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Tout d’abord, télécharger et installer le SDK Kinect de Microsoft via la page
https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=44561

Ensuite il faut télécharger et installer Microsoft Visual Studio Express 2013 disponible
via la page suivante: https://github.com/EQEmu/Server/wiki/Visual-Studio-Express-
2013-for-Windows-Desktop

Enfin, il faut télécharger et installer Matlab Runtime 2016b disponible & partir de la
page suivante: https://fr.mathworks.com/products/compiler/matlab-runtime.html

A Teéléchargement

L’application “keraalApplication” peut étre récupérée via git a 'adresse
https://redmine.telecom-bretagne.eu/git/echordkeraal

L’'application est contenu dans le dossier “KeraalApplication” qui contient les
bibliothéques “OpenCv” et “Nana”, le code source dans “DemoKeraal’ et les
exécutables dans “Executable”

B Compilation

Pour compiler le code source, il faut ouvrir le fichier “DemoKeraal.sIn” présent dans
le dossier “DemoKeraal” avec Microsoft Visual Studio Express 2013.

Modifier si besoin le chemin des répertoires include de la Kinect par le chemin ou est
installé le SDK de Kinect. Par défaut le répertoire est “C:\Program Files\Microsoft
SDKSs\Kinect\v2.0_1409\inc”. Pour cela cliquer sur “Projet->Propriétés de
DemoKeraal”. Dans la fenétre de propriété cliquer sur I'onglet “Propriété de
configuration->C/C++->Général” puis modifier le champ correspondant dans “Autres
répertoires Include”


https://www.microsoft.com/en-us/download/details.aspx?id=44561
https://github.com/EQEmu/Server/wiki/Visual-Studio-Express-2013-for-Windows-Desktop
https://github.com/EQEmu/Server/wiki/Visual-Studio-Express-2013-for-Windows-Desktop
https://fr.mathworks.com/products/compiler/matlab-runtime.html
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Commentaire sur le texte 
Ce lien n'est plus correct, une alternative a VSE2013 est VSCommunity 2017 que l'on trouve sur le site web de microsoft

ensibs
Commentaire sur le texte 
On peut le faire aussi avec Matlab runtime 2019a

ensibs
Commentaire sur le texte 
C'est un lien privé, le dossier sera récupéré d'une autre façon

ensibs
Commentaire sur le texte 
OU MVCommunity2017
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Texte tapé à la machine
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oKeraal 2 w
Corfiguration: | Active(Debug) | Plateforme: | Activers) | | Gestionnaire de configurations...
b Propriétés communes A Autres répertoires Include _\\OpenC\\include;C:\Program Files\Microsoft SDKs|
4 Proprités de configuratior Répertoires £using supplémentaires
Général Format des informatians de débogage Base de données du programme (/Zi}
Débogage Prise en charge du Common Languag:
Répertoires VC-+ Consommer I'extension Windows Run
G Suppression de la bannigre de démarre Oui (/nalogo) — "
Général Nivesu d avertissernent Niveau3 (W3) Autres répertoires Include ? X
R o Considérer les avertissements comme Non (/WX-)
Preprocesseur Viérifications SDL Oui (/sdl}
Génération de code
Compilation multiprocesseur
Langage o
| En-tétes précompil¢ A\nanatinclude
Fichiers de sortie
Informations de cor
Avance L |
T s Autres répertoires Include
Ligne de command w | | Spécifie un ou plusicurs répertoires & ajouter au chemin d'accés Incl | L
" 5 chemins, tapez une liste délimitée par des points-virgules. (/I[patl

] Valeurs héritees:
oK

[ /] Heriter des paramétres par défaut du parent ou du proj | Macross»

fa

Modifier si besoin le chemin des répertoires de la bibliothéque de la Kinect par le
chemin ou est installé le SDK de Kinect. Par défaut le répertoire est “C:\Program
Files\Microsoft SDKs\Kinect\v2.0_1409\Lib\x64”. Pour cela cliquer sur “Projet-
>Propriétés de DemoKeraal”. Dans la fenétre de propriété cliquer sur 'onglet
“Propriété de configuration->Editeur de lien->Général” puis modifier le champ
correspondant dans “Répertoires de bibliothéques supplémentaires”

oKeraa ? X
Configuration: | Active(Debug) | Plateforme: | Active(x5d) | Gestionnaire de configurations..
4 Proprietes de configuratior A Fichier de sortie $(OutDinS(TargethName)§(TargetExt) ~
Geénéral Affichage de I'avancement Non défini
Débogage Version
Repertoires VC++ Activation des liens incrémentiels  Oui (/INCREMENTAL)
b C/Cs Suppression de la banniére de démar Qui (/NOLOGO)
4 Editeur de liens Biblicthéque d'importation ignarée  Non
General Inscription de la sortie Non
T Redirection par utilisateur Non
R D= Répertoires de bibliothéques supplén .\.\OpenCV\lib\Debug:C:\Program Files\Microsoft S|
S:i;f:a Dépendances de iblicthégue de fien Oui Répertoires de bibliothéques supplémentsi 7 %
e Utiser e entrées de dependance de Non
DL incorporé Etat du lien || X ]|
r—— Prévention dela liaison deDLL
e Considérer les avertissements de |'Etd BN C:\Program Files\Microsoft SDKs\Kinect!
Toutes les options Répertoires de bibliothéques supplémentaires - Ananatbuild\bin
Ligne de command v | | Permet a lutilisateur de substituer le chemin d'accés de la bibliothéque d'eni
< R {/LIBPATH:folder)

0K Ann

Valeurs héritées :

Hériter des paramétres par défaut du parent ou du proj | Macross»

- Annuler

Compiler la solution en cliquant sur “Générer->Générer la solution”. Cela génére
'exécutable “DemoKeraal.exe” dans le dossier
“C:\Users\ml16devan\Desktop\KeraalApplication\DemoKeraal\x64\Debug”. Copier et
remplacer I'exécutable dans le dossier “Executable”.
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C Configuration

Pour assurer le bon fonctionnement, il faut étre connecté au méme réseau wifi que le
robot. Il est nécessaire que le pare-feu windows et I'antivirus Windows soient
désactivés.

D Exeécution

Cliquer sur I'exécutable. L'interface de gestion et visualisation de la Kinect doit
apparaitre. L'utilisation de I'interface est décrite dans le manuel d’installation et
d’utilisation de KeraalApp





