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Sumario: Este resumo estendido visa apresentar as téaecastreamento 3D estudadas
para serem aplicadas no desenvolvimento de soluesalidade aumentada mével sem
marcadores. Os fatores chave do estudo foram onteawanto bibliografico sobre
rastreamento para as aplicacdes de realidade aantaemtovel. Por fim foi dado inicio a
implementacéo de duas técnicas de rastreamentoguenatiliza o sensor da rede sem fio
para localizacaindoor e outra usa aprendizagem de maquina para rastreadefaces,
ambas com foco em realidade aumentada.
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INTRODUCAO
Realidade Aumentada, ou simplesmente RA, é umaolegia que vem ganhando
importancia recentemente, sendo listada como uma@&ecnologias de informagao mais
estratégicas da atualidade (Constellation Resda;h2013). Como exemplo, pesquisas
mostram que o uso de Realidade Aumentada na cammEnbivulgacdo de um produto
aumenta em 74% a intencdo de compra dele e quedi&m as pessoas pagariam quase
34% a mais por este produto (Hidden Creative, 204l&m da publicidade, outras areas ja
sentem os beneficios de usar esta tecnologia, @me jogos (Roberto, et al., 2010),
educacéo (Roberto, Freitas, Lima, Teichrieb, & I€elr2011) e industria (Simdes, et al.,
2013). Isto pode ser creditado ao fato de que Rénipe as pessoas visualizarem a
informacgé&o e interagir com ela de maneira maisrabpor conseguir unir coerentemente
elementos virtuais e reais no mesmo ambiente.
Com o avanco dos dispositivos méveis, Realidade exdatla vem migrando para estes
aparelhos, permitindo que o usuario possa tereagtariéncia em qualquer lugar. Apesar
do beneficio da mobilidade, o desenvolvimento deagbes de RA para estes aparelhos é
muitas vezes limitado pelas restricbes de mem@@eessamento desse tipo de aparelho.
Isso se deve ao fato de que a maioria dos algmitdeorastreamento (Lima, Simdes,
Uchiyama, Teichrieb, & Marchand, 2013), parte fundatal para as aplicacbes de
Realidade @ Aumentada funcionarem  corretamente, saastamte custosos
computacionalmente.
A pesquisa se caracterizou pelo estudo destas zafes com o objetivo de
primeiramente, implementar uma técnica de rastre@meem marcador através da
localizacédo indoor do dispositivo. Posteriormente, implementar umenit& para o
rastreamento de faces em aparelhos moveis.

MATERIAIS E METODOS
A pesquisa foi iniciada estudando técnicas deaastento 3D sem marcadores. Foram
investigadas algumas abordagens baseadas em senbasgadas em caracteristicas
naturais e aprendizagem de maquina. A primeir&zathpenas os sensores do aparelho
para determinar a sua posi¢cdo no ambiente. Jauade@bordagem extrai caracteristicas



XXI1I CONIC
VII CONITI
IV ENIC

importantes da cena, como pontos de alto destaguweseas, e as relaciona em seguidos
guadros da captura da camera. Por fim, usa essgioepara encontrar a sua posi¢cao na
cena. E finalmente, a ultima faz uso de técnicas tgntam aprender a partir de dados
prévios contendo informacdes positivas e negaibe®so 0S NOVOS casos se comportam.
Por exemplo, para saber se uma dada imagem contéwbjeto, 0 programa primeiro
analisa milhares de imagens que contém ou nao aigeto. Ele aprende quais as
caracteristicas das imagens que possuem o0 objdas eue ndo possuem. Por fim, o
programa analisa uma imagem nova e observa seadearésticas dela sdo semelhantes
com as que possuem o objeto ou com as que naogpesAissim, ele determina se ha ou
nao um objeto na imagem.

Apés o estudo das técnicas através de artigosifaiest foi selecionada uma técnica
promissora para ser implementada. Ela consistiatéimar o sensor de wi-fi do aparelho
para rastreameniadoor (Yang, Pan, & Zheng, 2008). Isto se deve ao fatgque o GPS
s6 funciona corretamente em ambientes abertos. Aiéso, muitos ambientes fechados
possuem infraestrutura de rede sem fio. Neste cH#&D,& necessario estar conectado a
rede. A técnica consiste em encontrar a distanziaetllar outablet para os pontos de
acesso disponiveis na rede sem fio e, como a posiedtes € conhecida, localizar o
aparelho dentro do ambiente.

A abordagem implementada de localizag#&twor foi importante para aprender como estas
técnicas funcionam, porém o resultado nao foifséfigo. Isto se deve ao fato do ambiente
usado para testes possuir pontos de acesso dégrentue dificultava a triangulacdo da
posicdo do aparelho. Assim, foi pesquisado com@tadae portar uma técnica de
rastreamento de face que utiliza aprendizagem dglime (Ren, Cao, Wei, & Sun, 2014)
para ser executada em dispositivos moveis. Estadatie exigiu conhecimento
aprofundado da plataforma Android de modo a mantedesempenho compativel com o
obtido emdesktop sem comprometer a qualidade do resultado.

RESULTADOS
A primeira atividade de implementagdo consistiu @m protétipo para a plataforma
Android para detectar os pontos de acesso wi-fiepi@o proximos e expor informacdes
dos mesmos em uma lista, atualizando esses valoses intervalo constante. O
WifiManager é responsavel por gerenciar a conexado wi-fi. Eguiga, a cada intervalo,
através de um método chamagkiScanResultextraimos uma lista décanResultque é
um objeto responsavel por guardar informacdesaerfes a algum ponto de acesso. Apos
termos os resultados, extraimos informac¢des impi@iacomo 0 nome do ponto de acesso
(ID), o nivel de seu sinal (dBm) e a frequénciacdoal que conecta o cliente ao ponto de
acesso (MHz) e atualizamos a lista com esses galooeno mostrado na Figura 1. Note
gue na lista também temos o endereco MAC e a dist&ue esse ponto de acesso se
encontra do dispositivo.
Como mencionado anteriormente, a abordagem deaastnto baseada na localizagéo do
dispositivo em relacdo aos pontos de acesso naepnm@sultados satisfatorios. Assim,
foram feitos estudos relacionados a rastreamentfacks em dispositivos moéveis na
plataforma Android. A técnica consiste em utilizana técnica de aprendizagem de
méaquina. Um computador analisa milhares de fotagecwlo faces. Ele extrai as principais
caracteristicas de um rosto para determinar unraafate descrever faces de maneira
genérica. Assim, na hora de rastrear a face, aitigo procura por essas caracteristicas
para encontrar a face numa imagem nova.
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[ID#MAC#LEVEL#FREQUENCY#DISTANCE]
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[#c8:d7:19:fb:bd:27#-92#2422#392.0359203972745]
[CINUFPE2#00:19:77:74:de:18#-96#2412#623.9110774

GUESTS2#00:19:77:74:de:19#-95#2412#556.06133308
68033]

[#00:19:77:74:de:24#-74#5180#23.076515939647066]
[CIn-

GUESTS2#00:19:77:74:de:2e#-76#5180#29.051612332
094834]

[CINUFPE2#00:19:77:74:de:2d#-78#5180#36.57381301
846701]

[CINUFPE2#40:18:b1:e8:a5:6d#-86#5180#91.86926466
965569]

[#40:18:b1:e8:a5:644#-87#5180#103.07901034250511]

[CIn-
GUESTS2#40:18:b1:e8:a5:6e#-87#5180#103.07901034
()

Figura 1: Informac¢des dos pontos de acesso

A aplicagcéo desenvolvida consiste em utilizar mémento endesktope portar apenas a
parte de rastreamento dessa técnica para dispssitidveis na plataforma Android. Os
desafios consistiram em aprender como a técniacadina para que ela pudesse ser portada
de modo a apresentar um desempenho em tempo stalph&taforma que é mais restritiva
sem comprometer os resultados obtidoslesktop Assim, para manter a performance, a
implementacéo foi feita em cddigo nativo usando. JIprimeira etapa consiste em
carregar os arquivos de treinamento produzidos peloputador. Em seguida foram
implementadas as fun¢des que encontram a faceeiRvioma imagem contendo uma face
€ passada para a fund@eriveBinaryFeatpara encontrar as caracteristicas de um rosto, e
depois essa informacdo é usadaGlobalPredictionpara encontrar a posicao naquela
imagem. Os resultados degget podem ser vistos na Figura 2.

Figura 2: Resultado do rastreamento de face, ondes @ontos brancos representam as
posicdes do queixo, boca, olhos e sobrancelhas detdas
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CONCLUSOES
Os estudos de técnicas de rastreamento sem magsdd@ram éxito em seu proposito,
gue foi construir uma base de conhecimento em dieneomo esta atividade € realizada
atualmente. Isto foi fundamental para o desenvauim de ferramentas de rastreamento
para a plataforma Android. Foram elas a técnickbcizacdoindoor e posteriormente a
técnica de rastreamento de face com aprendizagenageina.
Os trabalhos futuros almejados com essa pesquisa $&iste da técnica de localizacao
indoor em uma rede com pontos de acesso mais uniformasaemelhoria da técnica de
rastreamento de faces para que a localizacédo daég mais precisa.
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