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Introducao

* A importacao da computacao grafica,
» A popularizacao da realidade aumentada;
» Aplicacao da realidade aumentada;

* O uso da realidade aumentada por
desenvolvedores que nao possuem
conhecimento/vivéncia com RA.




Objetivos

* O objetivo geral deste trabalho é desenvolver uma
biblioteca para a criacao de aplicativos moéveis que
permitam o compartilhamento de objetos 3D entre o0s
usuarios;

* Obijetivos especificos:

— disponibilizar um processo para importar objetos 3D modelados
por programas de terceiros para dentro de um repositorio no
dispositivo movel,

— permitir posicionar 0os objetos importados usando a camera e o
sistema de GPS;

— desenvolver uma rotina que analisa coordenadas do GPS e
procura por objetos posicionados nas proximidades;

— permitir visualizar, usando realidade aumentada, os
objetos localizados nas proximidades.
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Fundamentacao Tedrica

Realidade aumentada

* A realidade aumentada precisa seguir trés
propriedades: combinar objetos reais e
virtuais num ambiente real; rodar
Interativamente, e em tempo real; e
registrar objetos reais e virtuais uns com
os outros (AZUMA, 2001).




Fundamentacao Tedrica

Sistema de localizacao global (GPS)
* Funciona com um conjunto de trés satélites;

 Sinais de radio e calculo da distancia atraves de
triangulacao.




Fundamentacao Teorica
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Fundamentacao Tedrica

Object File Format (wavefront obj)

« Os formato consiste em linhas, onde cada uma possui
uma chave e varios valores;

e Armazenamento de cores.

Chave Descricio
" Com entano

v Vertice
1 Linha
f Supetficie

i Coordenada de textura
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Trabalhos Correlatos

* Augment:

— Permitir que o usuario importe modelos 3D
personalizados e 0 posicione em cena para
visualizacao com realidade aumentada.
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Trabalhos Correlatos

e Pokémon GO:

— Localizar Pokémons espalhados pelo mapa utilizando
GPS para identificar e entao visualiza-los utilizando
realidade aumentada.




Trabalhos Correlatos

* Shapchat:

— Tirar fotos utilizando diversos filtros que utilizam
realidade aumentada atraves de rastreamento de
marcadores (rosto do usuario).
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Requisitos funcionais

« Possuir um repositorio na nuvem e uma interface para
cadastrar objetos e suas devidas coordenadas;

« Possibilitar vincular objetos do repositorio a
coordenadas no mapa,;

« Permitir detectar objetos cadastrados nas proximidades;

* Permitir que o usuario posso ver os objetos nas
proximidades atraves da camera usando realidade
aumentada.




Requisitos nao funcionais

 Ser desenvolvido como uma biblioteca;

« Disponibilizar um projeto demonstracao junto a
documentacao;

« Ser desenvolvido para dispositivos moveis e inicialmente
para rodar na plataforma Android.




Especificacao




Fluxograma de posicionamento

Inicia co-rotina

= . Captura coordenadas

NAO—p - o )
que busca objetos geograficas atuais

proximos

Co-rotina de busca de
itens esta rodando

'

Busca objetos
Captura coordenadas proximos
geograficas atuais

i l

Preenche lista de
objetos préximos com
0s gque nao foram
adicionados ainda

Filtra objetos da lista
objetos proximos

'

Calcula posicao de cada
objeto e posiciona em
cena




Visao geral

Biblioteca ARL
Camada Unity
World |
-
Camada Android
\J
Solicita itens Retorna os Inici bibli
do repositério  itens préximos AR Lworld nicia a biblioteca
A A
Pacote de classes da hplicagéo final \

Repositorio
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Aplicacao e biblioteca (integracao)

ARLWorld

- instance: ARLWorld

+ ARLWorld(Activity activity, Button btninit,
IRepository repository)

<<interface>>
lltem
0.*
1 + getld(): UUID
1 + getLatitude(): float
+ getLongitude(): float
<<interface>> + getWavefrontFile(): String
IRepositor .
postony A A
1 I
+ getltems(): List<lltem> 1
1
$ |
I Concreteltem
1
InMemoryRepaository - id: UUID
- . - - latitude: float
- Instance: InMemoryRepository - longitude: float
+ InMemoryRepository() 1 0..* | - wavefrontFile
+ getltems(): List<lltem> ) _ _ _
+ Getlnstance(): InMemaryRepository + Concreteltem(float latitude, float longitude, String wavefrontFile)
\ + getld(): UUID

+ getLatitude(): float
+ getLongitude(): float
+ getWavefrontFile(): String




Implementacao




Calibragem inicial

Antes da calibragem Apds a calibragem
Norte maguético Norte maguetico
EEGD 33|:|D

I//_ Famelhject Device §

Rotacgao (0, 0, 0)

GameCkhject Camera




Sensores do dispositivo
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woid Start()

{

}

Inicializagdo e verificagdo de permissies

locationService = UnityEngine.Input.location;
locationService.Start(18, 8.81f);

nextTime = Time.time;

woid Update()

{

lastMorth = compassService.magneticHeading;

if (nextTime < Time.time)
{
if (locationService.status == LocationServiceStatus.Running)
lastlocationInformation = locationService.lastData;
nextTime = Time.time + 1f;
¥

it {mainCamera.transform.rotation.eulerdngles.x » 188)

{
lastlorth += 186;

it (lastNorth » 36@)
lastNorth -= 366;
}

Calibragem
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Posicionamento de objetos

5 = foreach (var itemInfo in items)

86 {

87 float relativefngle = Functions.AngleBetween(latitude, longitude, itemInfo.Latitude, itemInfo.lLongitude);
a3 float distance = Functions.HaversineDistance(latitude, longitude, itemInfo.Latitude, itemInfo.longitude);
39 var position = Quaternion.AnglefAxis(relativefngle, Vector3.up) * Vector3.forward * distance;

o8

91 UiInstance.AddlLog($"Calculated position {position}");

92

93 Pose pose = new Pose(position, Quaternion.identity);

94 Anchor anchor = Session.CreatefAnchor(pose);

96 var newltem = Instantiate(DefaultItemModel);

a7 newItem.transform.position = position;

o3 newltem.transform.rotation = Quaternion.identity;

99 newItem.transform.parent = anchor.transform ;
188
181 var itemScript = newItem.AddComponent<ItemScript>();
182
183 itemScript.Placeltem({itemInfo, position);
184 itemInfo.Placed = true;
185 }

V=

FURB

UNIVERSIDADE DE BLUMENAU




Analise dos Resultados




e Correlatos:
* Imprecisao do GPS.
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 Variacao com a bussola em grandes
distancias.




Latitude origem: -26,90485
Longitude origem: -49,08031

Latitude destino: -26,90385
Longitude destino: -49,08031

Posicionado ao norte

Latitude origem: -26,90485
Longitude origem: -49,08031

Latitude destino: -26,90485
Longitude destino: -49,07931

Posicionado ao leste

Latitude origem: -26,90485
Longitude origem: -49,08031

Latitude destino: -26,90585
Longitude destino: -49,08031

Posicionado ao sul

Latitude origem: -26,90485
Longitude origem: -49,08031

Latitude destino: -26,90485
Longitude destino: -49,08131

Posicionado ao oeste
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e Usabilidade da biblioteca.

L0

public class Mainfctivity extends Lcotivity |
E0verride
protected wvoid onlCreate (Bundle savedInstanceState] |
super.onCreate (savedInstanceState) ;
setlontentView (R.layout.main activity);

ItemsEepository repoditory = new ItemsRepository(): ./ repositorio implemsntado

LALILR L WS U LUTS

Button btnCamera = (Button) findViewById(R.id.btolamera);
Button btnlewltem = (Button) findViewById(R.id.btoNewItem);
Button btnGetItems = (Button) findViewById(R.id.btnGetItems):

)

btnNewItem.setOnClickListener({v -> | // configurando tela de cadastro
Intent itemsictivity = new Intent({ packageContext this, Newltemfctiwvity.class);
startictivity(itemsictivity);
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btnGetItems.setinClicklistener{v ->» { // configurando tel

Intent itemsEctivity = new Intent( packageContext: this, Itemskctivity.class);
startictivity({itemsbictivity);

bh:

ARLWorld arlWorld = new ARLWorld( activity: this, btnCamera, repository): // instanciand
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public class ItemsBepository implements IRepository |
private static ItemsBRepository instance;
private List<IItem> itemList;

public ItemsRepository(){

instance = this;
this.itemlList = new RArrayList():

public List<IItem>» getltems() [ return itemList; }

public static ItemsBepository Getlnstance()

{ return instance; }

public class Item implements IItem |
private UUID id;
Li private [leoat latitude;
11 private fleoat longitude;
12 private String wavefrontFile;

14 public Item{float latitude,
15 I

1& this.id = UUID. randomUUID) 7

17 this.latitude = latitude;

18 this.longitude = longitude;

10 this.wavefrontFile = wavefrontFile;

20 1

e Ta)

float longitude,

public TUID getId()

T Alrrerrs de
25 130 =

public fleat getlatitude()

werrids

{ return id; }

{ return latitude; }
| public float getlongigute() { return longitude; }

public S5tring getWavefrontFile() [ return wavefrontFile;

String wavefrontFile)
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Conclusoes e Sugestoes

* Objetivos alcancados:
— Importacao de objetos;
— Visualizacao em realidade aumentada;
— Compartilhnamento entre usuarios;
— Trabalho no formato de biblioteca;

* Objetivos alcancados com algumas falhas:
— Posicionamento dos objetos (GPS e bussola).




Conclusoes e Sugestoes

« SugestoOes para extensao:
— Importar outros formatos de arquivos;
— Importar materiais e animacoes para 0s modelos;
— Posicionar os modelos em cena através da camera;

— Calibrar a rotacao da camera com o norte de forma
periodicas.




Apresentacéo pratica




