos?  arquitectura no es solo un 

problema netamente técnico que resuelve algunas necesidades biológicas y que está hecha 

según el alcance económico de los habitantes. La arquitectura es y debe seguir siendo una 

reflexión sobre la significación y la experiencia espacial.  Esto nos hace creer que la mejor 

manera de hacer arquitectura es pensándola desde la observación.  

 

La observación es un elemento importante en la investigación proyectual, porque es allí 

donde se identifica la necesidad, las condiciones de uso y la adecuación al estilo de vida  de 

los habitantes. 

 

La arquitectura recurre a la investigación proyectual para poder transformar la realidad, 

mediante un conjunto de acciones cuyo fin es “la proyección”. La investigación proyectual 

es una teoría que establece una metodología y una técnica para abordar un problema en la 

arquitectura; y esta metodología y técnica está resumida y abstraída en la idea de 

observatorio que expone Iñaki Abalos en su libro el Atlas Pintoresco.  

 

                                                 
1
Términos definidos en Viviendo en el Aleph. La Sociedad de la Información y sus Laberintos. Raúl 

Trejo Delarbre). 
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La idea de  Iñaki Abalos parte de la necesidad de definir nuevos campos instrumentales y 

de conocimiento que le permitan al arquitecto llegar a dar unas respuestas más coherentes a 

las nuevas demandas espaciales de los habitantes. 

 

El objeto de la investigación en la Arquitectura según Iñaki Abalos, es la técnica 

proyectual, porque es a través de la observación donde se pone en crisis las técnicas 

proyectuales heredadas y se enriquece nuevas líneas de interés que se van generando a lo 

largo de la investigación.  

 

Iñaki Abalos propone al espacio público como el escenario ideal para la observación y lo 

define como “el lugar donde los humanos y los no humanos se realizan colectivamente. ‘’ 

El espacio público es un lugar donde nos conocemos unos con otros, nos mezclamos y nos 

aceptamos”. Mediante la observación podemos estudiar las prácticas sociales y 

antropológicas, con respecto a las formas de apropiación del espacio. Dicho estudio, 

según Iñaki Abalos, nos mostrará las características espaciales que posibilitaran la mejor 

manera de establecer relaciones humanas y no humanas. 

 

La idea de observatorio, según Abalos, debe usar tecnologías y distintas técnicas, que 

logren entablar un diálogo entre la naturaleza y la experiencia espacial del habitante, a 

través de su percepción, su interacción, etc. El observatorio es entonces un lugar donde 

interactúan la técnica, la naturaleza y el habitante, para dar forma a la arquitectura y al 

paisaje.   Por eso, el observatorio es “la arquitectura para los que buscan el conocimiento” 

(Atlas pintoresco Vl 1- Iñaki Abalos p. 85). 

 

 

 

 

 

 

1. Habitabilidad 

 

‘’Con el habitar todo lo que el hombre haga  

es creación de actividades;  no solo por exigencia biológica 

sino  por su respuesta intuitiva’’ 

 
Roberto DobertiLibro: Espacialidades    

- Teoría del Habitar  Pg159 

 

 

La habitabilidad es una práctica de todos los Seres Humanos  que tiene muchas maneras de 

desarrollarse.  La manera como se habita depende de la complejidad y la estructuración de 

la cotidianidad de cada ser humano, es por eso que la palabra ‘’habitar’’ se asocia sin 

significar lo mismo con la palabra ‘’habito’’  porque está relacionada con actividades y 

acciones de los humanos. 2   Desde la Teoría del habitar descrita por Roberto Doberti en su 

                                                 
2
Interpretación de la Teoría del Habitar  del  Libro Especialidades.  Roberto Doberti, pg 158 
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libro Espacialidades,  se puede resumir la definición de habitabilidad desde dos principios 

fundamentales: 
 

1.  Todos los Seres humanos por evolución biológica habitamos y lo hacemos por el 

desarrollo y el uso del lenguaje;  esto es lo que nos diferencia del resto de los seres 

vivos.  El lenguaje lo hacemos evidente en cada uno de nuestros actos cotidianos  de 

manera casi que intuitiva. 

 

2. Las habilidades cognitivas de los Seres Humanos también es algo que nos diferencia 

de los otros seres vivos, ya que el pensamiento humano tiene la posibilidad de : 

 

- Combinar y recombinar diferentes tipos de informaciones y de 

conocimientos (datos captados por los sentidos, información sensorial y 

perceptual, etc.)  

 

- Crear instrumentos que nos permitan ampliar nuestra percepción para 

acceder a  más información y a más conocimiento. 

 

- Solucionar y plantear  problemas a través de las múltiples combinaciones 

de información y de conocimientos que recibimos en tiempo real y que 

relacionamos con experiencias pasadas. 

 

- Crear, entender y socializar representaciones simbólicas de códigos 

mutables o de significados, que le permiten comunicarse, establecer 

ciertas prácticas y le permiten construir su historia.  

En síntesis todo lo que permite que el Ser Humano habite es su capacidad cognitiva.   

El lenguaje es desarrollado por su cognición y permite que las personas relacionen 

la información sensorial que les llega a sus sentidos con una interpretación de un 

problema y con una o varias posibilidades de solución (herramientas).  Todo esto 

sustenta los actos cotidianos de cada persona.   

 

La cotidianidad según el diccionario Larousse, representa todo un conjunto de 

ocupaciones en un contexto determinado, que realiza una persona para satisfacer sus 

necesidades básicas.  La palabra cotidiano en términos generales hace referencia a 

conceptos como hábito, patrones, secuencias, etc, esto podría interpretarse que la 

cotidianidad es un ritmo y una proporción que se estructura en el espacio y en el 

tiempo; por lo tanto la cotidianidad es un acto de hablar y de habitar. 

 

El habla se establece socialmente como un sistema de códigos que son mutables y 

cambiantes.  Con ellos es posible hacer una narración, es posible comunicarse 

socialmente y es posible crear una interpretación sobre lo que es ‘’real’’ y sobre lo 

que se ‘’conoce’’.   Por eso es una herramienta de comunicación, que socialmente 

establece que es ‘’verdad’’ y que ‘’no es verdad’’, así como establece socialmente 

que actos o prácticas son ‘’correctos’’ y cuales ‘’no son correctos’’ definiendo la 

manera como debería actuar cada individuo.  
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Las prácticas sociales en síntesis están enmarcadas por los sistemas del hablar y del 

habitar, y la validación de las que se reconoce como correctas o incorrectas 

instauran unas acciones en nuestra cultura, en la academia, en la política, en la 

religión, en la literatura, etc.   Las prácticas sociales contemporáneas se caracterizan 

por relacionarse de manera compleja.  

 

Un tipo de Lenguaje, cualquiera que sea comprende o es reflejo de lo que constituye 

un grupo social como ‘’real’’ y por ende a partir de ahí se estipula el marco de las 

prácticas que son reconocidas, reglamentarias, prohibidas, etc, culturalmente.  3 

 

 

1.1  El Lenguaje 

 

El lenguaje puede entenderse como un sistema de códigos que son mutables y 

cambiantes.  Con ellos es posible hacer una narración,  es posible comunicarse 

socialmente y es posible crear una interpretación sobre lo que se conoce como 

‘’real’’ y  lo que se conoce como ‘’no real’’.    De esta manera el lenguaje se usa 

como una herramienta de comunicación permite la regulación de prácticas sociales, 

definiéndolas como ‘’correctas’’ y ‘’no correctas’’ y así perfila un ideal de las 

actividades que deberían ser realizadas por cada individuo para ser aceptado 

socialmente.   

 

 A parte de esto, el uso de un lenguaje permite la construcción de otros lenguajes 

por los cuales se accede a otras informaciones, se construye otros problemas, se dan 

otro tipo de soluciones, se construye más lenguajes y así sucesivamente.     A través 

del lenguaje se crea lo que conocemos como técnica y cultura:  

 

 

1.1.1 La técnica es la prueba de que la virtualización acarrea procesos de 

materialización, las herramientas surgen una vez se desligan las funciones que 

realiza nuestro cuerpo y se delegan a objetos, pues la condición natural de nuestro 

cuerpo nos deja en desventaja frente a otras especies, por ejemplo, somos lentos y 

débiles a lo que la innovación respondió con la rueda, que es la virtualización del 

desplazamiento, función de nuestras piernas pero el uso de este artefacto no tiene 

sentido sin una técnica, una forma de usarlo bajo un suceso de acciones que lo 

hacen funcionar. La virtualización de las funciones del cuerpo lleva a su sustitución 

en muchos casos (la virtualización del cuerpo) 

 

1.1.2  En la cultura, por ejemplo existen costumbres, reglas, patrones estéticos y de 

comportamiento, creencias etc. Son mecanismos sociales para virtualizar las 

relaciones, de hecho los rituales de paso son un “contrato” que cambia la condición 

de existencia de un individuo dentro de su contexto, por ejemplo un matrimonio 

virtualiza una relación y funciona igual para todos. La cultura es un agente 

                                                 
3
Ibid, 158 
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inmaterial que vive y se virtualiza en cada individuo como parte de algo más grande 

y como forma de relación con los demás y con su entorno. 

 

Irónicamente lo virtual representa los parámetros de construcción de realidad 

colectiva, entendidos en el campo de la cultura, el lenguaje, la tecnología y además 

la época. Los demás factores que influyen en nuestra construcción de realidad están 

completamente subordinados a nuestro acontecer individual y procesos cognitivos 

que nos permiten interpretar la realidad, una vez nos relacionamos con el mundo y 

vivimos experiencias nuestros órganos sensoriales se encargan de absorberlas, 

nuestro cerebro de organizarlas e interpretarlas, pero esta interpretación es 

completamente subjetiva, a pesar de que todos tengamos los mismos sentidos y 

vivamos en el mismo mundo, la construcción de realidad nunca es predeterminada, 

ya que depende de relaciones entre variables internas(deseos, gustos, recuerdos, 

concepción de belleza) y externas (estímulos, experiencias, relaciones, situaciones). 

 

 

 

1.2   Interfaces 
 

1.2.1  El Cuerpo 

 

 

Cada sujeto nace compuesto por un cuerpo, el cual le da su carácter existencial – espacial. 

El cuerpo sitúa al sujeto en un mundo material e inmaterial lleno de estímulos perceptivos.  

 

Los seres humanos estamos dotados de dimensiones que atienden a cada una de nuestras 

facetas como individuos y como partes de una sociedad. Por ejemplo: 

 

1.2.1.1  La dimensión cognoscitiva: es aquella que ayuda a las personas a 

ordenar sus pensamientos, ideas y reflexiones dando así una 

consistencia mental para que se puedan tomar decisiones frente a 

diferentes circunstancias y es la responsable de la capacidad de 

análisis que tienen las personas frente al contexto donde se 

desenvuelven  (Oblitas 2004). 

“El termino cognición se refiere a la manera en que interactúan las facultades 

mentales.” (Oscar Romero López)4. La cognición, implica la habilidad para 

comprender como podrían ser las cosas, no solo en el presente sino en algún 

escenario futuro, y poder determinar, como debería actuar el individuo. La 

cognición se “libera” sutilmente del presente a fin de permitir al sistema actuar 

efectivamente, adaptarse, y mejorar de forma progresiva.  La cognición tiene 

algunas características como la adaptación, la anticipación y la auto-reflexión. 

 

1.2.1.2  La dimensión comunicativa: es aquella que engloba todo un proceso 

a través del lenguaje que contiene todas las posibilidades de dialogo 
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y de interacción con otros, expresando sentimientos, pensamientos y 

acciones, es la comunicación la que permite la comprensión del 

mundo que habitamos.  (Gergen, K.J., 1991, ‘’El yo Saturado: 

Dilema de Identidad en el mundo contemporáneo’’  Ed. Paidos, 

Barcelona) 

  

1.2.1.3  La dimensión estética: es aquella que permite a las personas 

interactuar consigo mismas y con el mundo a través de la capacidad 

de lo sensible;  en esta dimensión se desarrolla todo proceso 

perceptivo de las cualidades de todo el contexto que rodea al usuario.   

 

 
 

 
Fuente: Elaboración propia interpretación  Marvin Minsky/ La Maquina de las Emociones  

 

1.2.1.4 La percepción. Mediante la información sensorial, la percepción abstrae 

representaciones espacio-temporales fieles del mundo externo. Por otro lado, en 

los sistemas emergentes, la percepción es un cambio en el estado interno del 

sistema que surge como respuesta a las perturbaciones ambientales y cuyo 

propósito es mantener la estabilidad del sistema. 
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1.2.1.5  La adaptación.  La adaptación es la capacidad acomodar y refinar sus procesos 

y estructuras en función de los cambios ambientales e internos. La adaptación 

usualmente implica la adquisición de nuevo conocimiento. Para los sistemas 

emergentes la adaptación implica una alteración o re-organización estructural 

interna a fin de efectuar un conjunto nuevo de dinámicas (Shöner, 2006) 
 

 

1.2.1.6 El movimiento 

A través del movimiento de nuestro cuerpo, nosotros desarrollamos una experiencia 

intuitiva del espacio. Nuestras sensaciones y nuestros movimientos, aparecen y 

desaparecen en el tiempo, y ‘’nos hacen ser conscientes de poseer un cuerpo, por el cual 

no solo percibimos el espacio, sino que también lo afectamos ’’ Bergson, Henry: 

‘’Materia y memoria’’ 1896).   

 

 

Los movimientos corporales 

Posición Inicial 

La posición inicial empieza con la posición neutral, que se considera neutra o de Cero 

grados, porque se considera que es la posición donde no ocurre ningún movimiento. 

 
Fuente: elaboración propia. 

Planos  

El inicio del movimiento se da desde la posición anatómica. Es descrita como un lugar en 

un plano (una superficie plana) alrededor de un eje (una línea derecha alrededor de la cual 

rota un objeto).  

El cuerpo esta segmentado por varias articulaciones que crean el movimiento y que crean 

varios planos que dividen el cuerpo en diferentes partes entre sí en tres planos específicos: 

 

 Plano Vertical Sagital y Eje Transversal de Movimiento divide el cuerpo por 

la mitad creando un lado izquierdo y un lado derecho del cuerpo.  
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Fuente: elaboración propia. 

 Plano Transversal Horizontal y Eje Vertical de Movimiento.  Atraviesa el 

cuerpo horizontalmente dividiendo el cuerpo en dos segmentos de arriba y 

otro de abajo. 

 
Fuente: elaboración propia. 

 Plano frontal y Eje Anteroposterior de Movimiento. 

 Plano lateral atraviesa el cuerpo de un lado a otro, para convertirlos en 

adelante y atrás.  
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‘’El  conocimiento que se genera a través del movimiento del sujeto con los objetos y con 

el espacio, es una manifestación de una serie de fenómenos subjetivos como la percepción, 

la interpretación, la interacción, la intuición, etc., que generan un conocimiento, que forma 

parte de  una serie de proposiciones mentales del sujeto que a su vez crean una postura en la 

forma en que interactúa con el espacio, y que desde su subjetividad lo hace explorar su 

potencial creativo a partir de los “experimentos propios su habitar y de sus experiencias 

significativas con el espacio”.
4
 

 

1.2.1.7  Proporción del cuerpo. La proporción es definida como una relación armónica 

de las dimensiones entre diversos elementos dispuestos en un espacio. Esto se 

hace bajo un sistema proporcional que relaciona las dimensiones de los 

elementos por aspectos numéricos y objetivos, o por aspectos visuales y 

‘’subjetivos’’.  

 

En el diseño, la proporción de los objetos arquitectónicos se hace estableciendo relaciones 

aritméticas y geométricas entre los elementos de un volumen arquitectónico. Esto hace por 

ejemplo que existan variaciones formales que resulten atractivas visualmente.  

La mayoría de los espacios que habitamos cotidianamente, tienen dimensiones que están 

relacionadas con la proporción del cuerpo humano.  

 

En la industria la proporción se deriva de procesos de fabricación en serie; donde la 

proporción y las dimensiones de los elementos responden a normas estandarizadas. Por 

ejemplo las láminas de madera para la construcción, se fabrican en unidades modulares con 

proporciones fijas, las ventanas, las puertas, etc.  

 

En síntesis: “un sistema de proporcionalidad establece un conjunto fijo de relaciones 

visuales entre las partes de un edificio, y entre estas y el todo; que “van más allá” de los 

determinantes funcionales, formales y tecnológicos. Aunque estas relaciones no se perciben 

de inmediato por el observador fortuito, el orden visual que generan puede percibirse y 

reconocerse a través de la experiencia reiterada”. (Francis Ching p. 297) 

 

 

La sección aurea es una progresión numérica donde cada elemento es la 

suma de los anteriores (ver anexo 2 - Imágenes Modulor) Las proporciones 

que definen el espacio que ocupa la figura humana dependen de la estatura, 

por eso adapte las proporciones dadas por el Modulor a las proporciones 

promedio de un colombiano. 

 

 

                                                 
4
Mi nombre es diseño.  Carol Silva – Eider Salcedo  / Facultad de Arquitectura y diseño.   

-  
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Fuente: elaboración propia interpretación posturas corporales y medidas del  Modulor de Le Corbusier 
 

 

 

1.2.2  El Dispositivo 

 

El dispositivo digital ha venido formado parte de nuestra cultura desde mediados del siglo 

XX e inicios del XXI.   Se caracteriza por tener múltiples lenguajes que ofrecen distintas 

maneras de representar la experiencia humana.  Dichos lenguajes contienen grandes 

sistemas de archivo, de bases de datos, asociados por hipervínculos a través de la 

hipermedia.    

 

La tecnología digital usa estrategias organizativas que flotan  libremente, de manera que 

pueden abrirse fácilmente para acceder rápidamente a su contenido e información. 5 

 

 

1.2.2.1  La palabra Impresa: Tradicionalmente, los textos codificaban el 

conocimiento y la memoria humana, instruía, inspiraba, seducía y convencía a los 

lectores de que adoptaran nuevas ideas, nuevas maneras de interpretar el mundo, 

nuevas ideologías.  El hipertexto de la World Wide Web y su sistema de 

hipervínculos lleva al lector a un mundo infinito de información.  Funciona como un 

medio que compacta toda la cultura humana en una única gigantesca biblioteca que 

esta en una memoria de acceso aleatorio.  La RAM  es una nueva forma de 

almacenamiento de la información que remplaza los viejos soportes de 

almacenamiento, como el del libro, la cinta magnética, etc, donde todos los datos 

están organizados de manera secuencial y lineal.  6 

 

 

1.2.3.2  El Cine: En las sociedades modernas la información cada vez más es 

distribuida en forma de secuencias temporales de imágenes audiovisuales en 

movimiento, en vez de en forma de texto.   

 

 

 
5
Lev Manoviche /   El Lenguaje de los nuevos medios de Comunicación:  La imagen en la era digital   pg 123 

6 Ibid, 126 
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De la percepción cinematográfica que persiste en las interfaces culturales es el 

encuadre rectangular de la realidad representada.   De la misma manera que el 

encuadre rectangular de la pintura y de la fotografía nos presenta una parte de un 

espacio mayor que existe fuera de él, la ventana de la interfaz de usuario brinda 

una vista parcial de un documento más grande. 

 
El ámbito de la cultura del ordenador en el que la interfaz cinematográfica se ha 

transformado en una interfaz cultural de manera más agresiva es el de los 

videojuegos; tanto así que los mundos virtuales interactivos, con los que se 

interactúa a través de una pantalla o de una realidad virtual, constituyen el 

sucesor lógico del cine y la principal forma cultural del siglo XXI, donde el 

usuario es un avatar que existe literalmente ‘’dentro’’ del espacio narrativo, 

plasmado en imágenes foto realistas por ordenador en tres dimensiones,  que se 

relaciona con caracteres virtuales y se relaciona con otros usuarios, etc.  Todos 

los hechos que puedan fluir en el transcurso de la narración. 

 

Con la realidad virtual, el concepto de naturaleza queda finalmente subsumida 

bajo la cultura.  El ojo queda subordinado al cine, el cuerpo al cuerpo virtual de 

la cámara virtual.  Aunque el usuario pueda investigar el mundo por su cuenta, 

seleccionando libremente trayectorias y puntos de vista, la interfaz privilegia la 

percepción cinematográfica.  7 

 

 

 Relación Hombre Pantalla 

 

Hoy en día la pantalla, junto con el ordenador, se están convirtiendo con rapidez en 

el principal medio de acceso a todo tipo de información,  ya sea texto o imágenes 

fijas o en movimiento.  La utilizamos para ver el periódico, para ver películas, para 

comunicarnos con los amigos, los familiares, etc,.  Vivimos en resumidas cuentas en 

una sociedad de la pantalla.   ¿Cuáles son las relaciones que hay entre el espacio 

físico donde está situado el espectador, su cuerpo y el espacio de la pantalla? 

 

La realidad virtual, la tele presencia y la interactividad se han hecho posibles gracias 

a la reciente tecnología del ordenador digital.  Pero también se han vuelto reales 

gracias a una tecnología mucho más antigua, que es la pantalla. La pantalla la 

venimos utilizando para presentar información visual desde hace siglos, desde la 

pintura del Renacimiento al cine del siglo XX.  

 

 A través de la pantalla el usuario experimenta la ilusión de navegar por espacios 

virtuales, de estar físicamente presente en otro lugar o de que el propio ordenador le 

salude.  7                        

 

La realidad virtual suele utilizar un monitor montado en la cabeza, cuyas imágenes 

ocupan por completo el campo visual del espectador.   Este ya no mira una 

superficie plana y rectangular desde cierta distancia, una ventana abierta a otro 

espacio, sino que ahora se ve completamente situado dentro de él.   
7 Ibid, 149 
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De esta manera el espacio físico real y el virtual simulado, coinciden.  El espacio 

virtual, que antes quedaba confinado a una pantalla de cine, ahora abarca por 

completo el espacio real.  La frontalidad, la superficie rectangular y la diferencia de 

escala han desaparecido.  ‘’La pantalla se ha esfumado’’. 

 

La relación entonces entre el cuerpo y la pantalla desde la realidad virtual constituye 

una ruptura fundamental en la tradición de ambas.   El cuerpo era un punto estático 

y pasivo, que seguía a un cuerpo también inmóvil, es decir la pantalla.  La realidad 

virtual constituye una nueva relación entre el cuerpo del espectador y la imagen. 

 

 A diferencia del cine, donde la cámara móvil se desplaza independientemente de la 

inmovilidad del espectador, ahora el espectador tiene efectivamente que moverse en 

el espacio físico a fin de experimentar el movimiento en el espacio digital.   De tal 

forma que para ir hacia adelante ‘’de manera digital’’ hay que dar pasos reales hacia 

adelante.  De esta forma el espectador ya no está encadenado, inmovilizado, sino 

que ahora tiene que moverse, para poder vesre y para poder adquirir información. 8 

 

¿Cómo será nuestra forma de movernos y relacionarnos con el entorno, si mediante 

interfaces cognitivas como lo son algunos dispositivos, recibimos constantemente 

más información que la que nuestro cuerpo biológico recibe? 

 
 

Fuente: elaboración propia interpretación  Marvin Minsky/ La Maquina de las Emociones y 

 Lev Manolviche / El Lenguaje de los nuevos medios de Comunicación    

 

1.2.3 Interacción 

 

Interactuar significa intercambiar información con el entorno a través del lenguaje.  A cada 

instante le estamos imprimiendo al espacio tiempo una geometría a través del movimiento 

de nuestro cuerpo.  

 
8 Mundos virtuales habitados.  Espacios electrónicos interactivos. pg 28 
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Cuando interactuamos podemos estar sumergirnos en sistemas “multidimensionales”, 

donde el interactor no solo se impregna de su entorno percibe desde su cuerpo biológico, 

sino que también es capaz de impregnarse de su entorno perceptible biológicamente pero si 

tecnológicamente a través de los dispositivos. 

 

 Esto es posible mediante un dialogo con las particularidades espacio tiempo, donde el 

usuario es capaz de transformar su entorno inmediato a través de su interacción, para 

generar forma a su significado del espacio tiempo.   (Serres, Michael. Atlas. Editorial 

Cátedra, Madrid. 1995). 

 

La interacción entonces se establece bajo un diálogo entre sujeto–espacio, que está o no 

mediada por los dispositivos. Mediante esta relación con el sujeto, el espacio- tiempo 

siempre estará susceptible a transformaciones, pues en la medida que el sujeto interactúa y 

transforma el espacio, se va encontrando con “formas mentales” que percibe y a las cuales 

les imprime una carga emocional y significativa.  A través de la interacción el sentido del 

espacio no se limita a la superficie corporal, sino que es a través del movimiento con 

exterior del propio cuerpo, lo que da como resultado un sentido subjetivo del tiempo. 

 

 

1.2.3.1  El Espacio – Tiempo: ‘’Nuestras experiencias del tiempo, de realidad y  de espacio 

han estado cambiando durante las últimas décadas gracias a la influencia de los cambios en 

las tecnologías digitales.   Gracias al desarrollo del Internet por ejemplo, las sociedades 

postindustriales a través de las Redes hemos transformado las fronteras geográficas y 

corporales del espacio material  a través de un espacio inmaterial y de un hiperespacio;  

también  tenemos  la  posibilidad de generar ubicuidad y tele presencia (desde un cuerpo 

virtual).   

 

 Estos  cambios en nuestras experiencias de tiempo, realidad y espacio hacen parte de 

nuestras experiencias cotidianas: en los medios de transporte, en los aeropuertos, en los 

parques de diversiones, en los centros comerciales,  supermercados, en páginas Web, video 

Juegos, etc., en general en espacios que son para  recorrer, porque se miden por unidades de 

tiempo.’’  Marc Auge llama a estos espacios los ‘’no Lugares’’. 

 

¿Sera que las nuevas experiencias espacio-temporales dadas por las tecnologías digitales 

nos podrán llevar a una nueva interpretación de nuestro cuerpo y por ende de nuestro 

hábitat? 
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Nuestro cuerpo biológico funciona por movimientos mecánicos que le hacen posible el 

desplazamiento; desde una célula, una partícula, sus articulaciones, etc están en constante 

movimiento.  A través del movimiento se interioriza el exterior y se exterioriza el interior 

de cada persona.  Que pasa cuando los sentidos del cuerpo biológico humano recibe mas 

información del exterior del que por naturaleza esta diseñado para recibir?  ¿Cómo serán 

sus movimientos intuitivos con el flujo de más información?  

 

2. Kinetica 

 

‘’Todo lo que constituye la Vida está en constante 

Movimiento, por lo tanto el cambio es el hecho que más  

se aproxima a la evolución.  La vida es kinetica’’ 

 

 

Todo lo que respecta a la vida es kinetica.   Desde las partículas mas pequeñas, como las 

que realizan numerosos y complejos procesos electroquímicos, muchos de los cuales 

contribuyen a la fisiología de las células para que ellas se adapten al entorno, como también 

la escala de los reptiles y mamíferos, que a partir de su movimiento durante millones de 

años, se han adaptado a las condiciones iniciales del entorno a través del intercambio de 

elementos físicos y químicos con el.  

 

Tradicionalmente la kinetica se estudia como una corriente en las artes y/o como una 

ciencia en la mecánica clásica, etc, donde se estudia el movimiento de los objetos a 

distintas escalas.  En la arquitectura personajes como Michael Fox en su libro Interactive 

Architecture y como otros, han desarrollado un esfuerzo teórico sobre la aplicación del 

concepto de kinetica en la arquitectura y postulan 5 principios básicos del movimiento 

basado en formas temporales como la traslación, la rotación, el escalado y sus combinados.   

 

Cada uno de los principios básicos del movimiento y de las formas temporales, operan bajo 

la lógica fundamental de un sistema dinámico.  El concepto de sistema dinámico tiene dos 

visiones distintas:  la primera es desde la mecánica clásica (Michael Fox) y la segunda es 

desde la física cuántica de Michio Kaku.  
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2.1 Desde la mecánica clásica 
 

La kinética es un una corriente basada en la estética del movimiento. En el arte ha tenido 

sus primeras manifestaciones desde artistas como Marcel Duchamp con su obra Woman 

walking down stairs; más adelante entre muchos otros artistas con esta tendencia, aparece 

Alexander Caldier con su concepto de estructura móvil, formadas por alambre y pequeñas 

piezas de metal, que al estar suspendidas, son movidas ligeramente por el desplazamiento 

del aire ambiente. 

 

 
 

 

 

Desde la arquitectura movimientos futuristas y de vanguardia como Archigram – 

Asociación de Arquitectura de Londres, (1960) inspirados en la tecnología y en todos los 

sucesos posteriores de la época y los de la época, creaban nuevas realidades de 

habitabilidad a través de proyectos hipotéticos. Todos sus proyectos se sustentaban bajo 

tecnologías de punta, y básicamente consistían en capsulas espaciales, con estructuras 

ligeras que eran portátiles y que eran adaptables a distintas condiciones del entorno social, 

político, etc.  En síntesis, el concepto de kinetica era pensado desde el movimiento 

controlado de un cuerpo o de una imagen. 
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recopilaciónImágenes tomadas desde http://openbuildings.com/buildings/walking-city-profile-39003/media?group=image 

 

2.1.2   En el Arte junto con la Arquitectura.    En el espacio público Michael Fox, uno de los 
primeros en elaborar teoría sobre arquitectura interactiva, propone Bubbles que es una 
instalación neumática adaptable espacial a escala urbana. La instalación se compone de 
grandes volúmenes de neumáticos que se inflan y desinflan en reacción a los visitantes 
que vienen al sitio. Costa de unos sacos translucidos que cuando se inflan crean 
volúmenes en alusión a burbujas translucidas. Como los ocupantes entran y avanzan a 
través de la instalación, se topan las burbujas que van desde 6 a 8 pies de diámetro que 
llenan la capa inferior del espacio. Más actividad abre el espacio más por lo que es 
navegable. Sensores en las burbujas causan un ventilador en el colector de aire para 
transferir a la burbuja. 
 

 
Imágenes tomadas del Libro : Interactive archiitecture de Michael Fox  
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2.2 Kinetica del Cuerpo 

En términos generales sabemos que el cuerpo biológico humano tiene una descripción de 

movimiento que considera el espacio y el tiempo,  secuencias de formas, y fuerzas que lo 

causen.   Como también como describimos anteriormente  los tipos de movimiento son de 

traslación (o movimiento lineal)  

 

 
 

 
Tomado de  http://www.bioingenieria.net78.net/documentos/otros/nestor_sepulveda_biomecanica_2.pdf 

 

2.2.1  Movimiento angular  que es  el movimiento alrededor de un eje de rotación, bajo un 

mismo ángulo al mismo tiempo  

 

 
Tomado de  http://www.bioingenieria.net78.net/documentos/otros/nestor_sepulveda_biomecanica_2.pdf 
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Pero en realidad el cuerpo humano en la vida cotidiana tiene un tipo de movimiento muy 

general,  es decir,  combina la traslación y la rotación constantemente de manera intuitiva, 

pero en la forma mas fácil de analizarlos es a través de planos de movimiento (descrito en 

movimientos del cuerpo en el capitulo Interfaz – cuerpo humano).     

 

2.2.2   Bajo los planos : sagital, transversal y frontal es mucho mas fácil analizar el 

movimiento porque los planos suministran información respecto a las a las acciones que 

realizan cada una de las articulaciones y sus puntos de referencia.  La rotación de una 

articulación ocurre por ejemplo en  alrededor de una línea imaginaria que se le denomina 

eje de rotación y que pasa a través del centro de la articulación. 

 

 
 

Tomado de  http://www.bioingenieria.net78.net/documentos/otros/nestor_sepulveda_biomecanica_2.pdf 

 
 

 

 

2.2.3    El Plano Sagital se dan por ejemplo movimientos como  de flexión, donde se rota el 

brazo desde la pierna con respecto a la cadera;   un movimiento de extensión donde que es 

lo inverso de la flexión es decir, se rota desde arriba hacia la pierna  y  la hiperextensión 

que ya son movimientos que retan la elasticidad de la articulación.   
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 Tomado de  http://www.bioingenieria.net78.net/documentos/otros/nestor_sepulveda_biomecanica_2.pdf 

 

2.2.4   En el Plano Transversal por ejemplo se dan movimientos  de los brazos rotación 

abducción horizontal  o en los antebrazos que son de adentro hacia afuera (pronación o 

supinación) 

 
Tomado de  http://www.bioingenieria.net78.net/documentos/otros/nestor_sepulveda_biomecanica_2.pdf 

 

 

 

 

 

2.2.5    En el plano frontal existen distintas variaciones de movimiento que experimentando 

con posiciones generan distintas simetrías y formas, que varían según las posiciones.  En el 

siguiente ejercicio explore mediante un juego de medidas del cuerpo y distintos grados de 

posición de los brazos y sus ejes, configuraciones de figuras geométricas como el cuadrado, 

el rectángulo, el triangulo y el pentágono,  que al llevarlos a un concepto espacial de 

medidas de referencia, configura el espacio con distintas medidas. 
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Juego de medidas según las proporciones áureas del cuerpo y las distintas posibilidades 

figurativas de cada una de las posiciones del cuerpo según los movimientos.  Para el 

ejercicio se creo un ejercicio de interacción con un dispositivo Kinect.  Se puede ver en  

 

 

video en los siguientes links:   http://www.ecosyssense.com/kinect.html,  

http://www.youtube.com/watch?v=mWkSyhS_CDE,   

 

 

2.3  Teoría de la Kinética para estructuras Arquitectónicas  

(Recopilación y esfuerzo teórico de Michael Fox – Libro Interactive archiitecture) 

Se necesitan generar patrones de movimiento, para generar formas temporales. Por lo 

general son: traslación, rotación, escalado y sus combinados. 

 

La morfología de la kinética se puede resumir en cuatro principios vinculados:  

 

1. Hay un pequeño número de tipos básicos de movimiento 
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2. movimientos básicos se combinan para producir un movimiento   

    compuesto 

 

3.  movimiento básico y compuesto, en combinación con las variables 

temporales produce secuencias de movimiento. 

 

4.  Una secuencia de movimiento puede tener una dimensión espacial, 

es decir, la secuencia puede ocurrir en la misma ubicación y/o propagada 

a traces del espacio. 

 

 

 

 

Elaboración propia – interpretación comportamiento geométrico Libro: Estructuras adaptativas- Universidad Nacional de 

Colombia /Ricardo Franco Medina – Leonel Torres Acosta  pg. 101 
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2.3.1  Tipologías de sistemas Kineticos: 

 

                           -  Incrustado (aplicado a superficies) 

 

                           -  Despliegue  (aplicado a superficies) 

 

                     -  Sistemas Dinámicos: Se trata de estructuras adaptativas que están 

                        sometidas a pruebas mecánicas de movimiento. 

 

Ejemplo de Exploración estructural: 

 

 

 

 

2.3.2 Tipos de Sistemas Dinámicos en la Kinetica: 

 

3.   Tijera (dos elemento simples articulados por un punto) 

 

4.  Falange (sistema de tensores) 
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5. Sistema Compuesto: Combina mecanismos de tijera y falange.  Un sistema 

estructural compuesto para lograr movimientos controlados, utiliza elementos de 

compresión y elementos rígidos que se deslizan sobre un elemento guía que 

controla la movilidad en conjunto. 

 

 - Comportamiento Geométrico: Los elementos del sistema de 

articulación están compuesto por barras, dispuestas en rombos de 

deslizamiento.  La longitud de cada deslizamiento varía según la 

proporción de las barras. 

 

Ejemplo de Exploración estructural: 

 

 

 
 

-  Comportamiento Funcional: Todas las partes pertenecen a una 

configuración que permite la generación de un sistema kinetico.  Primero 

se configuran las formas o figuras, luego con la unión de dos o más 

figuras se configuran partes, y con la unión de varias partes se constituye 

el sistema kinetico estructural.   

 

 

 
Elaboración propia según interpretación Conferencia Universidad Piloto de Colombia/ Arquitecturas Kineticas 

11/11/2012 

 

 

 

Dichas exploraciones estructurales como se podrían relacionar con la kinetica del cuerpo? 
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Elaboracion propia de la Exploracion y aplicacion de la kinetica en estructuras telescopicas  
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 Modelo de Interactividad en la Kinetica desde lo mecánico 

 
 

Elaboración propia según interpretación Conferencia Universidad Piloto de Colombia/ Arquitecturas Kineticas 

11/11/2012 

 

 

 

El usuario es un actor pasivo que al estar en contacto con el artefacto, éste se adapta a 

ciertas tipologías formales que son programables y que están limitadas a ciertas 

configuraciones físicas y mecánicas.  A partir de dichas configuraciones se generan 

cavidades espaciales a las cuales el usuario se adapta y genera en ella distintas actividades y 
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funciones.  El evento y el acontecimiento son elementos conceptuales que agencian el 

cambio y lo inesperado, que generan cambios en procesos culturales y sociales.  

 

 
 

 

La naturaleza humana  de las sociedades contemporáneas de principios del Siglo XX, se 

está transformando hacia las siguientes características:    

 

6. La posibilidad de múltiples identidades gracias a las redes, tener la posibilidad de 

ser otros o muchos más que ´´nosotros mismos´´.   

 

7. La existencia en lo inmaterial producto del manejo de información en el trabajo y 

la diversión a través de computadores y redes de información.   

 

8. El nomadismo que se origina en la posibilidad de actuar, visitar y vivir en lugares 

diferentes, mediante las redes de información, comunicación y tecnologías, 

manteniendo el contacto con lo que se reconoce como realidad.  

 

9. La caducidad del espacio producto de la rapidez con que este mismo entra en 

obsolescencia, dado los rápidos cambios de necesidades de las sociedades. 

 

La arquitectura es enseñada y transmitida  como una búsqueda de establecer una forma  a 

una función, aplicar una técnica en tanto textura o materialidad y  usar una tecnología como 

una expresión de la cultura.  En este caso la habitabilidad, el significado como contenido, el 

contenido como forma, el contenedor, la reconstrucción de la forma, la reconstrucción de la 

idea a través de la forma, la informa; todos estos elementos se relacionan en las infinitas 

posibilidades de explorar la arquitectura.   
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 Esta es un tipo de arquitectura que a pesar de los intereses de relacionarse con la 

contemporaneidad, al mantenerse en el paradigma de la forma y el espacio, no puede 

nivelarse con otras disciplinas actualizadas. 

 

La arquitectura se clasifica a si misma a veces como arte, y otras como técnica, 

interpretando lo humanista dentro de la vertiente del arte y el progreso dentro de la 

vertiente tecnológica;  cuando le da cabida a las dos, interpreta su sentido alrededor de las 

necesidades humanas, por medio de un proceso, que la reduce al concepto de función, 

entendido como las actividades, en el espacio arquitectónico y en el habitante.  El 

argumento utilizado por la arquitectura ha sido el de interpretar las actividades de las 

personas, como funciones y espacios, con el propósito de ajustarse a parámetros 

económicos y de mercado. 

 

Paradójicamente la noción de habitar ha quedado consignada bajo la idea del habito, 

restringiéndose a lo que se entiende como costumbre, por lo tanto, invalidando la 

variabilidad, el nomadismo, la multiplicidad, todas ellas como posibilidades del habitar;  la 

arquitectura electrónica plantea una interactividad que posiblemente dinamiza una 

posibilidad de existencia múltiple y alterna. 8   

 

La noción de habitabilidad puesta en la perspectiva de metáfora de interacción entre los 

entornos virtuales que aquí explicaremos como arquitecturas virtuales, se presenta como el 

centro del marco conceptual general.  La habitabilidad se entendería a partir de las 

relaciones, de las maneras de ser y  de permitir ser de las distintas subjetividades que 

emergen con la experimentación. 9 

 

 

La característica principal de la kinetica y de los sistemas dinámicos en la física cuántica es 

el intercambio de información según Michio Kaku, desde elementos mínimos hasta 

elementos de gran escala.  La información es el principal concepto que acerca el concepto 

de kinetica a lo digital. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

9 Ibid, 77 

29 



 

 

 

 
 

 

  Modelo de Interactividad en la Kinetica desde lo digital 

 
 

 

La instalación coloca a la acción inesperada y al cuerpo del experimentador al 

centro de la obra.  Las arquitecturas virtuales serán aquellas que usando soporte 

informático para animarlos a través de medios digitales, ofrecen dentro de lo que se 

ha llamado una transformación radical en las relaciones autor, espectador, medio , 

maquina.  
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Ecosistema Adaptativo 

 
‘’Un Observatorio Reúne experiencias, 

 necesidades y características de un proyecto que está continuamente  

en construcción.  Funciona como un dialogo multidisciplinario 

 entre el hombre y su nuevo concepto de naturaleza’’    
pg 116 Libro Atlas Pintoresco Vol. 1 Iñaki Abalos 

 

 

Un Ecosistema es  un conjunto de organismos independientes  que comparten un 

mismo hábitat.  En este caso los organismos equivalen a lo que llamamos en todo el 

transcurso del trabajo, a los dispositivos.  

 

En la relación Interactor + Dispositivo se explorara la reciprocidad y la sinergia 

entre bits y átomos, lo digital y lo físico, entre lo el código digital y la lógica 

material experimental de la luz y el sonido.  Representa lo que Iliana Hernandez en 

su libro Mundos Virtuales Habitados habla como arquitecturas virtuales.     

 

A través de las sensaciones físicas se busca despertar sensaciones más profundas a 

través de dispositivos tecnológicos, que provoquen otro tipo de experiencias físico-

espaciales.    En este caso, el ecosistema comunica desde la perspectiva, mensajes 

de manera efectiva desde el interactor con el dispositivo.   

 

La materialidad es vista como parte de muchos lenguajes y tiempos (luz y sonido) 

con los que se interactúa.  La forma la constituye el mensaje manifiesto entre el 

interactor+dispositivo y el movimiento.    

El Ecosistema Sensible pretende servir como un Observatorio, para recolectar datos 

sobre las experiencias de cada dispositivo digital.  

 

Metodología: Por ensayo y error los interactores reciben instrucciones para luego 

interactuar por asociación de reacciones. 

 

Estrategias :  mediante estímulos de acción y reacción, se pretende establecer un 

lenguaje de interacción en cada uno de los dispositivos interactivos. 

 

 

‘’Todo lo que constituye la Vida está en constante Movimiento, por lo tanto el 

cambio en el Todo es el hecho que más se aproxima a la evolución y es lo que mas nos 

hace recordar que vivimos en un entorno también de lo vivo’’ 

 

 

 

Como   crear un   ecosistema sensorial que   produzca una experiencia significativa, 

desde  la  vinculación de  las  características biológicas  humanas, con  las  condiciones 

sensibles brindadas por la tecnología digital    y que explore conceptos de luz,  sonido, 

aproximación y multidimensionalidad.  
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3.1  Naturaleza 

 

‘’la característica fundamental de la materia es el movimiento, 

del Universo y de la Naturaleza es la incertidumbre’’ 
 

La visión moderna de la naturaleza (Newton, Galileo) es la visión  que fijó las bases 

de la revolución científica de la humanidad, una imagen ligada a la máquina, al 

orden, a las causalidades, a lo necesario, a lo universal, al equilibrio, la permanencia 

y a la estabilidad.  

 

Todo lo contrario a cómo funciona la vida, donde la fluctuación, la inestabilidad, el 

desorden y el azar  son conceptos que posibilitan la evolución.   

 

El Premio Nobel de Química Prigogine, en su Libro ‘’el fin de las certezas’’ 1996, 

introduce como  pregunta sobre las bases con las que construimos nuestra visión del 

universo y nuestra visión de la naturaleza.     

 

Prigogini sugiere que la visión del universo y de la naturaleza no deben responder 

solo a formas de lo ordenado, de lo necesario, lo estable, lo maquinista, etc., sino 

que debe abrirse a una visión de lo fluctuante, de lo que está en constante 

movimiento, de lo inestable, de lo en desequilibrio, de lo cambiante, etc.   Para ello 

abra que establecerse un puente que permita el dialogo entre estas dos visiones.  

 

Prigogine dice que el  universo y la naturaleza esta dado en su mayoría por 

estructuras complejas que solo pueden producirse lejos del equilibrio, o sea donde 

las fluctuaciones, las bifurcaciones, etc., nace como nuevas soluciones, a esto lo 

llama ‘’estructuras disipativas’’.     Prigoggine compara las estructuras en equilibrio 

como por ejemplo el cristal, la ciudad, etc., que solo se mantienen en equilibrio si 

se mantienen en constante interacción con el mundo exterior.  Una célula 
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biológica también es una estructura disipativa, porque está estructurada para poder 

interactuar con el mundo exterior.  

 

 

                     3.1.1  Dispositivos 
                             http://www.ecosyssense.com/dispositivos.html,  

 
-  Sonido 

 

 

3.1.1.1  Maqueta Acústica  

Proyecto Arquitectura y el Fenómeno Sonoro 03/11/11 Taller Experimental – Rafael Uribe 
Linda Ximena Torres Gutiérrez 

 

 

 
Fuente: elaboración propia. 

 

 

 

Con procesos de auralizacion,  este dispositivo sirvió como interfaz entre el usuario y el 

entorno sonoro del contexto.   El usuario recibía estímulos sonoros, que eran producto de 

una distorsión de los sonidos del contexto donde se encontraba, los cuales en tiempo real 

eran filtrados por la maqueta que hacia producir el fenómeno acústico en términos de 

reverberación y absorción. El usuario en tiempo real lo escuchaba y construía una imagen 

mental de un lugar inventado o que por asociación recordaba y evocaba. Al final del 

ejercicio cada usuario describía verbalmente el lugar y lo caracterizaba. 

 

 

Como resultado no se generó una espacialización ya que la interacción no tuvo un buen 

vínculo con la socialización de la experiencia. Varios de los participantes no relacionaron lo 

que escuchaban con nada, eso creó rupturas y fallos en lo que se pretendía construir; las 

personas que si se imaginaron lugares no los sabían explicar verbalmente, etc. 

 

 

La conclusión de este ejercicio fue: para generar un espacio sensible, que use una interfaz y 

una manera de interacción con un usuario, es necesario que esa interacción tenga una 

evidencia socializable que la retroalimente, y eso se da en el momento en que los otros 
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usuarios y a sus interacciones empiezan también a construir la experiencia. Si la 

experiencia no es socializable, el intercambio de información es limitado y sesgado, y eso 

no da paso a la conformación de un espacio sensible. 

 

 

   3.1.1.2  Instalación interactiva con sensores de ultrasonido 

 

Proyecto  Arquitectura  y  el  Fenómeno Sonoro  05/11/12 

TELESTESIA – Semillero  de Investigación  
Linda Ximena Torres Gutiérrez                                                                

 

Ejercicio: el cuerpo como cavidad espacial  

 

 

   

  
 

Fuente: elaboración propia. 

 

Ejercicio de la deformación de una malla cúbica mediante el movimiento del cuerpo 

humano. En el ejercicio solo se movían las extremidades superiores. Cada movimiento 

estaba referenciado por unos puntos  a tractores que por su magnitud simulaban la 

afectación formal que tenía la malla con esos tipos de movimientos. Las primeras 

posiciones de movimiento se hicieron en las coordenadas X 1.617 - Y 0.00 - Z 1.069 y 

sobre el Eje Longitudinal de movimiento. Las segundas en las coordenadas X 1.617 - Y 

0.00 - Z 1.069 y el Eje anteposterior de movimiento.  

 

Con este ejercicio se pretendió experimentar visualmente como el cuerpo a través del 

movimiento es capaz de generar cavidades espaciales. Cada uno de los movimientos 

representa un punto  a tractor por el cual deforma la malla y crea un vacío. La malla es una 
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rejilla cúbica de 3x3, que es la primera grilla con la que empezamos a componer en los 

primeros semestres de arquitectura.  

 

 

 

 
Fuente: elaboración propia. 

 

El segundo ejercicio: la especialización de una partitura de L. Ferrari. La intención general 

fue hacer bajo una lectura gráfica de la partitura, no musical, un espacio que hablara de la 

partitura. Se identificaron 20 líneas de pentagramas y 20 puntos (a tractores) que generaban 

centros de tensión entre los gestos escritos de la canción, y los pentagramas que servían 

como grilla de la escritura.  

 

La grilla; es decir, el pentagrama, se interpretó como la grilla cúbica con la que se empieza 

a trabajar la composición espacial en los primeros semestres de arquitectura; estas grillas 

cúbicas se dispusieron en forma de recorrido digital y análogo en el espacio físico, ubicadas 

por distancias mediante un sensor de proximidad. En la medida en que se hace un 

movimiento corporal uno de los a tractores emite sonido y deforma un área del espacio. El 

usuario con su cuerpo tenía que transitar por un sendero que los gestos sonoros tienen una 

disposición física en forma de recorrido y una disposición digital. 

 

 

El resultado del ejercicio fue bastante interesante porque abrió la posibilidad de múltiples 

interpretaciones espacio temporales de la partitura a partir de la interacción.  Aunque hubo 

fallas técnicas en la instalación, claramente se hiso evidente la conexión entre un espacio 

físico real y uno digital a través del sonido y la imagen. 
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   3.1.1.3  Giroscopio 

             
     

Visite el video :   http://www.youtube.com/watch?v=t03IQ7aaR4Q,              

                                      
Reseña: 

 

El sensor consta de un elemento sensible a una magnitud física como el magnetismo.  Esa 

magnitud física la convierte en dato electrónico por medio de un sistema de amplificación o  

de filtrado, por el cual se proyectan simétricamente  los ejes de posición o rotación X, Y y 

Z. Utiliza para ello, un magnetómetro de 3 ejes, un acelerómetro de 3 ejes y un 

microcontrolador de 16 bits para hacer sus mediciones.   

 

Sirve para medir, mantener o cambiar la  orientación en el espacio.  Por eso está hecho para 

monitorear y controlar posiciones de orientación, de dirección, de movimiento angular y de 

rotación.   

 

Funciona mandando señales que ayuden a identificar un cambio de dirección o de 

desplazamiento de la masa, según los datos de posición inicial y posición final dados por 

los ejes de rotación.  
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Tags: 

El dispositivo del giroscopio, le puede dar un valor sonoro a la arquitectura, ya que al 

establecer ejes de posición y de rotación proyectados simétricamente desde un punto 

articulado del cuerpo, se puede asignar una secuencia de sonidos según determinados 

patrones de movimiento.  De esta manera se asocia la dinámica del cuerpo con la creación 

de espacios sonoros que pueden constituir distintos paisajes  formados por una materialidad 

audible.    

 

El dispositivo esta programado para que cada movimiento corresponda a una secuencia de 

sonidos y texturas que especializan el movimiento y lo llevan al interactor a paisajes 

imaginarios. 

 

script  para Arduino Anexo 1 

Manual de Instrucciones para usar el Dispositivo 
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3.1.1.4  Kinect 

 

 
    Visite el video :    http://www.youtube.com/watch?v=nCMOumyRpu0,  

 

Reseña: 

El sensor consta de una cámara RGB, un sensor de profundidad, un micrófono multiarray y 

un procesador que ejecuta un software para la captura del movimiento del cuerpo en 3D.  

Para el cuerpo en 3D, el sensor cuenta con un proyector de luz infrarroja y una cámara que 

capta el rebote de dicha luz. 

 

Sirve  como una interfaz entre el ordenador y el interactor, pues al representar los cuerpos 

en 3D en un mapa de bits, los interactores pueden imaginar un espacio basado en acciones 

o movimientos que sirve como una oportunidad de exploración de otras experiencias 

espaciales.   

 

Funciona mandando señales de luz infrarroja.  Según la intensidad de luz infrarroja que la 

cámara capture, ésta le indicara a la consola la profundidad a la que se encuentra el objeto 

con respecto a su contexto y lo proyectara en un mapa de alturas de colores que se ve en la 

pantalla en una resolución de 320*240 pixeles.  A parte de esto, kinect puede estar en 

dialogo con otros software que ubican información gráfica de unos objetos inmateriales y 

los proyecta en tiempo real sobre esa imagen en pixeles. 

 

Tags: 

El dispositivo Kinect le puede dar un valor de multidimensionalidad a la arquitectura, ya 

que a través de las representaciones graficas en dos dimensiones, se constituye un alto nivel 

de percepción táctil al asociar los movimientos corporales con las formas geométricas 

proyectadas.  De esta manera relaciona el desarrollo de las habilidades mecánicas del 
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cuerpo tales como el movimiento de los brazos, la cabeza, etc., con la semejanza de objetos 

tridimensionales fácilmente transformables a partir del movimiento; de esta manera los 

interactores relacionan la dinámica de su cuerpo a objetos totalmente experimentables.   

 

El dispositivo del giroscopio, le puede dar un valor sonoro a la arquitectura, ya que al 

establecer ejes de posición y de rotación proyectados simétricamente desde un punto 

articulado del cuerpo, se puede asignar una secuencia de sonidos según determinados 

patrones de movimiento.  De esta manera se asocia la dinámica del cuerpo con la creación 

de espacios sonoros que pueden constituir distintos paisajes sonoros formados por una 

materialidad audible.    

script  para Processing Anexo 1 
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3.1.1.5   Radiofrecuencia 

 

 
Visite el video :      http://www.youtube.com/watch?v=GRADNXjTaFc,  

 
Reseña: 

El dispositivo consta de  un sistema de filtros que modulan las frecuencias que vienen de 

rangos mayores a los 20 000 Hz (ondas electromagnéticas en términos de ultrasonidos) en 

dos tipos de modulación; frecuencia modulada (FM)  o amplitud modulada (AM).   Cada 

modulación es la representación eléctrica del sonido que fluctúa según el tiempo   y  según 

los niveles de voltaje que por medio de un decodificador se le extrae la información de 

audio.   

   

Para convertir la información de audio de los ultrasonidos en luz, se debe utilizar un 

sistema de circuitos que se llaman pasa bandas.  Cada sonido tiene distintas cantidades de 

energía espectrales y se pueden percibir como sonidos graves, sonidos agudos y ruido.    De 

la modulación frecuencias audibles de 20 Hz a 20 kHz se toma los tres niveles de pasa 

bandas (altas, medias, bajas) y dependiendo de la energía de cada banda, se va iluminando 

un LED en mayor o menor intermitencia.   

 

Sirve para hacer ampliar el rango perceptible del ser humano y hacer evidente algo que nos 

afecta constantemente pero que no se notaba, a través de un lenguaje lumínico de la 

información.  

 

Funciona como  un dispositivo que modifica el contenido de las señales que procesa.  Esto 

quiere decir que ecualiza las frecuencias que vienen de rangos mayores a los 20 000 Hz 
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(ondas electromagnéticas en términos de ultrasonidos) y las lleva a un sistema de pasa 

bandas para ser traducidas de sonido a luz.  De esta forma da información de los tres 

niveles de tolerancia audible humana  en cuanto al volumen de la traducción (Altos, medios 

y bajos) que se verán representados en tres colores (Rojo, Naranja y Verde) bajo tres franjas 

de bandas que dividen las frecuencias de 50 a 500, de 500 a 1000 y de 1000 a 10 000 hz.   

 

Tags: 

El dispositivo Radiofrecuencia le puede dar un aumento de sentido al valor de 

laluminosidad en la  arquitectura, ya que por medio de colores e intensidades transmite 

información sensorial no perceptible que puede cambiar o alterar las acciones de las 

personas avisándolas por ejemplo de exceso de radiación electromagnética como una señal 

de peligro o un ´´PARE´´  en la medida en que  aparece un rojo, lo contrario sería un verde 

como señal de no peligro o un ´´SIGA´´.   

 

Sea cual sea la información que por medio del color se transmita, los limites siempre 

podrán ser cambiantes, de esta forma el recorrido en el es 

script  para Arduino Anexo 1 
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3.1.1.6   Recorrido 

 
Visite el videos :      http://www.youtube.com/watch?v=EB0JAvUmmuk, 

 

            http://www.youtube.com/watch?v=B8Ugkh0lDIc,  

 
Reseña: 

El sensor consta de tres sensores ultrasónicos.  Uno lee la posición del interactor  (A) y 

mide su distancia con respecto a punto de llegada.  Dicha información se traduce a luz por 

medio de un sistema de LEDs RGB.   La posición de (B) es leída por los dos sensores 

ultrasónicos restantes y se traduce la información a sonido por un sistema de parlantes que 

le indicaran a (A) la posición de (B) por medio de sonidos.   

 

Sirve para medir, mantener o cambiar la  orientación en el espacio.  Por eso está hecho para 

monitorear y controlar posiciones de orientación, de dirección, de movimiento angular y de 

rotación.   

 

Funciona  como un sistema de intercambio  de información entre los interactores (A) y (B) 

los cuales tienen un camino por recorrer,  cada uno desde distintos puntos pero los dos con 

el mismo punto de llegada.  El interactor (A )es ciego y el interactor (B) es sordo.  (A)  se 

desplaza con la indicación de sonidos que le van señalando su distancia con respecto al 

final del recorrido.    El dispositivo traduce la información de la distancia de (A) a color.   

 

Verde significa que está lejos del punto de llegada, Naranja es que está a una distancia 

media y Roja es que esta en el punto de llegada.   El interactor B que es sordo, ciñe su 

desplazamiento según la información de los colores que le van apareciendo.  Verde 

significa que debe seguir, Naranja que debe bajar su velocidad y Rojo que debe parar y 
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esperar  para  continuar.  Siguiendo las indicaciones no pueden chocar y las variaciones en 

sus recorridos pueden resultar un juego con múltiples posibilidades. 

 

 

Tags: 

El dispositivo de Recorrido, le puede dar un valor social  al concepto de aproximación en la 

arquitectura, ya que  con la experiencia de la acción y la reacción, cognitivamente puede 

estar transformando la manera en que las personas se relacionan con otras personas y con el 

entorno, pues todo lo que haga un sujeto tendría toda una repercusión sobre su contexto 

inmediato.  Esa conciencia regularía ciertos comportamientos en la sociedad y generaría 

una transformación social indirecta.   

 

script  para Arduino Anexo 1 
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4.  Conclusiones 

 

 
1. En el Primer Caso de estudio, se exploró todos los principios conceptuales de una 

estructura dinámica desde la kinetica mecánica, se propuso  distintos prototipos 

formales del movimiento que pudiesen ser aplicables  fácilmente  a  estructuras 

adaptables.   Sin embargo concluimos que desde la mecánica, la kinetica tiene 

limitaciones tanto físicas como materiales.   

 

2. El Ecosistema sensible sirve como un observatorio de la aplicación de conceptos 

como la Kinetica y la Habitabilidad en la arquitectura mediante la interacción con 

dispositivos digitales.   En cada iteración pudimos observar como la información se 

especializaba a través de la imaginación del interactor a tal punto de volverse 

habitable.   La información se espacializa en algunos casos mediante la imagen, 

otros mediante el sonido, cada uno empezó a funcionar como un material adaptable. 

 

3. Queda como un gran punto de exploración la relación del cuerpo mecánico humano 

con su expansión mediante los dispositivos que les permitirá el acceso a distintos 

tipos de información, quedando reducido el cuerpo a un viaje de información de un 

Bit a otro Bit. Se pudo observar que la experiencia en cada uno de los dispositivos  

evidencio una transformación de la percepción del entorno físico ``real``, a tal punto 

de convertirlo en un constructo de la imaginación, del tiempo y del espacio.   

 

4. Esta investigación puede continuar con la idea de observatorio que  podría ser 

explorada en el espacio público por el cual se pueda experimentar los saberes de las 

ciencias con los ámbitos cotidianos de las personas.  Esto sería un ámbito de 

aplicación de estudio no solo interesante sino coherentemente aplicable.   
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Anexos 

 

Giroscopio 
Consta del siguiente  script en Arduino : 
* Giroscopio L3GD20 

 Basado en los laboratorios de CSULB California State University Long Beach, editado y modificado 

 por LINDA XIMENA TORRES Arquitecta Universidad Javeriana y por JHOSIMAR AGUACIA Ingeniero Universidad de San Buenaventura. 

 Este Programa Define la velocidad angular del sensor y los grados  

 que el dispositivo es rotado. 

  */ 

//Librerias para la comunicacion I2C y el uso del Gyro L3GD20 

#include <Wire.h> 

#include <L3G.h> 

#include <MIDI.h> 

L3G gyro;  //Declaracion del Gyro 1 

L3G gyro2; //Declaracion del Gyro 2 

int sampleNum=500; // Número de muestras para el promediar el offset 

 

// Declaración de variables de offset y nivel de ruido 

int dc_offsetX=0; 

int dc_offsetX2=0; 

double noiseX=0; 

double noiseX2=0; 

 

int dc_offsetY=0; 

int dc_offsetY2=0; 

double noiseY=0; 

double noiseY2=0; 

 

int dc_offsetZ=0; 

int dc_offsetZ2=0; 

double noiseZ=0; 

double noiseZ2=0; 

 

// Declaración de variables para muestras de la velocidad 

unsigned long time; 

int sampleTime=10; 

int rateX;  // Medición actual de velocidad X 

int rateY;  // Medición actual de velocidad Y 

int rateZ;  // Medición actual de velocidad Z 

int rateX2;  // Medición actual de velocidad X 

int rateY2;  // Medición actual de velocidad Y 

int rateZ2;  // Medición actual de velocidad Z 

 

// Declaración de variables para medición del ángulo 

int prev_rateX=0; 

double angleX=0; 

double ValueX=0; 

int prev_rateX2=0; 

double angleX2=0; 

double ValueX2=0; 

 

int prev_rateY=0; 

double angleY=0; 

double ValueY=0; 

int prev_rateY2=0; 

double angleY2=0; 

double ValueY2=0; 

 

int prev_rateZ=0; 

double angleZ=0; 

double ValueZ=0; 

int prev_rateZ2=0; 

double angleZ2=0; 

double ValueZ2=0; 

 

// Varibles Datos Midi 

int AngleMidiX; 

double PrevAngleMidiX=0; 

int AngleMidiY; 

double PrevAngleMidiY=0; 

int AngleMidiZ; 

double PrevAngleMidiZ=0; 

 

int AngleMidiX2; 

double PrevAngleMidiX2=0; 

int AngleMidiY2; 

double PrevAngleMidiY2=0; 

int AngleMidiZ2; 

double PrevAngleMidiZ2=0; 

int notaMidi = 0; 

int actNota = 0; 

void setup() { 

MIDI.begin(4); 

Wire.begin(); //Se abre la comunicacion con el sensor 

while (!gyro.init(2,0)); 

  gyro.enableDefault(); 

  while (!gyro2.init(2,1)); 
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  gyro2.enableDefault(); 

  //Calculate initial DC offset and noise level of gyro 

calculoOffset();  // Función para calcular el offset de cada eje 

} 

void loop() { 

 

  // Every 10 ms take a sample from the gyro 

  if(millis() - time > sampleTime) 

  { 

    time = millis();  // update the time to get the next sample 

    gyro.read(); 

    gyro2.read(); 

    rateX=((int)gyro.g.x-dc_offsetX)/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

    rateX2=((int)gyro2.g.x-dc_offsetX2)/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

 

    // Integrate the angular veloity to obtain angular position (or inclination) 

    // Using the trapeziod method for numerical integration. 

    //          (previous_Rate + current_Rate) * sampleTime 

    // Angle = ----------------------------------------------  

    //                        2 * 1000                             

    // because the sampleTime is expressed in milliseconds and rate in degree  

    // per seconds we also need to divide by 1000 ms/s to obtain the correct units. 

 

    //************** EJE X *************** 

    // Ignore the gyro if our angular velocity does not meet our threshold 

    // if(rate >= noise || rate <= -noise)  

    angleX += ((double)(prev_rateX + rateX) * sampleTime) / 2000; 

    angleX2 += ((double)(prev_rateX2 + rateX2) * sampleTime) / 2000; 

 

    // remember the current speed for the next loop rate integration. 

    prev_rateX = rateX; 

    prev_rateX2 = rateX2; 

 

    // Keep our angle between 0-359 degrees 

    if (angleX < 0) 

      angleX += 360; 

    else if (angleX >= 360) 

      angleX -= 360; 

 

    if (angleX2 < 0) 

      angleX2 += 360; 

    else if (angleX2 >= 360) 

      angleX2 -= 360; 

    //************** EJE Y *************** 

    rateY=((int)gyro.g.y-dc_offsetY)/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

    // Ignore the gyro if our angular velocity does not meet our threshold 

    // if(rate >= noise || rate <= -noise)  

    angleY += ((double)(prev_rateY + rateY) * sampleTime) / 2000; 

 

    // remember the current speed for the next loop rate integration. 

    prev_rateY = rateY; 

 

    // Keep our angle between 0-359 degrees 

    if (angleY < 0) 

      angleY += 360; 

    else if (angleY >= 360) 

      angleY -= 360; 

 

    rateY2=((int)gyro2.g.y-dc_offsetY2)/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

    // Ignore the gyro if our angular velocity does not meet our threshold 

    // if(rate >= noise || rate <= -noise)  

    angleY2 += ((double)(prev_rateY2+ rateY2) * sampleTime) / 2000; 

 

    // remember the current speed for the next loop rate integration. 

    prev_rateY2 = rateY2; 

 

    // Keep our angle between 0-359 degrees 

    if (angleY2 < 0) 

      angleY2 += 360; 

    else if (angleY2 >= 360) 

      angleY2 -= 360; 

 

    //************** EJE Z *************** 

    rateZ=((int)gyro.g.z-dc_offsetZ)/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

    // Ignore the gyro if our angular velocity does not meet our threshold 

    // if(rate >= noise || rate <= -noise)  

    angleZ += ((double)(prev_rateZ + rateZ) * sampleTime) / 2000; 

 

    // remember the current speed for the next loop rate integration. 

    prev_rateZ = rateZ; 

 

    // Keep our angle between 0-359 degrees 

    if (angleZ < 0) 

      angleZ += 360; 

    else if (angleZ >= 360) 

      angleZ -= 360; 

 

    rateZ2=((int)gyro2.g.z-dc_offsetZ2)/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

    // Ignore the gyro if our angular velocity does not meet our threshold 

    // if(rate >= noise || rate <= -noise)  

    angleZ2 += ((double)(prev_rateZ2 + rateZ2) * sampleTime) / 2000; 

    // remember the current speed for the next loop rate integration. 

    prev_rateZ2 = rateZ2; 

    // Keep our angle between 0-359 degrees 



 

    if (angleZ2 < 0) 

      angleZ2 += 360; 

    else if (angleZ2 >= 360) 

angleZ2 -= 360; 

 

 

    // Envio los datos midi Relacionados con el Angulo 

       AngleMidiX = map(angleX, 0, 180, 0, 127); // mapea el angulo adquirido de  0 a 127 

    if (PrevAngleMidiX != AngleMidiX){  // Condicion para enviar Datos solo cuando hay un cambio de angulo 

MIDI.sendControlChange(20, AngleMidiX, 1); 

      PrevAngleMidiX = AngleMidiX; 

} 

    AngleMidiY = map(angleY, 0, 180, 0, 127); // mapea el angulo adquirido de  0 a 127 

    if (PrevAngleMidiY != AngleMidiY){  // Condicion para enviar Datos solo cuando hay un cambio de angulo 

MIDI.sendControlChange(21, AngleMidiY, 1); 

      PrevAngleMidiY = AngleMidiY; 

} 

        AngleMidiZ = map(angleZ, 0, 180, 0, 127); // mapea el angulo adquirido de  0 a 127 

    if (PrevAngleMidiZ != AngleMidiZ){  // Condicion para enviar Datos solo cuando hay un cambio de angulo 

      MIDI.sendControlChange(22, AngleMidiZ, 1); 

      PrevAngleMidiZ = AngleMidiZ; 

    } 

           AngleMidiX2 = map(angleX2, 0, 180, 0, 127); // mapea el angulo adquirido de  0 a 127 

    if (PrevAngleMidiX2 != AngleMidiX2){  // Condicion para enviar Datos solo cuando hay un cambio de angulo 

MIDI.sendControlChange(30, AngleMidiX2, 1); 

      PrevAngleMidiX2 = AngleMidiX2; 

}     

    AngleMidiY2 = map(angleY2, 0, 180, 0, 127); // mapea el angulo adquirido de  0 a 127 

    if (PrevAngleMidiY2 != AngleMidiY2){  // Condicion para enviar Datos solo cuando hay un cambio de angulo 

MIDI.sendControlChange(31, AngleMidiY2, 1); 

      PrevAngleMidiY2 = AngleMidiY2; 

} 

    AngleMidiZ2 = map(angleZ2, 0, 180, 0, 127); // mapea el angulo adquirido de  0 a 127 

    if (PrevAngleMidiZ2 != AngleMidiZ2){  // Condicion para enviar Datos solo cuando hay un cambio de angulo 

      MIDI.sendControlChange(32, AngleMidiZ2, 1); 

      PrevAngleMidiZ2 = AngleMidiZ2; 

    } 

         notaMidi = random(48,71); 

// Envio de nota midi cada segundo 

    actNota = actNota + 1; 

    if (actNota == 100){ 

      MIDI.sendNoteOn(notaMidi,100,1); 

      actNota = 0; 

    } 

 

  } 

 

} 

// Función del cálculo de Offset y nivel de ruido 

void calculoOffset(){ 

 

  //************** EJE X *************** 

  //Promedio de muestras 

for(int n=0;n<sampleNum;n++){ 

    gyro.read(); 

    dc_offsetX+=(int)gyro.g.x; 

    gyro2.read(); 

    dc_offsetX2+=(int)gyro2.g.x; 

  } 

  dc_offsetX=dc_offsetX/sampleNum; 

  dc_offsetX2=dc_offsetX2/sampleNum; 

 

//Calculo nivel de Ruido 

  for(int n=0;n<sampleNum;n++){ 

gyro.read(); 

    if((int)gyro.g.x-dc_offsetX>noiseX) 

      noiseX=(int)gyro.g.x-dc_offsetX; 

    else if((int)gyro.g.x-dc_offsetX<-noiseX) 

      noiseX=-(int)gyro.g.x-dc_offsetX; 

 

    gyro2.read(); 

    if((int)gyro2.g.x-dc_offsetX2>noiseX2) 

      noiseX2=(int)gyro2.g.x-dc_offsetX2; 

    else if((int)gyro2.g.x-dc_offsetX2<-noiseX2) 

      noiseX2=-(int)gyro2.g.x-dc_offsetX2; 

  } 

  noiseX=noiseX/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

  noiseX2=noiseX2/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

 

//************** EJE Y *************** 

  //Promedio de muestras 

  for(int n=0;n<sampleNum;n++){ 

gyro.read(); 

    dc_offsetY+=(int)gyro.g.y; 

    gyro2.read(); 

    dc_offsetY2+=(int)gyro2.g.y; 

  } 

  dc_offsetY=dc_offsetY/sampleNum; 

  dc_offsetY2=dc_offsetY2/sampleNum; 

 

//Calculo nivel de Ruido 

  for(int n=0;n<sampleNum;n++){ 

gyro.read(); 

    if((int)gyro.g.y-dc_offsetY>noiseY) 



 

      noiseY=(int)gyro.g.y-dc_offsetY; 

    else if((int)gyro.g.y-dc_offsetY<-noiseY) 

      noiseY=-(int)gyro.g.y-dc_offsetY; 

 

    gyro2.read(); 

    if((int)gyro2.g.y-dc_offsetY2>noiseY2) 

      noiseY2=(int)gyro2.g.y-dc_offsetY2; 

    else if((int)gyro2.g.y-dc_offsetY2<-noiseY2) 

      noiseY2=-(int)gyro2.g.y-dc_offsetY2; 

  } 

  noiseY=noiseY/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

  noiseY2=noiseY2/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

 

//************** EJE Z *************** 

  //Promedio de muestras 

  for(int n=0;n<sampleNum;n++){ 

gyro.read(); 

    dc_offsetZ+=(int)gyro.g.z; 

 

    gyro2.read(); 

    dc_offsetZ2+=(int)gyro2.g.z; 

  } 

  dc_offsetZ=dc_offsetZ/sampleNum; 

  dc_offsetZ2=dc_offsetZ2/sampleNum; 

 

//Calculo nivel de Ruido 

  for(int n=0;n<sampleNum;n++){ 

gyro.read(); 

    if((int)gyro.g.z-dc_offsetZ>noiseZ) 

      noiseZ=(int)gyro.g.z-dc_offsetZ; 

    else if((int)gyro.g.z-dc_offsetZ<-noiseZ) 

      noiseZ=-(int)gyro.g.z-dc_offsetZ; 

 

    gyro2.read(); 

    if((int)gyro2.g.z-dc_offsetZ2>noiseZ) 

      noiseZ2=(int)gyro2.g.z-dc_offsetZ2; 

    else if((int)gyro2.g.z-dc_offsetZ2<-noiseZ2) 

      noiseZ2=-(int)gyro2.g.z-dc_offsetZ2; 

  } 

  noiseZ=noiseZ/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

  noiseZ2=noiseZ2/100; //gyro returns hundredths of degrees/sec 

 
 

Kinect 
 

Consta del siguiente  script en Processing: 
import SimpleOpenNI.*; 

SimpleOpenNI  kinect; 

 

String clasificacion=new String(); 

 

void setup() { 

  kinect = new SimpleOpenNI(this,SimpleOpenNI.RUN_MODE_SINGLE_THREADED); 

  kinect.enableDepth(); 

  kinect.enableRGB(); 

  kinect.enableUser(SimpleOpenNI.SKEL_PROFILE_ALL); 

 

  size(640*2, 480*2); 

  fill(255, 0, 0); 

} 

 

void draw() { 

  scale(2); 

  kinect.update(); 

  image(kinect.rgbImage(), 0, 0); 

 

  IntVector userList = new IntVector(); 

  kinect.getUsers(userList); 

  textSize(30); 

  if (userList.size() > 0) { 

    for(int i=0;i<userList.size();i++) 

    { 

      int userId = userList.get(i); 

      if ( kinect.isTrackingSkeleton(userId)) { 

        drawSkeleton(userId); 

        //text("Angle", 10, 30); 

//        float grados=getAngle(userId); 

//        text(""+degrees(grados),30,30+(i*30)); 

//        //Si el angulo es mayor a 50 y las manos están mas separadas que los pies, pentagono 

//        //Si el angulo esta entre 20 y 50 sin importar en que sentido triángulo, si es triángulo hacia arriba o hacia abajo lo da la distancia de las manos, o si el angulo es mayor a 50 pero 

la distancia entre las manos es mas cerca 

//        //Sin el angulo es mejor a 20, cuadrado 

//        //Caso especial: Manos a un sólo lado. Es un triangulo, si las manos están más a la derecha o más a la izquierda que los pies es un triangulo entre la cabeza, las manos y los pies. 

//        if(trianguloEspecial(userId)) 

//        { 

//          text("Triangulo Esp",30,300+(i*30)); 

//          //MITAD PIES,CABEZA, MITAD MANOS 



 

//          PVector PieI= AutoConvert( userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT); 

//          PVector PieD= AutoConvert( userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT); 

//          PVector Cabeza= AutoConvert( userId, SimpleOpenNI.SKEL_HEAD); 

//          PVector ManoI= AutoConvert( userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND); 

//          PVector ManoD= AutoConvert( userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND); 

//          float piex,piey, manox,manoy; 

//          if (PieI.y>PieD.y) 

//          { 

//            piex=PieI.x; 

//            piey=PieI.y; 

//          } 

//          else 

//          { 

//            piex=PieD.x; 

//            piey=PieD.y;  

//          } 

//          if (ManoI.x<ManoD.x) 

//          { 

//            manox=ManoI.x; 

//            manoy=ManoI.y; 

//          } 

//          else 

//          { 

//            manox=ManoD.x; 

//            manoy=ManoD.y;  

//          } 

//          triangle(manox,manoy,piex,piey,Cabeza.x,Cabeza.y); 

//           

//        } 

//        else if (degrees(grados)>40.0) 

//        { 

//           if 

(getDistance(userId,SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND,SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND)>getDistance(userId,SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT,SimpleOpenNI.SKEL_RI

GHT_FOOT)) 

//           { 

//              text("Pentagono",30,300+(i*30)); 

//             drawPentagon(userId);        

//           } 

//           else  

//           { 

//              text("Triangulo",30,300+(i*30)); 

//              //DE PIES A MITAD DE LAS MANOS 

//           } 

//        } 

//        else if(degrees(grados)>15) 

//        { 

//            //dos posibilidades, que la distancia de las manos sea mayor a la de los pies y que la de los pies sea mayor a la de las manos 

//            if 

(getDistance(userId,SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND,SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND)>getDistance(userId,SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT,SimpleOpenNI.SKEL_RI

GHT_FOOT)) 

//            { 

//             //DOS MANOS Y PIES  

//              

//            } 

//            else 

//            { 

//             //PIES CABEZA  

//            } 

//              text("Triangulo",30,300+(i*30)); 

//        } 

//        else if(degrees(grados)<15) 

//        { 

//            text("Cuadrado",30,300+(i*30));   

//            drawSquareHandsFoot(userId); 

//                     

//        } 

      } 

    } 

  } 

} 

 

void drawSkeleton(int userId) { 

 

  stroke(150,255,150); 

  strokeWeight(5); 

 

 

  kinect.drawLimb(userId, SimpleOpenNI.SKEL_HEAD, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND); 

  kinect.drawLimb(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT); 

  kinect.drawLimb(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT); 

  kinect.drawLimb(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND); 

  kinect.drawLimb(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, SimpleOpenNI.SKEL_HEAD); 

 

    noStroke(); 

 

  fill(255,0,0); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_HEAD); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_NECK); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_SHOULDER); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_ELBOW); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_NECK); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_SHOULDER); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_ELBOW); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_TORSO); 



 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HIP);   

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_KNEE); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HIP);   

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_KNEE); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HIP);   

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND); 

  drawJoint(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND); 

 

} 

 

void drawJoint(int userId, int jointID) { 

  PVector joint = new PVector(); 

  float confidence = kinect.getJointPositionSkeleton(userId, jointID, joint); 

  if(confidence < 0.5){ 

    return; 

  } 

  PVector convertedJoint = new PVector(); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(joint, convertedJoint); 

  ellipse(convertedJoint.x, convertedJoint.y, 5, 5); 

} 

 

float getAngle(int userId) 

{ 

  PVector Left_Hand = new PVector(); 

  PVector Right_Hand = new PVector(); 

  PVector Left_Foot = new PVector(); 

  PVector Right_Foot = new PVector(); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, Left_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT, Left_Foot); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, Right_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT, Right_Foot); 

  PVector Left_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Right_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Left_Foot_Converted = new PVector(); 

  PVector Right_Foot_Converted = new PVector(); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Hand, Left_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Foot, Left_Foot_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Hand, Right_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Foot, Right_Foot_Converted); 

  PVector Left = new PVector(); 

  PVector Right = new PVector(); 

  Left_Hand_Converted.z=0; 

  Left_Foot_Converted.z=0; 

  Right_Hand_Converted.z=0; 

  Right_Foot_Converted.z=0; 

  PVector.sub(Left_Hand_Converted,Left_Foot_Converted,Left); 

  PVector.sub(Right_Hand_Converted,Right_Foot_Converted,Right); 

  return PVector.angleBetween(Left,Right); 

} 

 

float getDistance(int userId,int jointID1,int jointID2) 

{ 

  PVector joint1 = new PVector(); 

  PVector joint2 = new PVector(); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, jointID1, joint1); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, jointID2, joint2); 

  PVector joint1_Converted = new PVector(); 

  PVector joint2_Converted = new PVector(); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(joint1, joint1_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(joint2, joint2_Converted); 

  PVector substraction=new PVector(); 

  joint2.z=0; 

  joint1.z=0; 

  PVector.sub(joint2,joint1,substraction); 

  return substraction.mag(); 

} 

 

void drawSquareHandsFoot(int userId) 

{ 

  stroke(255,0,0); 

  noFill(); 

  PVector Left_Hand = new PVector(); 

  PVector Right_Hand = new PVector(); 

  PVector Left_Foot = new PVector(); 

  PVector Right_Foot = new PVector(); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, Left_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT, Left_Foot); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, Right_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT, Right_Foot); 

  PVector Left_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Right_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Left_Foot_Converted = new PVector(); 

  PVector Right_Foot_Converted = new PVector(); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Hand, Left_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Foot, Left_Foot_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Hand, Right_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Foot, Right_Foot_Converted); 

float x_mayor,y_mayor, x_menor,y_menor; 

Left_Hand_Converted.z=0; 

  Left_Foot_Converted.z=0; 

  Right_Hand_Converted.z=0; 

  Right_Foot_Converted.z=0; 



 

  x_mayor=Left_Hand_Converted.x; 

  x_menor=Left_Hand_Converted.x; 

  y_mayor=Left_Hand_Converted.y; 

  y_menor=Left_Hand_Converted.y; 

  //Para xmayor 

  if(Right_Hand_Converted.x>x_mayor) 

    x_mayor=Right_Hand_Converted.x; 

  if(Right_Foot_Converted.x>x_mayor) 

    x_mayor=Right_Foot_Converted.x; 

  if(Right_Foot_Converted.x>x_mayor) 

    x_mayor=Left_Foot_Converted.x; 

  //para xmenor 

  if(Right_Hand_Converted.x<x_menor) 

    x_menor=Right_Hand_Converted.x; 

  if(Right_Foot_Converted.x<x_menor) 

    x_menor=Right_Foot_Converted.x; 

  if(Right_Foot_Converted.x<x_menor) 

    x_menor=Left_Foot_Converted.x; 

   //para y mayor 

  if(Right_Hand_Converted.y>y_mayor) 

    y_mayor=Right_Hand_Converted.y; 

  if(Right_Foot_Converted.y>y_mayor) 

    y_mayor=Right_Foot_Converted.y; 

  if(Right_Foot_Converted.y>y_mayor) 

    y_mayor=Left_Foot_Converted.y; 

  //para y menor 

  if(Right_Hand_Converted.y<y_menor) 

    y_menor=Right_Hand_Converted.y; 

  if(Right_Foot_Converted.y<y_menor) 

    y_menor=Right_Foot_Converted.y; 

  if(Right_Foot_Converted.y<y_menor) 

    y_menor=Left_Foot_Converted.y; 

  rectMode(CORNERS); 

rect(x_menor,y_menor,x_mayor,y_mayor); 

} 

 

void drawPentagon(int userId) 

{ 

   stroke(255,0,0); 

  noFill(); 

  int n; 

  float r; 

  n=5; 

  PVector Left_Hand = new PVector(); 

  PVector Right_Hand = new PVector(); 

  PVector Torso =new PVector(); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, Left_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, Right_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_TORSO, Torso); 

  PVector Left_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Right_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Torso_Converted = new PVector(); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Hand, Left_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Hand, Right_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Torso, Torso_Converted); 

  Left_Hand_Converted.z=0; 

  Right_Hand_Converted.z=0; 

  Torso_Converted.z=0; 

  float centro_x=Torso_Converted.x; 

  float centro_y=Torso_Converted.y; 

 

  r=getDistance(userId,SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND)/9; 

  PVector Two_hands=new PVector(); 

  PVector.sub(Left_Hand_Converted,Right_Hand_Converted,Two_hands); 

  PVector ref=new PVector(1,0,0); 

 

  float angle = 360.0 / n; 

translate(centro_x,centro_y); 

if(Left_Hand_Converted.y>Right_Hand_Converted.y) 

    rotate(PVector.angleBetween(Two_hands,ref)); 

  else 

    rotate(-1*PVector.angleBetween(Two_hands,ref));   

  beginShape(); 

  for (int i = 0; i < n; i++) 

  { 

    vertex(r * sin(radians(angle * i)), 

      -r * cos(radians(angle * i))); 

  } 

  endShape(CLOSE); 

} 

 

boolean trianguloEspecial(int userId) 

{ 

  PVector Left_Hand = new PVector(); 

  PVector Right_Hand = new PVector(); 

  PVector Left_Foot = new PVector(); 

  PVector Right_Foot = new PVector(); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_HAND, Left_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_RIGHT_FOOT, Left_Foot); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_HAND, Right_Hand); 

  kinect.getJointPositionSkeleton(userId, SimpleOpenNI.SKEL_LEFT_FOOT, Right_Foot); 

  PVector Left_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Right_Hand_Converted = new PVector(); 

  PVector Left_Foot_Converted = new PVector(); 



 

  PVector Right_Foot_Converted = new PVector(); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Hand, Left_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Left_Foot, Left_Foot_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Hand, Right_Hand_Converted); 

  kinect.convertRealWorldToProjective(Right_Foot, Right_Foot_Converted); 

  Left_Hand_Converted.z=0; 

  Left_Foot_Converted.z=0; 

  Right_Hand_Converted.z=0; 

  Right_Foot_Converted.z=0; 

  int offset=40; 

  if 

((((Left_Hand_Converted.x>Right_Foot_Converted.x+offset)&&(Left_Hand_Converted.x>Left_Foot_Converted.x+offset))&&((Right_Hand_Converted.x>Right_Foot_Converted.x+

offset)&&(Right_Hand_Converted.x>Left_Foot_Converted.x+offset)))||(((Left_Hand_Converted.x<Right_Foot_Converted.x-

offset)&&(Left_Hand_Converted.x<Left_Foot_Converted.x-offset))&&((Right_Hand_Converted.x<Right_Foot_Converted.x-

offset)&&(Right_Hand_Converted.x<Left_Foot_Converted.x-offset)))) 

  { 

    return true; 

  } 

  return false; 

} 

 

PVector AutoConvert(int userId, int JointID) 

{ 

   PVector PreResult = new PVector(); 

   kinect.getJointPositionSkeleton(userId, JointID, PreResult); 

   PVector Result = new PVector(); 

   kinect.convertRealWorldToProjective(PreResult,Result); 

   Result.z=0; 

  return Result;  

} 

 

// user-tracking callbacks! 

void onNewUser(int userId) { 

  println("start pose detection"); 

  kinect.startPoseDetection("Psi", userId); 

} 

 

void onEndCalibration(int userId, boolean successful) { 

  if (successful) {  

    println("  User calibrated !!!"); 

    kinect.startTrackingSkeleton(userId); 

  }  

  else {  

    println("  Failed to calibrate user !!!"); 

    kinect.startPoseDetection("Psi", userId); 

  } 

} 

 

void onStartPose(String pose, int userId) { 

  println("Started pose for user"); 

  kinect.stopPoseDetection(userId);  

  kinect.requestCalibrationSkeleton(userId, true); 

} 

 

Radiofecuencia 

Consta del siguiente  script  para Arduino : 

 
#include <NewPing.h> 

#define TRIGGER_PIN  18  // Arduino pin tied to trigger pin on the ultrasonic sensor. 

#define ECHO_PIN     14  // Arduino pin tied to echo pin on the ultrasonic sensor. 

#define MAX_DISTANCE 400 // Maximum distance we want to ping for (in centimeters). Maximum sensor distance is rated at 400-500cm. 

 

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE); // NewPing setup of pins and maximum distance. 

 

          //v1,a1,r1..v2,a2,r2... v3,a3,r3   rgb1     rgb2 

int led[]={11,12,13,  10,9,8,     6,7,4,    3,2,5  };// 5,18,19   }; 

int ps1=1;int s1=0;  

int ps2=2;int s2=0;  

int ps3=3;int s3=0;  

int valor1; 

int audi = 5; 

  void setup() 

  {    

 Serial.begin(115200); // Open serial monitor at 115200 baud to see ping results. 

  pinMode(ps1,INPUT); 

  pinMode(ps2,INPUT); 

  pinMode(ps3,INPUT); 

  pinMode(led[0],OUTPUT);  //pwm 

  pinMode(led[1],OUTPUT); 

  pinMode(led[2],OUTPUT); 

  pinMode(led[3],OUTPUT); //pwm 

  pinMode(led[4],OUTPUT);//pwm 

  pinMode(led[5],OUTPUT); 

  pinMode(led[6],OUTPUT);//pwm 



 

  pinMode(led[7],OUTPUT); 

  pinMode(led[8],OUTPUT); 

  //rgb 

pinMode(led[9],OUTPUT); 

  pinMode(led[10],OUTPUT); 

  pinMode(led[11],OUTPUT);    

}  

void loop() 

{  

  unsigned int uS = sonar.ping(); 

  valor1 =uS / US_ROUNDTRIP_CM; 

    Serial.print("Ping: "); 

  Serial.print(valor1); // Convert ping time to distance in cm and print result (0 = outside set distance range) 

  Serial.println(" cm"); 

s1= analogRead(ps1)*8 ;  //Brillos 

s2= analogRead(ps2);    //Medios 

s3= analogRead(ps3)*0.5  ;    //Bajos 

//Bajos 

int lim1A = 40; 

int lim2A= 75; 

int lim3A= 100; 

//Medios 

int lim1M = 50; 

int lim2M= 70; 

int lim3M= 100; 

//Brillos 

int lim1B = 30; 

int lim2B= 50; 

int lim3B= 70; 

//Bajos 

      if(s3<lim1A){digitalWrite(led[6],0);digitalWrite(led[7],LOW);digitalWrite(led[8],LOW);} 

  if(s3<lim2A && s3>=lim1A){digitalWrite(led[6],HIGH);digitalWrite(led[7],LOW);digitalWrite(led[8],LOW);} 

  if(s3<lim3A && s3>=lim2A){digitalWrite(led[6],HIGH);digitalWrite(led[7],HIGH);digitalWrite(led[8],LOW);} 

  if(s3>=lim3A){digitalWrite(led[6],HIGH);digitalWrite(led[7],HIGH);digitalWrite(led[8],HIGH);} 

  //Medios 

    if(s2<lim1M){digitalWrite(led[3],0);digitalWrite(led[4],LOW);digitalWrite(led[5],LOW);} 

  if(s2<lim2M && s2>=lim1M){digitalWrite(led[3],HIGH);digitalWrite(led[4],LOW);digitalWrite(led[5],LOW);} 

  if(s2<lim3M && s2>=lim2M){digitalWrite(led[3],HIGH);digitalWrite(led[4],HIGH);digitalWrite(led[5],LOW);}    

  if(s2>=lim3M){digitalWrite(led[3],HIGH);digitalWrite(led[4],HIGH);digitalWrite(led[5],HIGH);} 

 //Brillos  

  if(s1<lim1B){digitalWrite(led[0],0);digitalWrite(led[1],LOW);digitalWrite(led[2],LOW);} 

  if(s1<lim2B && s1>=lim1B){analogWrite(led[0],s1);digitalWrite(led[1],LOW);digitalWrite(led[2],LOW);} 

  if(s1<lim3B && s1>=lim2B){analogWrite(led[0],s1);digitalWrite(led[1],HIGH);digitalWrite(led[2],LOW);} 

  if(s1>=lim3B){analogWrite(led[0],s1);digitalWrite(led[1],HIGH);digitalWrite(led[2],HIGH);} 

 

       if(valor1<20){analogWrite(led[9],valor1);digitalWrite(led[10],LOW);digitalWrite(led[11],LOW);} 

  if(valor1<60 && valor1>=20){analogWrite(led[9],valor1);digitalWrite(led[10],HIGH);digitalWrite(led[11],HIGH);} 

  if(valor1<70 && valor1>=60){analogWrite(led[9],valor1);digitalWrite(led[10],HIGH);digitalWrite(led[11],LOW);} 

  if(valor1<200 && valor1>=70){analogWrite(led[9],valor1);digitalWrite(led[10],LOW);digitalWrite(led[11],LOW);}  //vInv=vInv+10; vuelve vInv mayor 

a 256 

 if(valor1>=200){analogWrite(led[9],0);digitalWrite(led[10],LOW);digitalWrite(led[11],LOW);}   
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