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Introducdao motivacional

Este trabalho faz parte de do projeto STREETLIFE EU;

A visualizacao dos dados tipicamente foca em analise de gestao dos trafego utilizando
mapeamento 1D ou 2D;

Sites de planejamento de viagens hoje em dia sao uma trivialidade;

A complexidade dos dados desses planejadores leva a uma reducao de informacodes, pois muitas
vezes deixa de fora recursos como orientacao de pedestre e detalhamento de navegacao;

Novas tecnologias estao surgindo, por exemplo o rastreamento preciso em tempo real, o que
melhora a confiabilidade do servico;



Introducdao motivacional

« Por exemplo, o Monitor de trafego Lissu,
pela cidade de Tampere, Finlandia, é
baseado em uma interface de mapa
tradicional;
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» Serve para rastreamento de transporte
publico;

* Os pontos amarelos sdo as paradas de
Onibus e o circulo azul um 6énibus.

® CGI - Map Data ® MML, 20141



Busca da exatidao e detalhamento, tanto espacialmente quanto temporalmente - sincronia;

Contrastando com a abstracao, € fornecido uma visualizacao buscando o realismo completo em
tempo real;

Verificar o que a realidade mista pode oferecer no contexto do transporte publico, tendo foco em:
« Pontos de 6nibus;
* Veiculos.

Desenvolver um demonstrador técnico;

Produzir uma aplicacao real.



Técnicas utilizadas - Realidade Aumentada

 Aumento diretamente em ambiente real;

* Interacao sempre intuitiva;

* Foi usado a implementacao propria do
Aalto, inicialmente baseado no codigo do
HITLab NZ;

* Renderizacao 3D com a engine mobile
m-LOMA [,

» Desafios:
* Registro;
* Percepcao de profundidade;
* QOclusao.



Técnicas utilizadas - Virtualidade Aumentada (Mapas 3D)

* Propriedades:

Realista, mais intuitivo do que o abstrato

» Muitas informacdes para reconhecer;
Nao apenas nome de ruas

AtualizacOes dinamicas através de redes celular

» Ponto critico, atualizacées em tempo real proximas e objetos
em movimento;

* Navegagao 3D gratuita
e Melhor visualizagdo para qualquer tarefa
» E utilizado a engine m-LOMA 3D do Aalto para Android

Desafios:

Renderizacao 3D escalavel das cidades detalhadas;
Gerenciamento escalavel de muitas cenas dindmicas;

Integragcao de fontes de dados;
 Laténcia;

Interacdo em um ambiente 3D
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Técnicas utilizadas - Realidade Mista 2]

— Realidade Mista (RM) — ]

Ambiente Realidade Vinualidade Am.bieme
Real aumentada (RA) aumentada (VA) Virtual
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Metodologia - Open Data

1. Open Street Map
« Dados de dominio publico

« Simples modelo topoldgico de
dados

2. Rastreamento de 6nibus via
interface SIRI [P

- Service Interface for Real-
time Information;

. Provida pela cidade de
Tampere;

« Versao SIRI Light, updated
@1Hz

3. Paradas e rotas de 6nibus do
GTFS 6l
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Open Street Map (OSM)

Mapeamento Colaborativo
Node = par de ordenadas
Way = Lista ordenada de
NOs

Tags = Key-value

Relation = Relacionamento
entre dois ou mais
dados(nodes, ways)

Relation
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Implementacao da Realidade Mista

Dois Componentes Principais

« Back-End: Manuseia a Base de Dados

* Front-End: Interpretagao da Visualizagao desses dados.



Back-End

Base de Dados : OSM

Tempo Real

Formato GTFS

Rotas dos Onibus

Leitor SIRI

Numero dos veiculos e
posicoes

OSM Data

Static Tampere Data et

Tampere Public SIRI real-time
Transportation i

Entity protocol emulation for server
Position mapping to OSM

Real time state management

OSM Squeezer

Extract bus routes

SIRI reader

Server adapter

Server

(OpenSource tool)

(OpenSource tool)

(OpenSource tool)

Figure 6: Tampere real time data management and transmission pipeline.



Exemplo Formato GTFS

> Route.txt

route_id, route_short name, route _long _name, route_desc, route type
A,17 Mission,’the “”’A”” route travels from lower Mission to Downtown.”,3
» Stop times.txt

trip_id, arrival_time, departure _time, stop_id, stop_sequence, pickup type,
drop_off type

AWE1, 0:06:10, 0:06:10,51 ,1,0,0



Front-End

O dispositivo utilizado por essa aplicacao € basicamente um dispositivo mobile.

e C++

Java

Realidade Aumentada: Uso de Sensores Espaciais e Camera.



Resultados de Acuracia dos Dados do SIRI

= GPS - Tempo de Reacao:

2.5+-1s Error | Portion | Error | Portion
= Processamento e <lm | 21% <6m | 8%
Transmissao: 1.5 +- 0.5s <2m | 39% <™m | 91%
= Acuracia da Posicao <10 <3m | 57% <8m | 93%
em 95% dos casos <dm |72% | <9m | 94%
= Laténcia e Posi¢ao tem <5m | 82% <10m | 95%
erros acumulados ' '




Testes com Usuario - Bird’s Eye 3D

O modo mais rapido e
COMm maior acuracia




Teste com Usuarios - Realidade Aumentada

As respostas sao lentas e
acuracia nao €& tao boa,
provocados por erros no
sensor e problemas de
oclusoées.




Modelo 3D

= Avisualizacao “X-Ray”
permite a percepcao de
veiculos ocultos
facilmente.

= Associar os 6nibus
marcados com incerto
resultado de realidade
aumentada é dificil.

= Nem todos os 6nibus sao
rastreados pelo SIRI ->
desencontros




Conclusao e Futuro

A aplicacao criada com a realidade mista que envolve realidade aumentada e mapas
3D é funcional e tem performance boa. O caso proposto pelo artigo € simples, busca a
identificacdo de algum ponto préximo, como uma parada de Onibus, e a identificacao
de veiculos. Futuros estudos e desenvolvimento sdo necessario para uma verdadeira
utilidade da tecnologia.

Um dos projetos futuros colocados pelo artigo sdo adicao de mais dados em tempo real
como pedestres, bicicletas, carros e potencialmente sinais de transito e dados
recebidos de sensores de ambiente.
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