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Objetivo

Pesquisar e desenvolverrecursos para a
producao de musica eletroacustica atravées do
processamento gestualem tempo real do
Intérprete/compositor.

Justificativa

Criar e disponibilizar recursos de controle
gestual musical atravées do auxilio do
computador e novas interfaces.

Metodologia

Pesquisar, analisar, estudar e desenvolver
recursos de software e hardware que contribuam
para a tarefa de capturar os gestos de uma
performance.

Desenvolvimento

Durante a desenvolvimento, foi efetuada uma
Intensa pesquisa e analise de técnicas e
dispositivos de analise e captura gestual, bem
como foram estudados variados metodos de
processamento e tratamento de dados - obtidos
a partir da captura dos movimentos mapeados
do corpo inteiro de intéerpretes - e desenvolvido
um algoritmo em linguagem de programacao em
software para composicao de musica
eletroacustica, explorando as inumeras
combinacoes e interacdes entre os movimentos
gestuais. Essas combinacdes e o mapeamento
de movimentos especificos, permitiram a
conversao dos dados em variaveis utilizadas na
prducao de musica eletroacustica com o auxilio
de computador.

Resultados

Conversao digital e o mapeamento da
performance gestual do artista em tempo real.
Através da captura interativa dos movimentos do
corpo do performer, desenvolveu-se um
prototipo experimental, onde mais de cinquenta
variaveis de movimentos, distribuidas nos trés
eixos espaciais, sao convertidas em mensagens
digitais e processadas em um software de
programacao visual para musica. O prototipo
experimental permite o acionamento de variados
instrumentos digitais de percussao de forma
gestual, interagindo com o performer em tempo
real.
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