
  

RESUMEN 

El Centro de Computación Gráfica de la UCV cuenta con una mesa de proyección horizontal o Workbench, en donde se 

proyectan imágenes estereoscópicas. Actualmente, la interacción con la mesa de trabajo se logra con dispositivos 

alámbricos, los cuales son costosos, pueden resultar incómodos, y limitan los movimientos del usuario. En este trabajo 

se propone utilizar los controles de la consola de video juegos Wii, los cuales se pueden comunicar con el computador 

vía bluetooth. El rastreo de la posición de la cabeza del usuario se logra colocando unos leds infrarrojos en los lentes 

estereoscópicos para triangular con el control del Wii y determinar su posición. Con la posición del usuario, se realiza 

el despliegue estereoscópico para lograr el efecto 3D deseado. También se logra la manipulación de los objetos de la 

escena con otro control del Wii. Estas funcionalidades son encapsuladas en una librería para su posterior uso en apli-

caciones que requieran de la interacción con la pantalla de proyección. 

ABSTRACT 

Computer Graphics Center of UCV has a horizontal projection table or Workbench, where stereoscopic images are pro-

jected. Currently, the interaction with the workbench is achieved with wired devices, which are costly, can be uncom-

fortable, and limit the movements of the user. This paper proposes to use the Wii video game console controls, which 

can communicate with the computer via bluetooth. Tracking the position of the user's head is achieved by placing a few 

infrared leds on stereoscopic lenses. They are captured by Wii control camera to determine the user position. With such 

a position, the stereoscopic rendering is performed to achieve the desired 3D effect. Manipulation of objects in the scene 

is also achieved with other Wii control. These functions are encapsulated in a library for later use in applications that 

require interaction with the projection screen.
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Imágenes generadas en el CCGWorkbench. a

Imagen generada a ser proyectada hacia el workbench. b

Imagen anterior proyectada en el workbench y

fotografiada desde el punto de vista del usuario. c  Imagen

generada y proyectada sobre la mesa, considerando la

ubicación del usuario respecto a la mesa. 
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Lentes anaglifos con LEDs infrarrojos

Ubicación del usuario y el control de Wii
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Proyección de distintos pares de LEDs, sepa-
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proyectado

Puntos de calibración

a h d

b

w h d w

h d

a b c d

x y

x y

x y

x y

X Y ,Z

X Y ,Z



imagen del wiimote, mediante interpolación lineal. De esta 

manera, los puntos (x1,y1) y (x2,y2) pueden ser llevados 

fácilmente a coordenadas de workbench (X1,Y1) y (X2,Y2). 

Particularmente nos va a interesar las coordenadas el punto 

medio entre estos dos puntos, pues a partir del punto medio 

se determina la posición del ojo izquierdo y ojo derecho del 

usuario para realizar la estereoscopía. 

En cuanto a la profundidad del usuario respecto a la me-

sa (eje Z) utilizaremos una fórmula de aproximación encon-

trada en [Wmp14]. El valor de Z se calcula como 

donde 

Note que se realiza una división entre 1000, para llevar 

la unidad de milímetros a metros.

4.4 Corrección de perspectiva 

Para realizar la corrección perspectiva, debemos primero 

establecer un mapping entre el sistema de coordenadas del 

wiimote, el sistema de coordenadas de la mesa o Work-

bench, y el sistema de coordenadas de la escena sintética. 

Por simplicidad, hacemos coincidir las coordenadas del 

espacio real (coordenadas de workbench) con las coorde-

nadas de la escena sintética. Para ello, asumimos que la 

esquina trasera inferior izquierda de la mesa es la (0,0,0), 

mientras que la frontal superior derecha es (w,h,d). El usua-

rio se encuentra frente a la mesa, y en particular su cabeza 

de posición (X,Y,Z) debe estar en el rango de 0<X<w,

0.91<Y<2.3, 1.3<Z<5.  

Para el despliegue, se deben colocar objetos virtuales so-

bre o “adentro” de la mesa, tomando en cuenta el sistema 

de coordenadas de la mesa. El objetivo es que los objetos 

que se coloquen sobre la mesa, se vean efectivamente flo-

tando sobre ella, mientras que los que se coloquen “por 

debajo” de la superficie de la mesa, se vean dentro de ella.

Para ello, utilizamos proyección estereoscópica. Fijamos el 

plano de paralaje cero en la superficie de la mesa para lo-

grar el efecto deseado (ver Figura 6). Programáticamente la 

idea es que los planos top, left, right y buttom de la pirámi-

de de visualización se intersecten con los bordes de la me-

sa. 

4.5 Dispositivo de señalamiento 

Para controlar el cursor  utilizando el dispositivo de se-

ñalamiento se leen las posiciones  dadas por el wiimote,

utilizando la función GetCursorPositionAbsolute  de la 

librería wiiusecpp. Estas posiciones ya vienen traducidas de 

tal forma que se puede hacer un mapeo a una pantalla de 

1024x768; sin embargo las pantallas actuales tienen una 

resolución de hasta 1920x1080, por lo que hay que realizar 

un mapeo a la resolución actual de la pantalla. 

Figura 7: pirámides de visualización para dos puntos de 

vista distintos. Note que la pirámide de visualización se 

“acomoda” por cada ojo para que coincida con la 

superficie de la mesa. 

Para lograr esto se calcula la relación entre la resolución 

actual y la resolución en la que viene la posición del cursor 

y este valor se usa para escalar la posición del cursor que 

viene del wiimote. Teniendo xCursor posición del cursor 

leído del wiimote, y la resolución screenResX se cálcula el 

resultado final mediante la fórmula: 

Existe un problema en el mapeo directo que genera sal-

tos en el movimiento. Para solucionar esto se suaviza el 

cambio de una posición a la otra mediante el promedio de 

las últimas N posiciones, logrando una aceptable fluidez en 

el movimiento. 

Para el cálculo de la posición del cursor en el eje Y se 

realiza de manera similar, a diferencia de que el rango en 

este eje cambia de 0..767 a 0..screenResY. 

5. Implementación y Pruebas

El API fue implementado en Visual C++ 2010, y proba-

do en un PC, con procesador Intel Core 2 Duo E6550 de 

2.33Ghz, Tarjeta de video Nvidia GeForce 8800gts, 4 Gb 

de memoria RAM y Sistema operativo XP.  

Se ideó una escena simple que consiste en un tablero de 

ajedrez y un dado. El tablero fue posicionado en la superfi-

cie de la mesa, para dar la sensación de que las piezas y el 

dado están ubicadas encima de la mesa (ver Figura 1c). El 

sistema fue probado por varios usuarios, quienes manifesta-

ron la sensación de creer que las piezas estaban dispuestas 

sobre la mesa conforme se movían alrededor de ella. Para 

el despliegue de las imágenes 3D se utilizó la librería gráfi-

ca OpenGL®.  

La aplicación se ejecutó a una velocidad de 150FPS, en 

la que se pudo manipular las piezas que están sobre el ta-

blero de ajedrez levantando las piezas y moviéndolas de un 

lado a otro. Los resultados fueron satisfactorios ya que se 

percibe la perspectiva correcta desde la posición real del 
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