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Introducao
FEE S

0 Dispositivos moveis
= Categoria de entretenimento
= Evolucao dos dispositivos
= Jogos com graficos e cenas complexos
= Problema esta no custo de processamento

0 Técnicas de culling
= Algoritmo de Portais

o Extensao do trabalho desenvolvido por
Pandini (2012)



Objetivos
g

0 Converter as funcionalidades ja
existentes no trabalho de Pandini (2012)

o Permitir utilizar cenarios em 3D,
mantendo os testes dos portais em 2D
= Chamamos de 2D 2

o Testar outras formas para melhorar o
desempenho do teste de visibilidade



Fundamentagao teorica

o Técnicas de culling

m Determinar a visibilidade antes de enviar para a placa grafica
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Fonte: Carlos (2009, p. 19).



Fundamentagao teorica
FEE S

0 Ambientes internos

o Divisao do cenario
m Salas
m Portais

o Renderizacao de cenas em duas etapas

= Primeira etapa
= Onde a camera se encontra
= Novo frustum para cada portal encontrado
= Segunda etapa
= Quais objetos estao dentro do campo de visao



Fundamentagao teorica

0 Grafos e ambiente
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Fonte: Carlos (2009, p. 19).




Fundamentagao teorica

1 Objetos renderizados

Fonte: Silva et al. (2003).



Fundamentagao teorica

o iPhone, iPod e iPad
0 SDK
0 Ambiente de desenvolvimento

0 10S Simulator



Fundamentagao teorica

o Versao compacta

o Versao 2.0
= iPad
= iPhone 3GS ou superior
= iPod touch de 33 geracao ou superior




Fundamentacao teorica
L

o Desenvolvido por Pandini (2012)
= Dispositivos moveis com Android
= Bom desempenho

= Sugestoes
= Configurar angulo e tamanho do campo de visao
= Editor de ambientes
= Outras técnicas de visibilidade




Fundamentagao teorica
FEE S

o Frustum Culling hibrido em CPU e GPU para visualizagao de
modelos massivos em tempo real

= Comparacao entre algoritmo hibrido e comum
= Algoritmo hibrido obteve melhor desempenho

o1 Renderizacgao interativa em dispositivos moveis utilizando
algoritmos de visibilidade e estruturas de particionamento
espacial

= Implementacdao e combinacao de varios algoritmos
= Renderizacao em tempo real pode ser obtida com sucesso

o0 Experiéncia de portais em ambientes arquitetonicos virtuais

= Algoritmos de Portais
= Em alguns casos o desempenho foi equivalente



Desenvolvimento

o Ter uma implementacao de Algoritmos
de Portais

o Permitir que o ambiente seja
particionado em salas

0 Permitir a utilizacao de cenarios 3D



Desenvolvimento

UCO06 - Identifica
pontos interesse

UCO05 - Altera posicdo
observador

UCO04 - Configura

parametros

UCO01 - Mapeia
cenario

UCO02 - Importa

cenario

%/

Desenvolve

UCO03 - Carrega

cenario




Desenvolvimento

FAICode

APPCode + FAICamera

+ APPDivision MJCCode + FAIDataParser

+ APPDivisionType + MICFileReader *FAIFaces

+ APPFrustum + MJCMapLoader + FAIGraphicObject

+ APPFrustumDirection | <<importa>>|E + MJCMapParser ¥ FAIMater!al

+ APPObserver <---""""""12 + MJCPortal + FAIMaterialParser

+ APPPoint + MJCRoom tFAIMesh

+ APPPortalAP! + MJCVisualizacao | | = + FAIMeshMaterial

+ APPPortalMathAPI + MJCWall + FAIOBJParser

= idCwoyport | |3 taters

= + APPWaypoint = ' =

yP & + MJCWaypoint + FAVertex

+ NSMutableArray+Additions
+ NSScanner+Additions




Desenvolvimento

APPPortalAPI

+ checkWaypoints:insideRooms:canBeSawByObserver.andFrustum:(NSMutableArray,
NSMutableDictionary, APPObserver, APPFrustum) : void

+ moveQObserver:ToNewPointX:andNewPcointY:updatingFrustum:(APPObserver, float,
float, APPFrustum) : NSMutableArray

APPPortalMathAPI

generateNewXCoordinate:withAngle:andRadius:(float, float, float) : float

generateNewY Coordinate:withAngle:andRadius:(float, float, float) : float
pointiisinsideRoom:(APPPoint, APPRoom) : BOOL

point: isinsideTriangleWithSideA:andSideB:andSideC:(APPPoint, APPPoint, APPPoint, APPPoint) :
BOOL

lineWithPointA:andPointB:intersectsLineWithPointC:andPointD:(APPPoint, APPPoint, APPPoint,
APPPoint) : BOOL

+ pointOfintersectionOfFirstLineWithPointA:andPointB:andSecondLineWithPointC:andPointD:(APPPoint,
APPPoint, APPPoint, APPPoint) : APPPoint

+ + + +

+




Desenvolvimento

MJCMapParser

+ initWithFile:(NSString) : id
+ parseAsListOfRooms:() : NSMutableDictionary

MJCMapLoader

«Property»

+ room: NSMutableDictionary
+ waypoints: NSMutableArray
+ observers: NSMutableArray

+ initWithMapName:(NSString) : id
+ getRoomBylD(int) : APPRoom




Desenvolvimento

FAIOBJParser

+ initWithFilename:(NSString) : id
+ parseAsObject:() : FAIMesh
+ parseAsObjectWithMesh:(FAIMesh) : void

FAlIGraphicObject

«Property»

+ mesh: FAIMesh
transform:. FAITransform
width: GLfloat

height: GLfloat

depth: GLfloat

initWithMesh:(FAIMesh) : id
update() : void
drawWithDisplayMode:camera:andCanDraw:(GraphicObjectDisplayMode, FAICamera, BOOL) : void

+ o

+ +

+




Desenvolvimento

% TestAppControl || FAIGraphicObject || APPPortalAPI || APPPortalMathAPI | | APPFrustum
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% TestAppControl || FAIGraphicObject || APPPortalAPI || APPPortalMathAPI | | APPFrustum
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Continuacao...
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Implementacao
1

o Orientacao a objetos

o Python

= Add-on desenvolvido para o Blender
o Objective-C

o i0OBJ (FAICode)

m Desenvolvida por Imianowsky (2013)

o OpenGL ES 2.0

01 XCode



Implementacao

o Blender permite gerar OBJ e MTL
o Add-on acrescenta arquivo MAP
- Informacgdes do mapa utilizados pelo Algoritmo de Portais

o MAPA SALA 01
e -0.000000 1.874998 0.050000 -0.000001 0.749999 0.050000

e -0.000001 0.749999 0.050000 -1.500000 0.749999 0.050000

e -5.624997 0.750001 0.050000 -3.749999 0.750000 0.050000 (1)
e -5.624997 5.624997 0.050000 -5.624997 0.750001 0.050000

e 0.000001 5.624996 0.050000 0.000001 4.499997 0.050000

e -5.624997 5.624997 0.050000 0.000001 5.624996 0.050000

o MAPA SALA 02

e 0.375001 4.499997 0.050000 0.000001 4.499997 0.050000 ,
e -0.000000 1.874998 0.050000 0.375000 1.874998 0.050000 (2)
o PORTAL 01 01 02

e -3.749999 0.750000 0.050000 -1.500000 0.749999 0.050000 (3)
o WAYPOINT 01 01

v -1.498443 3.765211 0.200000 (4)

o OBSERVADOR 01 01

v -3.015483 3.765211 0.200000 (5)




Implementacao

o Utilizado para verificar se o observador nao esta saindo da
sala

o Cria uma linha imaginaria horizontal sobre o ponto testado
o Quantidade de vezes que essa linha atravessa uma aresta do poligono

(1) (2)

Fonte: Finley (2007). Fonte: Finley (2007).



Implementacao
1

o Utilizado para verificar quais pontos de interesse estao
dentro do campo de visao do observador
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ABP = Anti-horario ABP = Anti-horario
BCP = Anti-hordrio (1) BCP = Hordario (2)
CAP = Anti-horaro CAP = Anti-horario




Implementacao

]
o Utilizado para verificar se nao existe algo que impeca a
visualizacao do ponto de interesse
D
B
A » A e .E
D
C
C
ACD = Anti-horario ACD = Anti-horario
BCD = Horario (1) BCD = Anti-hordrio  (2)
ABC = Horario ABC = Horario
ABD = Anti-horario ABD = Horario




Implementacao
]

0 Situagdes em que é criado um campo de visao (frustum)
auxiliar

(1) (2) (3)

(4) (5)




Resultados e discussoes

CARLOS;

Biblioteca | PANDINI | RAPOSO: | SILVA | SLbVA
desenvolvida | (2012) | SOARES | (2009) {%El?;}
(2010)

Aceita modelos 3D ® 4 v V
Importacio demodelos 4 Q 4 4 v
Executa em dispositivomovel " 4 Q 4 N
Algorimno hibrido (GPU e CPU) o ® v N ®
Controle manual do observador " ® Q V 4
PlataformaiOS 4 Q Q o ®
Testes em 3D @ @ v 4 4




Resultados e discussoes

n Dois tipos de testes

= Desempenho (em MS) dos meétodos:
= Visao do observador
= Mover observador

= Comparacao de desempenho (em MS) do
meétodo responsavel pela visao do observador
= Método convertido de Pandini (2012)
= Coordenadas baricéntricas
= Método desenvolvido neste trabalho



Resultados e discussoes

N
n Testes realizados em dois dispositivos

= iPhone 4S
= Processador Cortex-A9 Dual-core de 1GHz
= 512MB de memodria RAM
= i0S6.1.3

= iPad 12 geracao
= Processador Cortex-A8 de 1GHz
= 256MB de memoria RAM
= i0S 5.1.1



Resultados e discussoes
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Resultados e discussoes

)
7 Primeira bateria de testes

=rustum
Asertura: 20

Digtincia: D _

Jbsarvador
Velocidade: Q

Mapal |[Mapa2 |[Mapa3 |Mapa4d
Visao do observador [1,2447ms |1,4113ms [1,0848ms |[1,5701ms
Mover observador 0,1437ms |0,0877ms [0,1850ms |[0,1429ms




Resultados e discussoes

FEE
n Segunda bateria de testes

Frustum

Ajarlura: 15

Dstancia: 2

Obasrvador

Velocidade: O

Mapal |Mapa2 |[Mapa3 |[Mapad
Visao do observador [0,7155ms| 0,8869ms | 0,9440ms | 1,0576ms
Mover observador 0,0767ms | 0,1894ms | 0,1803ms | 0,1562ms




Resultados e discussoes

o Comparacao dos algoritmos de teste de visibilidade

u n ' "o L. m ey " s omy gy "EW o P R AR
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Resultados e discussoes

Comparacdoentre os dois métodos - iPhone 4S

275,0000
m 261,6068
250,0000 /

225,0000
/

200,0000
/

175,0000
’ /
150,0000
/

125,0000
/

100,0000 / 92,1816 =4—Meétodo deste trabalho

75.0000 --Convertido de Pandini (2012)
50,0000 /

25,0000 27,4704 ./

0,0000 : | .
Mapa 5 Mapa 6

Tempo de execugao (ms)




Conclusao
B e,,S,—,S—S—S,S—S—S

o Melhor entendimento das técnicas
o Conhecimento em Objetive-C e OpenGL ES

o Técnicas utilizadas por Pandini (2012) serviram como base para buscar
novas formas de resolver o problema

= Montar estrutura da biblioteca deste trabalho
o Foi necessario desenvolver de outras maneiras as principais classes

o MI3D: possibilidade de usar em Ambientes com Animagao Comportamental
na simulacao da Percepgao Visual

o Limitacoes
= Portais que apontam para a mesma sala

o Resultados atingiram os objetivos propostos



Extensoes
B e,,S,—,S—S—S,S—S—S

o Testes de visibilidade em 3D
n Mais de um observador no mapa

0 Enxergar mais de um portal para a
mesma sala

o Outras ferramentas de modelagem



DEMONSTRACAO




DEMONSTRACAO




Ponto dentro do triangulo - Exemplo
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© ABP = Anti-horario © ABP = Anti-horario
© BCP = Anti-horario O BCP = Horario
© CAP = Anti-horario o CAP = Anti-horario




Add-on instalado no Blender
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Crmd N
Crnd &
Shift Crnd O

New

Dpen...

Open Recent...
Recover Last Session

Recover Auto Save...
Crmid 5
Shift Crnd 5
Ly Y

Crnd ,
Ctrl L

User Preferences...
Save Startup File

Load Factory Settings

Link Ctrl Alt O

Append Shift F1

Irmport

Crnd €

Collada (Default) (.dae)

Stanford (.ply)

Stl (.stl)

3D Studio (.3ds)
Autodesk FBX (. fiox)
Wawvefront (.obj)

X3D Extensible 30 (.x3d)




“Planta baixa” no Blender




Nome dos objetos no Blender

All Scenes
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