O objetivo do projeto, desenvolvido em parceria com uma empresa de energia elétrica,
é criar e testar um simulador de realidade virtual imersivo para avaliar percepc¢do de risco de
funcionarios que realizardo a instalagdo e manutencdo de equipamentos de alta tensdo. Na
primeira etapa do projeto o principal objetivo foi familiarizar-se com o software que esta
sendo usado para implementar o simulador. O software é a engine de jogos UDK, a versdo
livre para desenvolvimento da Unreal Engine 3.

Um dos maiores esforcos no projeto foi o de fazer a comunica¢do da UDK com o0s
equipamentos externos utilizados, uma vez que esta engine tem suporte direto apenas para
dispositivos convencionais de jogo, como teclado, mouse e joystick. A movimentacdo e
captacdo dos movimentos do usuario foram feitos com o uso do Kinect e de luvas com
sensores. A comuncacdo com o Kinect ¢ feita através de uma implementacdo opensource ja
existente para a engine, a NIUI. Para as luvas foi necessario criar um programa que rodasse
em segundo plano e que continuamente recebesse e enviasse para 0 ambiente virtual as
informacbes dos sensores das luvas. Na UDK o codigo é feito atraves da linguagem
Unrealscript, uma linguagem em scripts semelhante a Javascript, enquanto o acesso as luvas
s6 poderia ser feito através de C++. E possivel criar codigo C++ para o software, desde que
seja feito em um arquivo DLL, porém os tipos das funcdes das luvas ndo eram compativeis
com os tipos presentes no Unrealscript. A visualizacdo do ambiente é feita através de um
Head Mounted Display. Além de ser um display, o0 HMD tem sensores de rotacdo que
fornecem dados de entrada para orientacdo da camera do jogo/simulador. Assim, a
interpretacdo desses sensores foi implementada totalmente através da biblioteca DLL.

O foco da pesquisa até 0 momento, vem sendo as possiveis técnincas de locomocéo
dentro do ambiente de RV. Como o0s ambientes virtuais sdo vastos e o espaco fisico de
rastreamento com o Kinect é muito restrito, buscou-se alternativas gestuais para especificar a
locomocdo. O primeiro método testado utiliza os movimentos do brago do usuario para se
movimentar. A velocidade é proporcional ao quanto seu braco encontra-se estendido; quando
mais estendido o braco, maior a velocidade. A direcdo do movimento € igual a direcdo
apontada pelo mdo. Outro método testado foi calcular a velocidade do jogador a partir do
deslocamento que realizasse com o corpo a partir da sua posi¢do inicial, mantendo a direcédo
apontada pela mdo. Dando um passo a frente o avatar se move e sua velocidade é
proporcional ao tamanho do passo dado. As duas téncicas abordadas sao interessante pois
fornecem um maneira do usuario interagir com o ambiente utilizando o préprio corpo, sem no
entanto precisar de uma grande area de locomocao.

Estamos expandindo o sistema para aceitar mais cenarios, incluindo diversos mini-
games necessarios para completar uma tarefa complexa. Também vamos incluir suporte para
mais de um usudrio, visdo estereoscopica, e humanos virtuais com a¢6es pré-definidas a fim
de induzir comportamentos de risco.



