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0 Inleiding
Dit document is een toelichting op de Research & Development (R&D) dat in 2013 plaatvond bij het
Media- & Performance LaboratoffMAPLARB)onder leiding van Joris&jdom. Het doel is drieledig:

1. de inhoudelijke verantwoording van het besteedde buddeie MAPLAB begroting en
realisatie 2013)

2. uitleg (aan de hand van voorbeeldemyer hoe R&Dgeintegreerd is met overige lagen van
onderzoek dihet MAPLARIOet.

3. Beschowing van de geobserveerde behoefte aan ruimtes voor procesbegeleiding en
interactie onderzoek (ook in niartistieke contexten) waarin optimaal gebruik van
interactieve digitale media en kennis over het creéren van ervaringen, wordt meegenomen
in het ontwerp van deze ruimtes.

In het eerste hoofdstuk staat een beknopte beschrijving van de onderzoekscontext van MAPLAB
waarbinnen de R&D plaatsvindt. Hierin wordt kort ingegaan op de onderzoekslijnen en
samenwerkingspartnersin het tweede hoofdstuk worden dees R&D onderzoekslijnen en hun
fasering toegelichtln het derde en laatste hoofdstukrorden de uikomsten van de R&D uiteen
gezet. Het hoofdstuk begint met eegedetailleerdebeschrijving van eempdracht van Deloitte
Innovation BVals voorbeeld vatoepassing van onderzoek in niet artistieke context.

Daarna wordt per onderzoekslijn de verschillende uitkomsten beschreven en toegelicht hoe deze zijn
vervlochten met heindete onderzoelslijnenin de MAPLAB onderzoekscontext
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1 Onderzoekscontext
Het Media= & Performance LaboratoryMAPLAB is vanaf 2011lontwikkeld door het Lectoraat
Theatrale Maakprocessean toenmalige Faculteit Theaten wordt geleid door Joris Weijdom.

Het MAPLAB doet onderzoek in vier domeinen:
1. (Co)Creatieve maakprocessen (in eerrfpematieve context)
2. Technologie en interfaces (ontworpen voor snelle veranderingen/aanpassingen)
3. De lectoraatsonderzoekslijneMixed Realityen New Narrativegin relatie tot voorgaande
twee domeinen)
4. Didactiek (in relatie tot voorgaande drie domeinen)

Daarnaast is al het onderzoek gericht op (maak) processen en niet op producten, het is gerelateerd
aan-, reflecteert op - en istoepasbaa in de (maak) praktijk. Alle theorieén, modellen, methodesen
toolsdienen terugte vioeien in het onderwijsen leiden tot didactische strategieén.

Door de modulaire opzet van de ruimtes, de technische middelen en diversiteit aaninterdisciplinaire
maakprocessen creéert het MAPLARBR]e mogelijkheden om samen te onderzoeken, ontwerpen en
ontwikkelen in de toenemende mix van theater, media en interactie.

Hieronder eenvolgt een korteomschrijving van déwee onderzodslijnen van Lectoraat Theateal
Maakprocessemvaar MAPLAB in betrokken is. Vervolgens wordt ingegaan op de samenwerking die
MAPLAB verkent met Sonic Intefiact Lab in wording en de langlopende samenwerking met
Stichting z25.0rg in de uitvoering van R&D.

1.1 Mixed Reality

In de toenemende dominantie van technologie als fundamenteel onderdeadnsdagelijkse leven

ontstaat een interessant spanningsveld tusseneElewereld waarin wij ons fysiek bewegen en een

virtuele waabinnenwe@A I RS 46 I NYySYAy3 @Iy SSy 3ISYSRASSNRS
uitwisselen en communiceren met elkaar.

In de onderzoekslijivixed RealitfYMR)wordt gekeken naar de mogelijkheden

verschijningsvormen om reéle en virtuele ruimte in elkaar over te kunnen laten lopen. De verhouding
van deze zogenaamde mix is een schaal tusgen uitersten;het reéle erhet virtuele. Deze schaal

wordt ook wel hetvirtuality continuum (VGQjenoemd.

| MIXED REALITY (MR) |

S ——

REAL AUGMENTED AUGMENTED VIRTUAL
ENVIRONMENT REALITY (AR) VIRTUALITY (AV) ENVIRONMENT

Fig.1 Virtuality Continuum (VC) Paul Milgram and Fumio Kishint994

Vanuit de context van performance ligt desghaal gezien vanuit de ervaring van de toeschouwer,
parallel aan de altijd aanwezige mix tussen het theater ggel) en het theatrale (voorstelling). In de
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context van het MAPLAB ligt de belangrijkste focus van het onderzoek naar Mixed Reality echter op

de technologie die gebruikt kan worden om de waarneming van deze vermeangieguimte

mogelijk te makenWaarbe RS WNEB St S NHzA Y (i SHaar waanhet icBabidvaryde 2 LI3 S G|
toeschouwer zich bevin@i¥y RS W@ A NIiWad tvéar o beisohouded zich Yetbeeld te

ZijnQ

Waar Mixed Reality technologieén die gebruikt worden in domeineprajgction mapping

augmented realitf{AR)en virtual redity (VR)}tot voor kort zeer complex en kostbaar was is

recentelijkviaopen sourcentwikkelingen ercrowdfunding platformerzoalsKickstarterveel kennis

en mogelijkheden voor een breder publiek beschikigeworden Hierbij wordt deze technologiig

het MAPLABNderzocht en ontwikkeld in de context van creatieve maakprocessen waarbij het
NEFfAaAaSNBY &Gly SSy WYAESR eNdabkpracisezelf DNIktekhefiay 3Q RS St
detechnologieing | 4G Y2SG T A2y 2Y aySt (204G WSNDIINbIFNBE a
iteratief proces van aanpassingen moet kunnen leiden tot een ruimtelijke en fysiek ervaarbaar

resultaat die kan wordegetest met een beoogde doelgroegedeeld en besprokemet mede-

makers en geanalyseerd door onderzoekers

5S 2yft2aYl1StA21S FA{2a2FAa0KS RAaAOdzaaAS RAS Iy
GANIL dzSt SQ 1 tSSTi 62NRiG Ay RSI S 2yRSNI2S{atArcy |If
ontstane damaturgische en scenografische kaders geduideze onderzoekslijwvordt gewerkt aan

een zgnmentaal modetie het mogelijk maakvoor de technologische R&@nuit een uniforme

definitie van ruimte het reéle en virtuele in elkaar over te kunnen lat@emo

Zie hst2.1 Een¥hentaal modefals fundamenwoor een technische architectuem hst.2.5 Spatial
contentvoor een verdere toelichting.

1.2 New Narratives

Naast de onderzoekslijn Mixed Realiginds 2012sanuit het Lectoraat Theatrale Maakprocessen in
samenwerking met het MAPLABS 2 y RS NJ 2 & {NaNi Aoy Svees var@lisbélingNand
media en discipties ontstaan nieuwe verhaalstructuren en manieren om iets te vertellen. Het met
meerdere media en disciplines tegelijk vertellen van een vertaal. Transmedial Storytellingis

een zeer actuele ontwikkeling in het werkvet8ezien de participatieve aak&n sommige van deze
media focust dit onderzoek ook op vraagstukken omtrentareatie met eenactief deelnemend
publiek.

Het MAPLAB heeflaarmeezijn technologische onderzoek verbreed van een ruimtelijke oriéntatie
met een focus ophet in elkaar ovedpen van het reéle en het virtuelewgarbij onmiddellijke
interactieeen mogelijke verandering teweeg kan breneraar een meer temporele oriéntatie met
een focus op narrativiteit en vraagstukken over regie en participatie

1.3 Samenwerking met Sonic Interaction Lab

In 2014 zal edoor de afdelingHKUMuzieken Technologieeen zgn.Sonic Interaction Latvorden
opgericht. Zeker daar waar het onderzoek van dit lab raakt aan vragen omtrent perforeigtivit
theatraliteit, ruimtelijkheid en het ontwerp vafitechmologische)interfaces in de context van het
voorgaande zal een nauwe samenwerking met het MAPLAB worden gezocht. Anticiperend op deze
ontwikkeling heeft het MAPLAB al een aantal activiteiten ontplooit om dit te kunnen onderzoeken.
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1.4 Samenwerking met Stichtin g z25.org

Het MAPLAB is sinds 20it2nauwe samenwerking met Stichting z25.ogpgericht. Vanaf 2009 zijn

medewerkers van deze organisatie al nauw betrokken geweest bij het ontwikkelen vagnde

Performance EngingPE) prototype, de verzameling van harden software systemen die

samenwerken in de context van het onderzoek van het MAPDABkennis en ervaring die in deze
meerjarige samenwerking is opgebouwd dieuteneensals solide basis voor het technologische
onderzoek en ontwikkeling dia het MAPLABs gedaan in 2013.

Stichting z25.orgis opgericht voor het realiseren vanda S| yAy 3 FdzZ SELISNARSy OS:
AYY20FGASS |+ LILIX AOn tagertgllingtdt veyl Smersie@aR meédigcollectieven

beoogt z25.orgdit niet alleen te doen vanuihet initi€ren vaneigen artistieke projecten maar stelt

zich ook ten doel externe kunstenaars te helpen in het kunnen realiseren van hun creatieve ideeén

met behulp van technologische innovatigdiernaastzijn zij een organisatie die technologische
ontwikkelaars inspireert om hun horizon te verbreden en hun vaardigheden in te zetten voor meer
artistieke en innovatieverojecten. Of zoals de slogan van z25 sielt: y & LJA NS RS @St 2 LISNA
F NI A&dGasé

Het MAPLAB en Stichting z25.org heblulrs veel gemeenchappelijk, zowel in hun visie op de
artistieke potentie van technologie, het gebruik ervan in creatieve maakprocessen, het combineren
van kennisvan nieuwe media en theateren het helpen van andere creatieve makers (zowel
kunstenaars als technici) in hkunnen onderzoken en uitvoeren van huideeén.Een belangrijk
verschil tussen beide organisaties is dat hetRUAB een onderzoeksomgeving is en daarmee de
nadruk legt op onderzoek en ontwikkeling, terwijl Stichting z25.org tevens beoogt de ontwikkelde
ideeén ook daadwerkelijk te realiseren in een productie. In feite vullen beide organisaties hier elkaar
aan omdat op deze manier externe partijen de in het MAPLAB onderzochte en ontwikkelde ideeén
verderkunnen produceren in samenwerking met z25.org

Een g@ed voorbeeld van deze samenwerking is de realisatie van de interactieve instafatiaken
gerealiseerd door z25.ormn opdracht vanhet Friese Tryater @t oudste theatergezelschap van
Nederland)voor het Oerol en Noorderzon festival. Het idee voerzel installatie was een van de
artistieke uitkomsten van het onderzoek project naar Transmedia door een interdisciplinair team van
derde jaars studenten van HKU TheatEéen ander voorbeeld is het pilot projethe Globesoor
Deloitte Innovation B\zie var een uitgebreide beschrijving van dit project &l Een toegepde
context:del-zone van Deloitte Innovation BV

Beide organisaties beogeapgedane kennis zoveel mogelijk te dele niet alleen vanuit een
didactisch perspectief maar ook vanuit de noodzaak een netwerk van ontwikkelaars te kunnen laten
ontstaan rondom de technische en artistieke vraagstukken die door beide organisaties worden
onderzocht en ontwikkeld. Om deze rederondt er dan ook gekeken in begin 2014 hoe deze
informatie zo toegankelijk mogelijk gemaakt kan worden voor eenieder die professionele
belangstelling heeft en vanuit een eigen praktijk wenst samen te werken aan verdere ontwikkeling.

! Ziehttp://lwww.z25.0rg/
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2 R&D lijnen 2013
Bij destart van 2013 heeft het MAPLAB een aantal R&D lijnen geformuleerd waarbinnen concrete
onderzoek en ontwikkeling projecten zijn geformuleerd en gerealiseerd.

Deze lijnen zijn:

Data Communication
Tracking& sensing
Interfacing

Spatial content

Realtime visals

Knowledge Communication

ok wbhpE

In de hierna volgendgparagrafen worden deze R&D lijnen korinhoudelijk toegelicht. Voor
uitgebreidere documentatievan de technobgische ontwikkel specificatigs het MAPLAB bezig in
samenwerking met Stichting z25.org eenioelportaal te creérervoor eenieder die professionele
belangstelling heeft en vanuit een eigen praktijk wenst samen te werken aan verdere ontwikkeling.

2.1 Een@entaal model 8als fundament voor een technische architectuur

Om de R&Dlijnen niet los van elkaate onderzoeken en ontwikkelen is een overkoepelend idee
Y2RA3 41N @FydzAid Iy 62NRSPitidsSigdsitisiean dtgeyerkt Iy @ Y
vanuit het gebruikerperspectief van de ontwikkelde technologie in het MAPLAB via diverse
performance labs, presentaties en publicatidsn natuurlijk ishet Performance Enginprototype

hiervan eerduidelijkeuitkomst.

E is ook grote behoefte aan een mentaal model vanuit het perspectief vamtleikkelaars van de
technologie, hierbij ligt een grodB F2O0dza 2L Wgl 0 ASda Y2Si {dzyyS
Hiermee is niet gezegd dat het eerst genoemde model vanuit de gebruiker uit het oog wordt
verloren, integendeel. Beide mentale modellen dienen elkaar te informeren en verstdiienook

het wlgende Ist. 2.2 Data commurgation voor een vergelijkbargedachte varbottom-up en top-
downontwikkelen).

Een eerste stap in het creéren vamentaal modelals fundamenh voor het ontwikkelen van de
technologische omgevingran het MAPLABis in 2013 gezet. Voorafgaand aan een meer
gedetailleerde formulering van een model die geschikt is voor de definitie van een technologische
architectuur en protocollaire richtlijneheet MAPLAB R&D onderzoeker Arnaud Loonstr&aart
gebrachtwelkevier fundamentele principes samen magtkomen.

Deze principes heeft hij samen gevat in een model, zie onderstakigd@ Schematic overview
fundamentalprinciples- Arnaud Loonstra 2013ij schrijft hierover het volgende:

The triangle consists of:

1. Realities InterfacingThe focus of our development efforts will be to interface with any
reality. A reality can be any real or any virtual reality. Thesans we need to build
bridges and portals between these realitiEsr example we build Kinecttracking device
to track people in reality so our virtual reality has a notion of them.
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2. Smart Communication:Our computers,programs, devices, controllemstc. need to
communicate instantly with each other. We need to do this in a smart decentralized way
to prevent creating bottlenecks and single point of failures.

3. Spatial Aware: Everything we create has some reference in a constant dimensional
space. This isimply a coordinate reference. For example if we put a Kinect device
somewhere this Kinect device will have a 3d matrix (loc,rot,scale) which it communicates.

In the middle of the triangle you'll find that we need to keep an asynchronous workflow in mind
and that we need to keep latencies to a minimum!

Dit laatste betekehdat de communicatie van alle hoofdn subonderdelenzo goed als gelijktijdig
met elkaar kunnen communiceren door niet alles continu te communiceren maar alleen de
eventuele veranderingye T 2y RSNJ SSy WKAYRSNIA21SQ GSNINIIAYy3

asynchronous
low latency

Smart
Communication

Fig.2 Schematic overviewundamentalprinciples- Arnaud Loonstra 2013

In bovenstaande model zijn een drietal vanMAPLABR&D lijnen eenvoudig terug te vinden, met

name; Data communicatin, Tracking & Sensingn Spatial content De lijn Interfacing past
gedeeltelijk in de focus van dit model als het gaat om het synchroniseren en afstemmaete van

diverse technologische onderdele®y St 1S WNBIfAGSAGQ 660G 1Fy 3t
systemen, fysieke of virtuele ruimtes, objecten, informatie etc)

h21 T2dz 28 1dzyySy adasSttSy RIFIG WRS SAyR3ISo6NHzA ] SN
kunnen interacteren via een interfacenaar dat is niet direct de focus van dit modeét ontwerp

van de daadwerkelijke interface waarmee de gebruiker fysiek interacteert zal zoveel mogelijk los van

het technologischeysteem komen te staan. Dit geeft zowel de technologische ontwikkeling van het
systeem als het ontwerpproces van interfaces voodgebruikers een enorme flexibiliteit. Op deze

manier kunnen er bijvoorbeeld meerdere interfaces ontworpen worden voor hetzelfde systeem maar

*Waarbijdd 16+ f ATAOFGAS OFy WKAYRSNIAZ21Q Yyl GdzdzNI A21 LISNI &
milli-seconden, dat is 1/1000 van een seconde, maar als er heel veel processen plaatsvinden kan dat toch voor
mensen waarneembaar worden. In alle gésalis de doelstelling vertraging zo te reduceren dat het vanuit de

gebruiker niet merkbaar van invloed is op het creatieve proces en de beleving van de onmiddellijkheid in de

reactie van het systeem.
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voor diversegebruilerstypenmet een verschillende behoefte en/of begrip van interactieve digitale
technologie.

Delijnen Realtime visualen Knowledge communicatiokomen in dit model niet voor omdat beide
refereren aan inhoudelijke data die weliswaar via het systeem kunnen lopen maar los staat van de
architectuur van het systeem zelf. Voor een computer zijn vetsoli¢ mediahetzelfde of het nou

tekst, geluid, video, 3D informatie ahdere data isvanwege het feit dat het allemaal digitaal is en

dus uit dezelfde taal bestaaenen en nullen. Als het systeem een verbinding maakt tussen twee
onderdelen en in staats te communiceren wat er uitgewisseld gaat worden maakt het voor het
systeem vervolgens niet uit wat de data zelf is. Vanuit deze gedachte wordt het dus ook mogelijk om
geluiddata om te zetten naar beeld, beetthta naar tekst, beweging$ata naar lichgferen etc.

In het volgende onderdeel, de eerste R&D LOjata communicationwordt verder ingegaan op het
onderliggende protocol dat nodig is alle onderdelen van het systeem slim met elkaar te laten
communiceren ongeacht de aard van de data.

2.2 Data communi cation

Deze onderzoekslijn gaat ovede wijze waaropnformatie overeen netwerk kan worden verstuurd

om zo meerderehardware ensoftware applicatiesmet één of meerdereinputs en outputs slim en
effectief op een decentrale wijzée kunnenverbinden. Dat W zeggen dat er niet sprake is véén

punt in het netwerk waar alles bij elkaar komt en waar vanuit een centrale regie wordt gevoerd
maar juist alle componenten die aanwezig zijn op het netwerk (en in de overeengekéraatieve

NHzA YIGAS@OT SHIFNIW 1YSIy1oSy Sy RANBOG GS oSyl RSNBy Sy
gebruikers.

In 2013 is onder dezelfde naamls de onderzoekslijreen eerste onderzoek gestart naar het
ontwikkelen van eerzgn. Smart Communicationrétocol die elke willekeurig fysle apparaat of
a2F0U6INB Yy 3ISONHZA 1 SY 2Y 1 AOKIT St Teenwdnynicatie N S
met een ander onderdeel mogelijk te maken. Het gaat hier niet zozeer om de daadwerkelijke
uitwisseling van de content zelf (bijv. eeileo streanof sensordata) maar om de procedure die de
communicatie tussetwee of meerderenodestot stand kan brengen.

Deze onderzoekslijn ligt als fundament onder alle andere R&D lijnen van het MAPLAB aangezien het
zgn. Smart Communication Protocdbor alle tecimologische objecten (zowel hardls software)
uiteindelijk gebruikt zou moeten worden. Hierbij is het van belang te beseffen dat het gaat om een
zgn bottom-up R&D traject waarbij zo dicht mogelijk vanaf de basis van de technologische omgeving
wordt ontwikkeld. Dit in tegenstelling tot de overige R&D lijnen die meertogadowntrajecten zijn

waarbij er meer vanuit bestaande technologische omgevingen wordt door ontwikkeld. Deze twee
ontwikkelpaden komen elkaar tegen in een midden gebied waar protocaloepassing elkaar
ontmoeten
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Bottom-up Top-down

> - —
oty > ot > Cient
prﬂt{ft}'p& . Clients Imegratiﬂn
Isadora
Isadora Isadora
Z0CP [ 0SC Plugin «— Plugin
Plugin
Blender Blender
ZOCP o+ Tracking
Plugin Server
r4
Blender
ZOCP
Wisualizer
Spatial
Aware
oPEOeP < Tracking
Server
Ot Guick
tZ0CP k
Visualizer € GU'?ETL*-IZIFUI{F:

Fig.3 Schematic overview of the two development pathArnaud Loonstr&2013

Ziehst.3.2Data communicatiowoor de resultaten vadeze onderzoekslijn.

2.3 Tracking & sensing

Om een computer deel uit te kunnen laten maken van een creatief maakproces waarin
performativiteit, theatraliteit ruimtelijkheid en fysieke interacti®@en belangrijke rol spelemoet

deze in staat zijn zich op mesranieren te kunnen verbindemet de ruimte en gebruikerdan via

een muis en toetsenbord alleen. In deze onderzoekslijn wordt vooral gekeken op welke manieren de
O2YLJzGi SNI {1y WIiASy Sy @2StSyQ ¢l G SN 2Y KSY KSSy

In 2013 is onddJ R S KINEGTU+Stfackiwg + sensing2 y R S NI shé&af het@ébRik Vay de
Microsoft Kinect 3D camera en de&Sixense Hydra@ontroller in de context van het live kunnen
aansturen van 3D virtuele personages. Hierbij is niet alleen gekeken naar dijkhegen van beide
sensoren in een performatieve context maar ook hoe deze kunnen integreren in de overige systemen
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en mogelijikheden van het MAPLAB. Een eerste prototype is getest tijdens het Performance Lab me
DJT de Reus, 21 tm 25 oktober 2013.

Zie Ist. 3.3 Tracking & sensingoor de resultaten van deze onderzoekslijn.

2.4 Interfacing

Vanwege de diversiteit aan gebruikers van
MAPLAB en de complexiteit van de aangebod
technologe is het van belang na te denken ové
het toegankelijk maken van deze mogelijkheds
voor verschillende doelgroepen. Elke doelgros
heeft daarin zo zijn eigen wensen en manier v
maken waarbij er dus verschillende eisen words
gesteld aan de gebruiksvridalijkheid,
toegankelijkheid en aanpasbaarheid van
aangeboden technologie. Daar komt bij dat he
MAPLAB als onderzoek omgeving de technolog
als onderdeel van het onderzoek ziet en in die e r e Rt et o
dus niet kamtenklare oplossingen  wil

ontwikkelen. De techische omgeving van harcl ks r‘@
en software de het MAPLAB vanaf 2009 hee 63 (el
ontwikkeld om dit onderzoek te faciliteren word EREEEEES

ook wel dePerformance Engine (Pg&noemd. Ty ! ”“'.L[*: <y 4»'._!&“ 7‘(’%’ e
=y =Y ™ tH, i

Connectors;

v N Tnﬁ? BMELC
F"’ g“ on %o

In 2013is een onderzoek gestart in het gebru
maken van (betaalbare) bestaande softwa
geshikt voor de onderzoek context van hg
MAPLAB (zie hstFout! Verwijzingsbron niet Fig.5 PEEngines, modules en koppelpatct
gevonden.Fout! Verwijzingsbron niet gevondeh.
teneinde naast de experimentele R&D omgevigEeiiE

van het PEysteem ook stabiele oplossingewor e
eindgebruikers te kunnen bieden. BelangrijkSesrass
focus heeft hierbij een vervanging van het centra 2
onderdeel van het PE systeem gekregen:zde. e
Statemachine Dit onderdeel biedt de gebruike
een toegankelijk overeht van alle inen outputs
van het hele systeem en de mogelijkheid de
eenvoudig aan elkaar te koppelen. Voor

onderzoek is gekozen voor de softwalgadora
van Troika Ranéh

o — L
2 lliiili-i-
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mxl.mw(nqwuo Region Maduie + Wi mm Moda\le

po o
Qi. - V\T

Fig.6 PE Grafische interfasevoor engines en modul

In het vooronderzoek is hiernaast een zeer toegepaste contextTiue Glole voor Deloitte
Innovation BV, aangegrepen om ervaring op te doen in het creéren van een interface voor een
specifieke context en doelgroep.Voor een beknopt verslag van dit trajectie zhst. 3.1 Een

3 Ziehttp://troikatronix.com/isadora/about/
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toegepase context: de Il-zone van Deloitte Innovation BWoor de resultaten vandit
onderzoekproject

Ziehiernaasthst.3.4 Interfacingvoor de resultaten van deze onderzoekslijn.

2.5 Spatial content

Vanuit de onderzoeksliinen Mixed Reality en New Narratives wordt fysieke ruimte vaak
3502Y0AYSSNR YSi SSy WRA dobrielkaar®eeNziuvhérSaied logeryis RST S
het van belang dat alle aanwezige actofemowel analoog als digitaal, op elkaar aansluiten in een
uniforme definitie van ruimtelijke verhoudingepositie, rotatie en richting Daarnaast moeten al

deze actoren in staat zijonmiddellijkte kunnen reageren oplke veranderende input van andere

actoren.

Concreet betekent dibijvoorbeeld voor en fysieke beamedat hetW g S S (i Qet igr el fydiek&

ruimte hangt en waarop hij projecteert waarbij het geprojecteerde (zijnde digitasbriaal Wg SS G Q
waarop het zih fysiek manifesteert en in welke verhouding deitgitale ruimte staaten opzichte

vande fysieke. Dit maakt het bijvoorbeeld mogelijk dat digitheeld é& geluid zich dynamisch kan
manifesterendoor de hele fysieke ruimte heem) dan niet reagerendmeen andere actorijnde

fysiek of digitaal

In 2013is een start gemaakiet dit onderzoek onder de titeBD Canva®m het bovenstaande te
onderzoeken aan de hand van bestaande modellen, middelen en tools die zich volledig of gedeeltelijk
tot de Spatial ContentR&D lijn verhouden. Hierbij is zowel gewerkt met al bestaande -hemd
software als meken verkenning van nieuwsstemen. Het gaat hier bijvoorbeeld om het aanpassen
van 3D engines aldnity 3Den Blender het modulair kunnen koppelen van losseamers aan 3D
outputmodules viaw | & LJ0 S Na&® één deSr@lé 3D engine en een materiaalondekzoaar
projectie oppervlaktesPrototypes zijn oa. getest tijdens de deelname aan het evenerhin¢ in
lichterlaaieop 19 en 20 april 2013 en het Perfomea Lab me DJT de Reus, 21 tm 25 oktober 2013.

Zie hst 3.5 Spatial contenvoor de resultaten van deze onderzoekslijn.

2.6 Realtime visuals

In een creatief maakprocesgaarin performativiteit, theatraliteit, ruimtelijkheid en fysieke interactie
kernkwaliteiten zijn speelt onmiddellijkheiein de eigenschap te kunnen reageren in het moment,

een essentiéle rolDit betekent dat eventueel gebruikte media ook in staat magh direct te

kunnen reageren op een gegeven inpMporopgenomend 6 A 2 @ ® T 2 @ioRvoorbergid JA RS 2 (
beeld (bijv. illustraties en animatieflan doorhet live aanpassen vanijn $hanifestate variabelerf2

(bijv. afspeelsnelheid, volgorde, grooit@ositie, rotatie en verhoudingen van totale begldn het

moment reagerermaar blijft in zijn voorbereide vorm en kader grotendeels hetzelfde.

Een volgende stap is beeld wat live wordt gegenereerd door een of meergeres, zgn.generative

graphics en teeld waarbij het kader kan worden aangepastof daarin aanwezige objecten kunnen
veranderen Dit is bijvoorbeeld het geval lagn.reattime 2D en3D graphicswaarbij de het kader

van de virtuele wereld live kan worden aangepast door het verplaatsereea virtuele camera in

RST S 6SNBtR Sy 202800Sy SSy 1T S1SN WwIsBNhrEQ {1y
animatiesequentiesn/of software codeadie (natuurkundige) dynamica simuleert

4Zijnde ruimtes, materiaal, data, mensen, middelen etc
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In het begin var013is in een vooronderzoek fase van dd2&D lijn een zeer toegepaste context,
het project The Globevoor Deloitte Innovation BV, aangegrepen om ervaring op te doen in het
creéren van dynamische visuals op basis van grote-liedstganden, zgrDatavisualisatie Voor een
beknoptverslag van dit tract, Ze hst.3.1 Een toegepa® context:de I-zone van Deloitte Innovation
BVvoor de resultaten vadit onderzoekproject

Hiernaast is in 2013onder andere anticiperad op de samenwerking met delKU Muziek en
Technologie en he®onic Interaction Laleen onderzoek gestart naar de technische mogelijkheden
en voorwaarden voor het live koppelen van audio en viemarbij er niet alleen een eenzijdig
sturende relatie magntstaan(bijv. muziek ter ondersteuningan beeld of muziekvisualisalie

Dit onderzoek heeft zich verbonden aan een tweetal verschillemderzoeksactiviteiten van het
MAPLABhet (vooronderzoekidappening Lalen hetGLIMP LabHetHappening Lalprojectwas een
vooronderzoek voor het door Hannie van Velthoven van de afdeling Pop en Jazz geinitieerde
Happening project die in 2014 zal plaatsvinden in een samenwerking tudd&m Utrechts
Conservatorium, HKU Theater en HKU Muziek en Technoelegien de vrag wordt gesteld hoe de
diverse disciplines uit de verschillende afdelingen met elkaar in een improviserende dialoog kunnen
12YSyYy @Al Kdzy WA Y a GNMPLALK de@vodrdhde&@RvVardmgibseur Bram de
Goeij, muzikant Tony Overwater erudtratrice Lotte van Dijcikn samenwerking met Oorkaan naar

een muziek voorstelling voor tweejarigen waarbij live muziek en getekend beeldedatie met

elkaar aangaan.

Zie hst3.6 Realtime visualgoor de resultaten van deze onderzoekslijn.

2.7 Knowledge communication

Als onderzoekomgeving is het van belang de opgedane kennis en uitkomsten van alle onderzoek
activiteiten te documenteren en communiceren. Aangezien draderzoek van het MAPLAB vegor

door- enin de praktijk plaatsvind, en de focus eerder ligt op het proces dan het product, ontstaat de
vraag welke vormen van verslaglegging, analyse en communicatie van opgedane kennis zich het
beste lenen voor deze contextierbij onderscheiden we ook drie verschillende fasen; vaijuens

en na het proces. Voor de verschillende fasen zijn ook verschillende methodes en vadign

In 2013zijn een aantal parallelle onderzoeken gestart in de context van het bo\agadeze zijn:

1 Ontwikkelen van een nieuweebsiteals platform voor communicatie van wat het MAPLAB
doet, welke kennis daarmee is opgedaan en hoe je je kan voorbereiden op een eventuele
samenwerking.

1 Het onderzoeken, ontwikkelen en testen van eamline leeromgeving voor projectmatige
samenwerkingen verslaglegging (waarbij, na eemoronderzoekyooralsnogs gekozen voor
Google Apps for Educatin

1 Het onderzoeken, ontwikkelen en testen van een project management systeem (waarbij, na
een vooronderzoek, igekozen vooRedminamet een aangepastBEasyRedmin€UI plugif).

1 Eenonderzoeknaar het combineren van tekst en videds verslagleggingn analyse vorm
door AnneMaria Verslooin de context van het (vooronderzoeldpppening Lab

° http://www.google.com/enterprise/apps/education/
6 http://www.redmine.org/, http://www.easyredmine.com
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1 Eenonderzoeknaar hetgebruik van een mindmap omgeviads verslagleggingn analyse
vormdoor Falk Hibnerin de context van heGLIMP Lab

T 9S8y @22NRYRSNI2S] YIIN @2N¥YSy @ly ISl dzi2 Yl GA:
Zie hst3.7 Knowledge communicatioroor de resultaten van deze onderzoekslijn.

2.8 2.8 Fasering R&D 2013

In de planning en uitvoering van de R&D onderzoekslijnen van het MAPLAB wordt in ieder geval drie
hoofdfasen onderscheiden:

1) Vooronderzoek verkennen bestaande mogelijkheden, opstellen van lijst van eisen

2) Prototype ontwikkelen prototype, testen in labmgevingen praktijk situatie

3) Bvaluatie afronden op te leveren uitkomsten, opstellererslagleggingen kaders voor
volgend onderzoke

Vanzelfsprekend gelden deze fasen ook voor kleinerepsojecten waarbijdeze fasen als stappen
herhaald kunnen worden als een iteratief proces. In de context van de verslagieggine MAPLAB
R&D hoofdlijnens deze fasering echter over een kalendarjtoegepastHierbij zijn een aantal lijnen
op verschillende momenten in het jaar gedtevat te maken heeft met de timing van de toezegging
van het budget en de al lopende projecten in de periodens 2013 waaronder het toegepaste
vooronderzoek voobeloitte Innovation BV

Mede hiedoor loopt een aanzienlijk gedeelte van de afrondende derde fase van de R&Ddipoen
in 2014!
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3 Uitkomsten R&D 2013

3.1 Een toegepaste context: de I-zone van Deloitte Innovation BV

Eind 2012 is contact gelegd tussen Didoinnovation BV en het MAPLAB via de Faculteit Theater.

De vragen die deze commerciéle partij stelde waren een uitstekende aanleiding om te onderzoeken
hoe de kennis van het Lectoraat Theatrale Maakprocessen en het MAPLAB toegepast kon worden op
een nietculturele context.

Dit onderzoek is ook meteen een start geweest van een aantal MAPLAB R&D lijnen vanaf januari
2013, waarbij het hele traject gezien kan worden als &megepast vooronderzoek voor validatie
vanuit een nietcultureel werkveld mbt. de relantie en noodzaak van het MAPLAB als een
specifieke onderzoeksomgeving (zie H3tl.7 Fase 6:samenwerkingMAPLAB+ Izone 2.0+ het
Collaboratoriun.

3.1.1 Introductie Deloitte Innovation BV:1-zone, OAEC AAOAS6 Al AAOA OEOOAI
Deloitte Innovation BV is een eigegn.memberfirmbinnende organisatie van Deloitte Nederland

wat weer deel uit maakt vabebitte Touche Tohmatsu Limite@TTL)net afdelingen over de hele

wereld. Deloitte Imovation BV verzorgd binnen Deloitte Nederland innovatie trajecten voor zowel

interne processen als externe klanten. Speciaal voor ifemevatietrajecten is een ruimte ingericht

in het kantoorpand van Deloitte in Utrecht; dezbne.

e

Daloltte

0opves s iy

woul 1 e lowl

Fig.7 Ingang Deloitte zone Utrecht

Deze ruimte is in zijn afwijkende inrichting en toepassing van diexdeologieontworpen om
bezoekers en deelnemers te inspirerem voorbij voor henbestaande kaders en overtuigingen te
kunnenkijken en deken. De gehele-zone bestaat uit een aantal verschillende ruimtes met ieder
een eigen karakter en bedoeld voor verschillende soorten activiteiten. Alle in de diverse ruimtes
aanwezige verlichting, videoschermen en audio mogelijkheden zijn intern metr elkdaonden en
kunnen worden aangestuurd en doorgeschakeld. Ondanks deze mild futuristische uitstraling van het
interieur en de kostbare technologische infrastructuur bleek de ruimte niet voldoende aan te zetten
tot het beoogde gedrag.

7 Ziehttp://innovation.deloitte.nl/?lang=nl_NL#1
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In een aantal dénterende gesprekken werd duidelijk dat de ¢ MAPLABntwikkelde visie met
betrekking tot het gebruik van ruimte, technologische mogelijkheden en methodes een mogelijke
relevantie had voor het verder ontwikkelen van dmhe en de daar beoogdetadteiten.

Hierbij werden eendrietal aandachtspuntenwaar vanuit een samenwerking tot tand kon komen
geformuleerd:

1. Het ontwerp van een aantal ruimtelijk ervaarbare muttediale templates voor het
thematischtheatraalW | I y'{ f S R &¢h@vod kigise Bv@ntsL

2. Het ontwikkelen van toepasbare tools voor het interactief maken van de inzded
aanwezige multmediale mogelijkheden

3. Hetformuleren van een lange termijn visie en plan van aanpak voor het ontwikkelen van
een volgende versie van de ruimie Fzone 2.0

Hoewel het eerste aandachtspuntde aanleiding was voor Deloitte Innovation BV om contact te
maken met de Faculteit Theater werd snel duidelijk dat het hier ging om het toegepast ontwerpen
van een achtergrond voor reeds geplande activiteiteaarbij weinig tot geen onderzoek en
experiment nodig bleek. Vanuit het MAPLAB was met name het derde neledant om een
samenwerking vanuit onderzoek en ontwikkeling aan te gdachter @zien de korte termijn
prestatiegerichteaard vanDeloitte was en lange termijn samenwerkingoeilijk overeen te komen
hoewel intenties wel over en weer werden uitgesproken.

Om deze reden werd er gekeken naar een zinvolle korte termijn project om de potentie van een
samenwerking voor beide partijen te onderzoekenerbij werd gekozen voorde concrete
vraagstukken die zich aan dienden bij de afdeDaja-analiticsvan Deloitte Innovation BV. Deze
afdeling houd zich bezig met het analyseren van grote-data, zgnBig Data voor grote bedrijven.

Aan de hand van zeegeavanceerde wiskundige formules word gekeken naar mogelijk zinvolle
informatie die verstopt zit in deze enorme bestanden, dit watdta-mininggenoemd.

Vraagstukken van deze afdeling waren:

1. Hoe maak jdBig databestanderzichtbaar en overzichtelijk wo de klant ?

2. Hoe demonstreer je voor de klant interessante informatie die voortkomt uit de
verkenningvan deze datsets?

3. Hoe communiceer je de thbmsten en nieuwe inzichten die die voortkomt uit de
analyse van deze datets?
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3.1.2 Fase l:Interpretatie v raagarticulatie en presentatie

Naar aanleiding vaaen vooronderzoeknaardata visualisatieen infographicsheeft het MAPLAB op

14 januari2013een presentatie gegeven aan een aantal vertegenwoordigers van Deloitte Innovation
BV, zowel vanuit de-zone traning afdeling als vanuidata-analytics

Fig.8 Presentatie van hegeintegreerdeworkshop concept

In deze presentatie is een voorstel gedaan voor een workshop format met een aantal stappen in de
diverse ruimtes van deZone mbv.diverse vormen van Datasualisatie Dit voorstel was dusdanig
vorm gegeven dat aan alle drie de aandachtspunten voor een mogelijke samenweeéekihgoldaan

met als doel duidelijk te maken dat het ontwerpen van ruimte, middelen en proces niet los van
elkaar staan maar juist als een geintegreerd geheel aangepakt moeten worden.

Fig.9 Gepresenteerdevoorbeelden van ruimtelijke datavisualisaties
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De presentatie bestond uit:

1. Ruimtelijk ervaarbare alternatieve (theatralesormen van dataisualisaties

Een uitgewerkte centrale visualisatie met een hoge mate van interagtivit

3. Een workshop format die alle ruimtes, middelen en opdrachten voor de deelnemers
verbind tot één geintegreerd geheel

n

Een aantal voorbeelden hiervan werden gepresenteerd op een groot projectiescherm maar ook als
projectie in de ruimte en een abstractevariant met geluid en licht. Deze dienden ter illustratie van
manieren waarop datainteractief ervaarbaar gemaakt kan worden anders dan in een (saaie)
diagram.

Het hoofdonderdeel van deze datavisualisaties is de Thr. Globeeen interactieve datavisualisatie

van de R&D investeringen wereldwijd die interactief bekeken, gefilterd en vergeleken kon worden
met behulp van eemwireless touckpad interface in een vodldige 3D omgeving. In de presentatie
werd een gedeeltelijk werkendprevisualisatievan deze interactieve datavisualisatie getoond als
zgn.proof of concepvoor een mogelijk uitvoerbaar pilot project.

Fig.11 The Globeprevisualistie en proof of concept

Fig.10The Globe kan mbv. eexgn.touch interfaceop een tablet worden aangestuurd
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3.1.3 Fase 2:Pilot project - The Gobe

Naar aanleiding van deze presentatie heeft het MAPLAB de opdracht gekregen om de voorgestelde
interactieve datavisualisatie te realiseren in deohe met als doel deze adfiowcasen te kunnen

zetten om medewerkers en bestuur te enthousiasmeremn als eerste stap oneen lange termijn
samenwerking op gang te brengen.

In het destijds overeengekomen contract wordt de opdracht en intentie tot een langere
samenwerking als volgt beschreven:

Opdrachtamschrijving:

In deze pilot zal het Media and Performance Labaratory in samenwerking met Stichting
z25.org de unieke mogelijkheden van déohe onderzoeken aan de hand van interactieve
data visualisatie. Het eindproduct van deze pilot is een presentatiele visualisaties en
mogelijkheden daarmee op een nader te bepalen tijdstip irZamé.

Doelstelling:

Er zullen, eventueel in overleg, een tweetal 'Open Data' sets worden geselecteerd als
uitgangspunt. Deze twee datasets worden gecombineerd en gesiseia. Het doel van deze
data combinatie is:

1. een artistieke illustratie van een combinatie van een tweetal 'Open Data' sets ter
inspiratie voor datavisualisatie mogelijkheden.

2. een voorbeeld van hoe interactie bijdraagt aan de beleving en interpretati@lean
gevisualiseerde data.

Doel van het pilot project:

Dit project geldt als een pilot voor een mogelijk langere samenwerking tussen het Media &
Performance Laboratory, Stichting z25.org en Deloitte Innovation BV voor onderzoek naar de
mogelijkheden en omtikkeling van de-tone, een aantal futuristisch ingerichte ruimtes
binnen het kantoorpand van Deloitte Utrecht waar werknemers en/of klanten van Deloitte
met elkaar of in kleinere deelgroepen kunnen brainstormen, ontwikkelen en presenteren.

Deloitte Innoation BV heeft de Faculteit Theater van de Hogeschool voor de kunsten Utrecht
(HKU) en in het bijzonder het Media & Performance Laboratory (MAPLAB) gevraagd om haar
expertise in te zetten voor het verder ontwikkelen van kébrie concept. De gevraagde
expertise heeft in deze context specifiek betrekking op het creéren van inspirerende
ervaringen, het begeleiden van creatieve maakprocessen met behulp van interactieve digitale
technologie en het ontwikkelen van specifieke technologische tools om deze protess
kunnen realiseren.

Naar aanleiding van de presentatie van de Interactieve Datavisualisatie zullen de betrokken
partijen bekijken of en hoe een verdere samenwerking vorm kan krijgen.
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In een aantal essentiéle fases heeft het MAPLAB in samenwerkingtnsating z25.org naar de
realisatie varThe Globgéoegewerkt:

Productie fasel) Technische ontwikkeling en GUI design

Hoewel er voor het prototype die diende gdsoof
of concept al veel was uitgedacht moest de
technische architectuur,Open Data databa®
conversie, implementatie in de 3D engine, 2B
datagraphics, tablet navigatie en de definitieve
grafisch interface ontwerp nog gedaan worde
Natuurlijk is het in deze fase al van belang o
diverse iteraties van de applicatie te bugtesten o
technische duten, missende of incorrecte
informatie of onlogische interface keuzes.

Productie fase2) Tussenpresentatie aan opdO K 1§ 3SGSNE YI { Sy @Iy aO0Syl NA 2

Aangezien Deloitte Innovation Bhe Globén de
I-zone wilde gebruiken als showcase is het v4
belang dat # ermee kunnen werken en
presenteren. Al gauw bleek de behoefte o
tijdens het ontdekken scenario’s op te kunne
slaan in de interface teneinde die in een late
tijdstip weer te kunnen gebruiken voor belangrijkd
presentaties aan klanten en bijvoorbeeldeth
bestuur van Deloitte Nederland.

Productie fise 3) Implementatie op locatiezone en feedback van experts

Bij het implementeren van d&he Globén de
zone van Deloitte bleek al gauw uit de feedbad
van de dataanalytici dat de exacte representati
van de data erg van belang is, zeker als je het
elkaar wil vergelijken. Het gaf ook gelijk aanleiding
opnieuw helder te communiceren dat het hier dus
ging om een ervaarbare demo voor een niet (datd
analyse) technische doelgroep die gerichtis op h
gewen van een inspirerende ervaring en niet
Zozeer om een exacte datmalyse tool.

Na oplevering van een stabiel werkende versie is een presentatie gegeven door de directeur van
Deloitte Innovation BV aan het bestuur van Deloitte Nederland Vhe Globein de lzone als
voorbeeld hoe interactieve dataisualisatie kan leiden tot een toegankelijke ervaarbare vorm met
een zekere impact die ook begrijpelijk is voor klanten. Deze presentatie heeft er onder andere te
geleid dat Deloitte Innovation BV zijn budigate plannen voor het komende jaar kon doorzetten.
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3.1.4 Fase 3: Training Data -visualisatie

Mede vanwege de presentatie in het MAPLAB van alternatieve vormen van ruimtelijk ervaarbare
datavisualisaties werd gevraagd om een specifieke training te verzorgem gepn van de
medewerkers van de datanalytics afdeling In het contract tussen het MAPLAB en Deloitte
Innovation BV werd de doelstelling van e training als volgt omschreven.

Na het volgen van deze training heeft de deelnemer kennis genomen van envagicagen in
de volgende onderdelen:

Introductie van datavisualisatie dmvoorbeelden

Gebruik van verschillende toolsets

Object georiénteerd programmeren voor datavisualisatie toepassingen
De mogelijkheden van interactie met een gebruiker

Hoe je een verha kunt vertellen met data

=A =4 =4 4 =4

De training is gegeven in een tiental sessies op het MAPLAB door Machkamyekanuit een
samenwerking met Stichting z25.org.

3.1.5 Fase 4 Advies innovatie processen: Fast forward

Naast het inzetten van de ontstane expertise of ebied van datavisualisatie werd een beroep
gedaan door Deloitte Innovation BV op de bij het MAPLAB al langer bestaande expertise mbt. het
begeleiden van creatieve processen mede met behulp van een inspirerende ruimte, technologische
middelen en methodik. Om te kunnen komen tot relevante adviezen voor het verder ontwikkelen
van activiteiten in de-tone is er eerst gekeken naar een bestaand innovatie traject van Deloitte
Innovaion BV, met in het bijzonder de eerste activiteit die gericht is op het ifktelen van nieuwe
ideeén binnen Deloitte Bife zgnFast Forwaresessie

Fig.12 Fast forwardtraining in de tzone

In de sessie ignet diverse afdelingen van Deloitte gekeken naar de mogelijkheden van een
interactieve multimediale ruimte in het algemeen en interactieve dataualisatie in het iizonder in

de context van de specifieke consultancy activiteiten van de respectievelijke afdeling. Uit deze
werksessie bleek samengevat de relevantie van een dergelijke ruimte voor diverse activiteiten van
Deloitte BV. Ook werd bevestigd dat de huidigmhe niet aan de eisen van een dergelijke ruimte
voldeed met name vanuit het oogpunt van flexibiliteit, interactiviteit en uitbreidbaarheid.

Verslag MAPLAB R&D 2013 Pagina21van58



De behoeftes van de klant zijn:

Meegenomen worden

Entertained worden

Zelf engaged 2ijn met de data (see, feel, touch)

Niet het inzicht aangereikt krijgen, maar zelf tot inzicht komen
Gevoel van controle terugkrijgen

Angst overwinnen

Grip krijgen op data zodat mogelijkheden ontstaan

Gelaagde data presentatie

Innovatie

LDCO'\J'GtU‘thth——

Fig.13 Conclusies analyseast Forwardsessie

Naar aanleiding van deast Forwardverksessie is het MAPLAB gevraagd twee dingen te doen:

1. Advies uitbrengen hoe de Fast Forward sessie te verbeteren vanuit een creatief procesmatige
kant en hoe binnen de bestaande mogelijkheden vanzienk interactieve digitale technologie
kan worden ingezet dit proces te verbeteren

2. Een voorstel te doen voor een traject waarin gekomen kon worden tot een plan hetor
realiseren van eerwolgendeversie van de-tone faciliteit, technologische mogelijkheden en
bijpehorende processen

Voor dit laatste punis een voorstel gedaan voor het organiseren van een volgemeksessieop

KSG alt[!.> 3ISGAGSEIR wW2kKIGQa ySEGQE 2Y Ity $8y
Ondertussen was een eerstvolgende stap in het ontwikkelen vanzded het integreren va het
zogenaamdédIVEconcept.

3.1.6 Fase 5 The Highly Immersive Virtu al Environment (HIVE)

Als onderdeel van een datmalytics traject was bij een Deloitfdiaal in Washington (US) al een

ruimte ontworpen om de klant te nemen in een interactieve vorm date-visualisatie, deze ruimte

Sy aeaisSSYy $2NRG WeKS | A3dKf&@ LYYSNNRER S +ANIdz £ 9

8 hitp://www.deloitte.com/view/en US/us/Services/additionaiervices/deloitteanalytics
service/77ffffb5b88310VgnVCM3000001c56f00aRCRD.htm?id=us_furl da general hive 112211
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Een drietal medewerkers van Deloitte Utrecht gingen namens Deloitte Innovation BV op training in
Washington teneinde het HIVE concept ook makederlandte halen. Als voorbereiding op dit
werkbezoek is aan het MAPLAB gevraagd de medewerker van Deloitte mee te nemen in een
inspirerende presentatie over interactieve datesualisatie.

Copyright 2013 - Media & Performance Laboratory (MAPLAB) - www.maplab.nl

In deze presentatie is aandacht besteed aan twee belamggifindachtspunten:

1. Het belang vastorytelling Patavisualisatie is niet hetzelfde als infograpliics
2. De impact van het ruimtelijk ervaarbaar makéHighly Immersivés niet hetzelfde als een
kamer met veel beeldschermén

Beide punten waren gebaseerd @en analyse van het HI\d&ncept in relatie tot de voorgaande
inzichten in de samenwerking met Deloitte Innovation BV.

3.1.7 Fase 6:samenwerking MAPLAB+ Izone 2.0+ het Collaboratorium

In de aanloop van de volgende fase met Deloitte Innovation BV wagkekgn zou worden naar een
nieuwe versie van deZzonemet inbegrip van de inzichten die voortkwamen uit voorgaande stappen
ontstond de noodzaak om op zoek te gaan naar een technische parther om een mogelijk eerste
prototype daadwerkelijk in samenwerkingetrhet MAPLAB te kunnen realiseren.
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Via Arnaud Loonstra van Stichting z25.org is contact gelegd met de afdeling visualisatie van SURF
Sard. Dit instituut combineert niet alleen de technische knbow met betrekking tot data
visualisatie en zgnhigh perfemance computingmaar beschikt zelf ook over een ruimte waar
interactief met datavisualisaties kan worden gewerkt; het zgullaboratoriurm’.

——

Detoitte — presentatie (fan '13)

Fray T

- §UT f__ g,ga":-‘

Fig.14 Presentatie van MAPLB/z25 aan SUREra in hetCollaboratorium

In de voor Deldaie ontwikkelde pilot The Globehad Stichting z25.org een aantal technologische
innovaties gerealiseerd in d@lender Open Source 3D engdie vervolgens zijn gepresenteerd aan

de visualisatie afdeling van SUB#&a in hun eigerCollaboratoriumals voorbeld van een
interactieve datavisualisatie. Geinspireerd door deze ontmoeting zijn deze medewerkers van SURF
Sara naar het MAPLAB gekomen voor een presentatie met betrekkilg tmogelijikheden van een
samenwerking. In deze sessie is de visie van hetltMBRis onderzoeksomgeving alsmede de vanuit
de MAPLAB R&n Data communicationontwikkeldeZOCP smayrotocolgepresenteerd.

Vanuit deze oriénterende ontmoetingen bleken veel overlappende interesses en technologische
vraagstukken te bestaan. wel de HKU(vertegenwoordigd vanuit het MAPLAB)Deloitte als SURF
Sara hadden met elkaar gemeen dat zij onafhankelijk van elkaar tot het inzicht waren gekomen dat er

® https://Iwww.surfsara.nl/services/visualization
10 hitps://www.surfsara.nl/services/visualization/collaboratorium
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een noodzakelijke behoefte was om, binnen hun eigen professionele context, een fysiake te
creéren waar met behulp van interactieve digitale technologie mensen laagdrempelig informatie
multimediaal kunnen delen, in een creatief proces aanpassingen maken en gemeenschappelijk tot
nieuwe inzichten komen.

Vanuit deze ogenschijnlijke gemesehappelijkheid leek een samenwerking van de drie organisaties
voor de hand te liggen waarbij h&tAPLABdel-zoneen hetCollaboratoriumals specifieke ruimtes
konden worden samengevat onder de gemeenschappelijke noemeCweHabordéive Mixed Reality
EnvironmentDe rolverdeling van deze samenwerking zou als volgt kunnen worden omschreven:

1 HKU/MAPLAB = Artistieke partner
1 SURFsara = Technische partner
91 Deloitte Innovéion BV = Commerciéle partner

% Partners

Fig.15Beoogde samenwerkinglKU/MAPLAB, SURFara en Deloitte Innovation BV

Wanneer de drie respectievelijke ruimtes met elkaar vergeleken worden vanuit het de visie van het
MAPLAB valt echter wel op waar de verschillen liggen (zie de vergelgkgamde paging
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Voor - en nadelen SURF Deloitte.
huldlg,e ruimtes " QL : &\‘.-‘g“ WOl

1

Media & Perfermante ,’_‘:ﬁ
Laboratorium (MAPLAR/ Collaberatorium I-Zona

Robuust, snel en stabiel

Multi-mediaal

Eenvoudig te leren bedienen

Real-time %D

Interactief

Modulair en koppelbaar

Makkelijk (zelf) uit te breiden

Verplaatsbaar

Betaalbaar

) Open Source

Fig.16 Vergelijking eigenschappen MAPLAB, Collaboratorium-@orie

Kort samengevat bestaat het verschil uit een tegenstelling tussen een robuuste en stabiele oplossing

ten opzichte van flexibiliteit en uitbreidbaarheid, zeker vanuit de context vaniereaprocessen en

innovatie (ipv. kant en klare oplossingen). Waar zowel Deloitte als-SkiMaFaangeven meer met

Kdzy NHzZA YiSa Sy YARRStSy GS gAfttSy 1dzyySy w3 LIS
komen, heeft het MAPLAB juist de behoefte varagh toenemende vraag vanuit de professionele

praktijk (ook het culturele werkveld) een stabielere en robuuste innovatie omgeving aan te kunnen
bieden.

3.1.8 Conclusie z de noodzaak van draagvlak vo or innov atie bin nen een organisatie

Een samenwerkingnet een te@inologische en commerciéle partnér het ontwikkelen van een
Collaborative Mixed Reality Environmetie zowel flexibel en uitbreidbaar is alsmede stabiel en
robuust lijkt dus een dgische conclusieZowel Deloitte Innovation BV alsmede de afdeling
visuaisatie van SUREara bevestigden de relevantie van de MAPLAB visie voor hun eigen context en
de noodzaak gemeenschappelijk te investeren in een lange termijn samenwerking.

Recentelijk heeft Deloitte Inn@tion BV echter laten weten binnen de organisatiget genoeg
draagvlak te kunnen organiseren om een lange termijn samenwerking te kunnen realiseren. SURF
Sara liet weten vooral problemen te hebben met het vinden van klanten voor het gebruik van een
ruimte die zich meer leent voor creativiteit. Wel is epikant detail dat Deloitte en SUFHara
inmiddels op projectbasis samenwerken.

Het afhaken van Deloitte Innovation BV lijkt niet zozeer te gaan over de relevantie die de
samenwerking heeft, of het begrip hiervan binnen een aantal medewerkers van Deltithtdie

al bij de vorige fases betrokken waren, malar focus op korte termijn, zichtbare resultaten (zoals
een fysieke ruimte alsZone) in de organisati¢iet draagvlak voor eelanger iteratief procesiaar

een integrale lange termijn oplossingdawvan de uitkomst niet op voorhand heldej},iss heel klein.
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Dat is een veel geziene en begrijpelijke houding voor een winstgevende onderneming in
SO2y2YAa0OKS ONRaArAaldA2Rd 2St]1] 2F 6ASya WLINROf SSYC
iteratief ontwerp proces voor een interactieve ruimte voor procesversnellMge wil zich daaraan
O2YYAGGSNBY Sy RNIIF3I@tElL| 02dzwSy oie T i2y Oz2tfS.
financiéle verantwoordingsycli afdoende zijn voor een succesvolle éae?

Onze uitdaging hierin is het vinden vanidgapreneur degene binnen de organisatie die dit wel wil

en kan doen. Daarnaast moeten we de afweging maken of en hoe we onze toegevoegde waarde in
tijdsbesparing en of winstverhoging uitdrukken. De meesfidche manielom dit te doenis het

WLINE RdzOGAASNBYQ Gly 2ya 2yRSNI2S1o 128 @GSNK2dzRI
richt op het proces en niet op het product? Kunnen dergelijke opdrachten R&D blijven verrijken, of
verkopen we dan productewaarin we toepassen wat we al kunnen?

Dat de afdeling Visualisatie van St&Fa niet durft te investereheeft eveneens te maken met een
interne cultuur. De grootste gebruikersgroep van deze afdeling bestaat uit wetenschappelijke
onderzoeksgroepen dimet name de bij SUFRSara aanwezige computer rekenkracht willen inzetten.
Ondanksintenties bij de bestuurlijke laag vaBURFsaraom zich ook meer op andere klanten te
richten lijkt de organisatie hier echter nog alleen klaar voor te zijn in zeer pmugdige en
toegepaste situaties waarbij aandacht voor onderzoek en innovatie een verwaarloosbare rol speelt.

In 2014 zal het MAPLAB blijven zoeken naar partners voor een lange termijn samenwerking voor
verdere ontwikkeling van een stabiele en robuuslelhborative Mixed Reality Environmedte
flexibel en uitbreidbaar is. Inmiddels bestaat echter wel de intentie om zich meer internationaal te
oriénteren. Uit een eersténventarisatie van potentiele partnetslijkt een strategischepartnership

met andere kennisinstellingen en innovatie organisaties vanuit een Europese aanvraag een
interessante optie.

Verslag MAPLAB R&D 2013 Pagina27 van58



3.2 Data communication
Onder de R&D onderzoeksllrata communicatiolis in 2013 het volgende opgeleverd:

1. 9Sy SSNRGS F2NX¥dzZ SNA Y3 Jfoyhuleded yan déa Beyfarmhahce Y2 RS
Engine 2.0 architectuur en het realiseren van &amart protocol

2. Een inventarisatie van geschikte protocollep diverseProtocol transport layersoor het
realiseren van eeSmart protocol

3. Een adaptatie van het bestaandgeloMQ Realtime Exchange Protocol (ZRExr de
programmeertaaPython

4. Een eerste versie van hg25 Orchestration Control Protocol (ZOCP)

5. Een eerste prototype van h&25 Orchestration Control Protocol (ZOCPython(pyZOCR)

6. Een eerste implementatie vapyZOCHN het systeem wat is gebouwd voor héine in
Lichterlaaieproject als testcase.

7. Uitgebreide documentatie voor het implementeren van het ZOCP protocol in andere
Performance Engine modules.

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande dpgerde elementen als onderdeel van de
fasering van d®ata communicatiofiR&D onderzoekslijn.

3.2.1 Fase 1: vooronderzoek bestaande / geschikte protocollen h &1 AT OAAT 11 AA1 6

In het vooronderzoek van deData communicationR&D lijn is onder de noemeBmart
communiation protocol een lijst van eisen samengesteld waar het protocol aan zou moeten
voldoen:

1) Simple and stupigdit should beselfmanageable and not be in the way
a) Zero configuration by default unless we set some static configuration in cases where
nothing can be discovered by itself.
b) It should not interfere in a program i.@t won't freeze a program ever

2) Use standards or defacto
a) runs on anything TCP/IP
b) Use IPC's and likes internally when possible

Vervolgens isgekeken naar bestaande ideeén en protocoller®t deze lijst van eisen in het
achterhoofd:

Ore of the most important aspects of letting computers and different programs work
together is the communication between them. I've done a lot of research into existing
protocols or frameworks which suit whaeweed only to find there are none, at least that
would be sufficient for our needs. This will be custom development and a research subject. In
my research I've found a lot of similar projects use ZeroMQ or the likes. ZeroMQ will make it
easier to setup ffierent communication topologies. For this reason we will build a prototype
based on ZeroMQ.

Nadat de keuze vooZeroMQ@' is gevallen zijn er nog diverse andere communicatie protocollen
Y2RA3I @22NJ RS RAGSNAES Wt I 3Sy Qjmadt ér hlacht woidénkagh2 t 2 3 A &
een stapeling van communicatie protocollen die ieder verantwoordelijk zijn voor communicatie in

1 Ziehttp://zeromgq.org/
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een andere deel van de stapeling vlw-level software (heel dicht op de architectuur van de
hardware) enhigh-level software diedichter bij de gebruiker zitBovenop de laag vaAeroMQis
gekozen voor d&eroMQ Realtime Exchange Protocol (ZRE)Protocol Transport Layer.

(Zie ookFig.3 Schematic overview of the two development patignaud Loonstr&013in Hst.2.2
Data commurgation)

Protocol Transport Layers

ZRE

UDP + ZeroMQ

Fig.17 Protocol transport layers Arnaud Loonstra 2013

Naast dit vooronderzoek naar bestaande protocoleeft het ook geleid tot een eerste stap in het
F2NXdz SNBY @Iy SSy WYSydl ¢ Y2RStQ RAS y2RA3 A
MAPLABR&D te verbinden. In hs2.1 Een¥hentaal modelrls fundamentvordt hier eenbeknopte

beschrijving van gegeven. Zoals aangegeven zal een uitgebreider verslag van het onderzoek en de
technologische specificaties in 2014 online worden aangeboden.

3.2.2 Fase 2:ontwikkelen van een ZOCP prototype

Als uitkomst van het vooronderzoek is gebleken bavenop deZeroMQen ZRE Protocol Transport
LayersSSy SA3ISy LINR(G202ft 2yG6A11StR Y2SG 62NRSy 2Y
concretiseren en testenDeze extra laag moet het mogelijk makentrédleen een verbinding te

kunnen leggen maar ook de voorwaarden voor deze verbinding te kunnen uitwisselen tussen twee of
meerderenodes Dit protocol is heZ25 Orchestration Control Protocol (ZOggorden.

12 Ziehttp://rfc.zeromg.org/spec:20
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Het ZOCRrotocol is eenset van instructiesn de vorm van computer code geschreverPiythort®

die een verbinding mogelijk maakt tussen twee systemen én de voorwaarden van de communicatie
dynamisch aanstuurt. Deze set van instructies kan vervolgens worden ingebouwdReresmance
Enginemodule,waarna het protocokrvoor zorgt dat de module zich kan aanmelden op het netwerk
en in staat is met andere modules met e2@CRmplementatie te communicerertet protocol kan

ook in andere computer talen worden geimplementeerd, er is nu WWahongekozeé omdat het

een uitstekende taal is voor prototyping en relatief eenvoudig te beheersen zodat implementatie, oa.
in modules van hetPerformance Enginesysteem, haalbaar blijft voor een bredere groep
ontwikkelaars.

Fig.18 ZOChrototype - Arnaud Loonstra 2013

Een voorbeeld van een eerste toepassing vand@Chrotocol is de implementatie in het systeem
wat is gebouwd voor hetine in Lichterlaaig@roject. Hierbij wordt de communicatie tussen de

.f SYRSNJ WhNOKSa iRWSi 2RNI K 2A2RFSR Y2IR d8 $yQ >t | LIG 2 LI Sy

R

day

RAS RNIFARS 2LJ wl aLl SNDGDrotodoSgeragel® Wt betekeadddiét edd2 2 NJ K

YASdzsS Wo5 | Fa&LISSzoChieidedl Rad adnel@én ofy IiinetWeskivaarna het
automai A A OK ¢g2NRG YSS3ASy2YSy Ay KSG WoSStRQ 41t
fysieke en virtuele ruimte. Voor de implementatie van dit protocol moest iedere module handmatig
ingevoerd worden in het systeem én elke verandering weer opnieuw handmatiden aangepast.

13 Ziehttp://www.python.org/
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Zie voor een beschrijving van heinie in lichterlaaie projedbst. 3.5.2 Fase 2a: Ontwikkeling en
tesing$ AYAS Ay. t AOKGSNI I ASQ

3.2.3 Fase 3: Verslaglegging en overdracht

Voor de verslaglegging van het ZOCP protocol is een uitgebreide Wiki samengesteld met uitleg en
instructies, deze is vooralsnog alleen online bereikbaar met een beveiligde login maar zal in 2014 als
onderdeel van de R&D verslaglegging online wordangeboden via eeevelopers portatioor
Stichting z25.org.

De Python implementatie van het ZOCP protocol wordt aangeboden ondeDeen Source license
op GitHubhttps://github.com/z25/pyZOCP

Om het ZOCPrptocol te kunnen ontwikkelen in de stapeling van deroMQen ZRE Protocol
Transport Layerss eenPythonversie van heZRE protocoyjeschreven. Deze is wordt eveneens
aangeboden onder ee@pen Source licensg GitHub: https://github.com/zeromag/pyre

In het ontwikkelen van heZOCP protocdas bewust gekozen voor het voortbouwen op bestaande
expertise en actief contact gelegd met deroMQen ZRE developer communitp samenwerking
met deze community isalPythonversie van heZRE protocaintwikkeld.

De volgende fase van deze onderzoekslijn zal bestaan uit het implementeren vA@ G protocol

in de diverse bestaande modules van de Performance Engine én het standaard implementeren in nog
te ontwikkelenmodules. Ook zal er gekeken worden hoe de gedachteSgatial awareness zich
verhoud tot de verdere ontwikkelen van hei25 Orchestration Control Protocol (ZOCP)

14 Zie hst2.1 Eenthentaal modedals fundamentoor een technische architectuur
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3.3 Tracking & sensing
Onder de R&D onderzoekslijmacking & sensinig in 2013 het volgete opgeleverd:

1. Vooronderzoek inventarisatie mogelijkhed&mecten Razer Hydra
2. Python scripPyPEHydraoor verbinding vaisixsense SDRet PEHydra koppelpatch
3. Performance EngineEHydra koppelpatahet grafische user interfacgUI)

In 2014 zal als afraling van deze R&D onderzoekslijn nog de volgende overeengekomen onderdelen
worden opgeleverd als onderdeel van het 2013 traject:

4. Verslaglegging gebrulkiMate reaHime motion capture software

5. VerslagleggingnplementatiePyPEHydra Python scrignt PEHydr koppelpatch

6. Inventarisatielijst van aanbevelingend2 2 NJ ¥ 2 N dzZf SNRy 3 Teaekdhyg &I £ Y2
sensingmodules

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande opgeleverde elementen als onderdeel van de
fasering van d@racking & sensinB&D ondezoekslijn.

3.3.1 Fase 1: vooronderzoek KINECT skeleton tracking en puppeteering controls

In tegenstelling tot de zgmottom-up benadering van de Data communication R&D onderzoekslijn is

in deze onderzoekslijn gekozen voor een Zgp-down methode waarbij eerconcrete aanleiding,

een onderzoekslab met Theatergezelschap DJT de Reus, is aangegrepen om onderzoek te doen naar
het inzetten van zgntracking en sensingtechnologie in de context van mogelijkheden voor
poppenspel met een virtueel karakter in een ff@gerformatieve omgeving

In het vooronderzoek is gekeken naar diversekingen sensinghard- en software, deze maken het

@22N) SSy O2YLJziSNAeadSSYy Yz23Stie| 2Y RS Feairs
g1 NR22NJ KSGO Iy Whikh Bef colpit@rsysgeein. Do/ huldideerf@rhayice
Enginesysteem beschikt al over diverse haeh software om dit mogelijk te maken. In 2013 is

echter naar aanleiding van vragen die voortkwamen uit voorbereidende gesprekken met DJT de Reus
bijzondere aadacht besteed aan delicrosoft Kinecen Razer Hydraan Sixsensg.

DJT de Reus was geinteresseerd in het live kunnen bewegeirvale3Ddigitale karakters dmv het
hele lichaam.Hiervoor moet het systeem dus het lichaam kunnen herkennen en omzettan na
relevante data voor een virtueel karakter, vanuit de Kinect is het mogelijk met de juiste software dit
te doen via zgnskeletton tracking softwargbijv. via Primesense Nit). Hiernaast waren er
vraagstukken met betrekking tot het kunnen verplaativan het karakteiin de virtuele wereldhet
kunnen veranderen van gezichtsuitdrukkingehet aansturen van omgevingsfactoren in de 3D
computerwereld alsmede de kadrering van het digitale be&kh slotte waren er vragen over het
combineren van fysieke enirtuele personages en ruimte, zie hiervoor ook h3t5.3 Fase 2b
Onderzoek projectiedoekem testing in DJT de Reus LAB

Om het bewegen van digitale karakters mogelijk te maken iseinvooronderzoek gekeken naar
mogelijkheden hoe eeMicrosoft Kinectamera met welke software ee8D karakter in een zgr8D
enginekan aansturerdoor middel varreaktime motion capturetechniek Hierbij is na het evalueren

15 Ziehttp://www.microsoft.com/enus/kinectforwindows/en http://sixense.com/hardware/razerhydrapage
16 Ziehttp://www.openni.org/files/nite/
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van diverse mogelijkheden eronfiguraties gekozen voor een koppeling vanMierosoft Kinecwia

de softwareNiMate met de 3D eningé&Jnity 3D NiMate'” is bestaande software waarvoor betaald
moet worden, uit het vooronderzoek bleek echter dat opmurce varianten niet stabiel genoeg
waren om in een lafsituatie te kunnen gebruiken. In dit geval was het effectiever om NiMate te
gebruiken om te onderzoeken hoe een dergelijk systeem zou moeten functioneren dan eerst zelf een
systeem te moeten bouwen.

Voor het aansturen van verplaatsingan het karakter, veranderen van gezichtsuitdrukkingen,
verandering van omgevingsfactoren in de 3D computerwereld alsmede de kadrering van het digitale
beeld is gekozen voor deazer Hydrals een multfunctionele controller. Deze keuze was mede
gemaakt @ basis van de potentie dRazer Hydrabok te kunnen gebruiken orbeide armen en
handen van het virtuele karakter te kunna@ansturen Hierdoor zou de tactiele precisie toenemen

en fijnere motoriek mogelijk maken waardoor een poppenspeler een grotere remksexpressie
mogelijkheden tot zijn beschikking krijgen.

Om deRazer Hydrge kunnen koppelen aan de bestaande mogelijkhedendeaRerformance Engine
(PEm deUnity 3D engingée kunnen aansturen is via &ixsense SBtoor een tussenstap via een
Python script (PyPEHydraden PE koppeling gemaakt MaxMsp (een zgn.Koppelpatch met een
grafische gebruikers interfageen zgnGU).

Request Request
New data New data
PySixense
PyPEHydra pre-compiled Sixense SDK
library
Relay Reply
* Newest data * Newest data
Supply
parsed
message
Python-osc

OSC communication

Sil UDP

initString
Li;:?(?:gfosafch - Performance Engine
GUI monitor > Statemachine

Sil UDP

PE data

Fig.19 Schakeling Hydra SDK naar PE koppelpateardy Guliker 2013

Y Ziehttp://www.ni -mate.com/
18 Ziehttp://sixense.com/hardware/sixensesdk
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Deze schakeling maakeétmogelijk niet alleen
de input mogelijkheden van dRazer kdrate
verbinden aan mogelijkheden in dénity 3D
enginemaar deze koppelingen ook dynamisch
te kunnen aanpassen via &atemachinezan
de Performance Enginefbinnenkort via de
softwarelsadra (zie ook hsB.4Interfacing.

Fig.21 PE Statemachine met Hydra koppeling via Python scgiperdy Guliker 2013

3.3.2 Fase 2: Prototyping en testing in DJT de Reus LAB

Op 21 tm 25 oktober 2013 heeft het Performance Lab met DJT de Reus plaatsgevonden waarin de
bovenstaande technologische prototypes zijn getest in een gebruikerspraktijk situatie. Waar het
aansturen van virtuele karakters logischerwijs zou Bebouden zijn aan de discipline van een
poppenspeler waren de daadwerkelijke gebruikers getraind als acteurs.

Hierbij vormde niet alleen het aansturen van de bewegingen van het virtuele karakter via het lichaam
van de acteur met behulp van d€necteen utdaging, maar zeker ook het gebruik van Razer
Hydraals controller voor verplaatsing van het karakter, gezichtsuitdrukkingen en het aansturen van
de virtuele camera.
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Virtuele wereld
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Kineet — -
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Poppenspeler /
gemedieerd acteur

Razer Hydra %—/’ D

Fig.22Lab DJT de Reuscteur stuurt virtueel karakter aann dezelfde ruimte

In het Performance Lab zijn diverse setups en mogelijkheden uitgeprobeerd en uitvoerig getest.
Hierbij is het interessant te vermelden dat er ook een setup is uitgeprobeerd waar de acteur die het
virtuele karakter aanstuurde niet in delfde ruimte was als waar het karakter en fysieke mede
speler zich bevonden. Deze gemedieerde performamag alleen mogelijk door de diverse systemen

in het MAPLAB gebouw te verbinden via het inNverk.

Geprojecteerde camera-feed
van perLQrmance ruimte

Microfoon Virtueel karakter

N

Speakers

/

rheTe

Poppenspeler /
gemedieerd acteur

Kinect NiMate Razer Hydra

Fig.23Lab DJT de Reu#\cteur stuurt virtueel karakter aan in andere ruimte

Aangezien dit document zich richt op de technische R&D lijnen van het MAPLAB wordt hier geen
verslag gedaan van het artistieke proces van het performance lab met DJT de Reus. Op de in 2014
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geplande webite van het MAPLAB zal een uitleg en video documentatie beschikbaar worden
gemaakt (zie ook hsB.7 Knowledge communication

3.3.3 Fase 3:Verslaglegging en volgende stappen

In de laatstefase van deTracking & sensingR&D onderzoekslijizijn alle bevindingen van het
vooronderzoek mbt. de Kinect, skeletton tracking softwareen de Razer Hydraonline
gedocumenteerd.

Ookiser verslag gedaan van het ontwikkeltraject van RgthonPyPEHydracsipt en het gebruik van

de Sixsense SDKet het oog op doorontwikkeling met de volgende versie van de Hylthi@STEM
systent®. Dit systeem bestaat uit vijf draadloze sensors die de absolute positie tov. het basisstation
doorgeven en gebruikt kunnen wordets een veel nauwkeurigereaktime motion capturesysteem

voor relatief lage kosterNaar aanleiding van een bijdrage aan het Kickstarter projeetwachten

we in jui 2014 een eerste prototype te mogen ontvangen.

Door middel van het aanbieden van ewiinstructie documentatie voor het gebruik van Hgtthon
PyPEHydra scriph dePEHydra koppelpatahaaktde ontwikkelde technologie deeit van de vaste
toolset van dePerbrmance Engineln 2014 zal er gekeken worden welke vorm van instructie
materiad het meest geschikt zal zijn voor eindgebruikers. Het bestaat tot de mogelijkheden om
bijvoorbeeld naast de technische documentatie zorg te dragen voor video tutofiadgn.Video
traing module (VTM).

Ten slotte zal altaatste onderdeel van deze faseen reeks varconclusies en aanbevelingenet
betrekking tot het kunnerformuleren van een®Y Sy G| | f  YWerde® fo@wiki@ing Xan
Tracking & sensing moduleslier zal vanzelfsprekend ook rekening worden gehouden met de
ontwikkelingen van hetSmart potocol bij de R&D onderzoekslijbata communicationen de
2YyG6A11StEAY3a Gy SSy usp&igl (awdrehessvergisies thR de CZRRB NJ
onderzoekslijrBpatial content

19 Ziehttp://sixense.com/hardware/wireless
20 Ziehttps://www.kickstarter.com/projects/89577853/stersystemthe-bestway-to-interact-with-
virtual?ref=discovery
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3.4 Interfacing
Onder de R&D onderzoekslimerfacingis in 2013 het volgende opteverd:

PE enabled OSC Send fixed output Isadora actor/plugin voor MAC/PC
PE enabled OSC Recieve fixed inputlsadora actor/plugin voor MAC/PC
Blender template en/of python file voor standaard OSC communicatie
Blender template en/of python file voor PE etedb SIL/UDP communicatie
Unity 3D template voor standaard OSC communicatie

Unity 3D template voor PE enabled SIL/UDP communicatie

2 e o

In 2014 zal als afronding van deze R&D onderzoekslijn nog de volgende overeengekomen onderdelen
worden opgeleverd als onderdeean het 2013 traject:

7. PE enabled OSC Send variable outputlsadora actor/plugin voor MAC/PC
8. PE enabled OSC Recieve variable inputlsadora actor/plugin voor MAC/PC
9. (Online)instructie documentatie voor gebruik Isadora PE enabled actors
10. (Online )instructie doumentatie voor gebruik Blender enUnity 3D templates
11. (Online) instructie voor compileren Isadora plugins via SDK voor MAC/PC

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande opgeleverde elementen als onderdeel van de
fasering van dénterfacingR&D ondezoekslijn.

3.4.1 Fase 1: vooronderzoek Isadora SDK

Zoals aangegevein de beschrijving van de R&D onderzoekstigerfacing” is er gezocht naar een
geschikte vervanging van deE Statemachinevaarbij is gekozen voor de softwatsadoravan
Troika Tronbalsstabiele oplossingen voor eindgebruikers. De software is echter niet perse gebouwd
om te communiceren volgens de logica vanRie Statemachineaar input- en outputmoduleszich
dynamisch aanmelden via het netweamet diverse verschillende {of output vaiabelenwaarna ze
binnen de softwarggekoppeld kunnen worden.

71 Dk 34

Fig.24 Isadora software door Troika Tronix

#! Zie hst2.4Interfacing
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In de eerste fase van dit onderzoek is gekeken op welke Vegorain staat is te communiceren
met externe software én h® de zgn. Software Development KiSDK van Isadorawerkt. Naar
aanleiding van dit vooronderzoek is gebleken dat het ontwikkelenzgamplugins voor Isadora met
behulp van ddsadora SDkot de mogelijkheden behoort.

3.4.2 Fase 2: Ontwikkeling Custom Isadora OS(plugins

Om te kunnen functioneren als ed?E Statemachinemgeving moetsadorain staat zijninput van
buiten de eigen software omgeving te kunnen ontvangen en output te kunnen verzematen
behulp van hezgn.Open Sound ProtocdD8@?. Hiervar is begonnen met het programmeren en
compileren van twee relatief eenvoudige plugins voor Isadora:

1. IsadoraOSCsenbedoeld voor output vanuit &loradie op één ip
adres, één poort, één message header één waarde doorstuurt
naar één externe bron (ziinde ndere  software).

2. OSCrecieveSingleValiledoeld voor input vanuiéén externe

bron die op één poort, één message header een ontvang ‘_‘?E‘F““':;“":'uj;’:t";' .

value ontvangt en naar naar zijn interne output stuurt. gt/ \>o__header

Zoals wordt uitgelegd gaat het hier slechts om één waarde vaaaféén externe bron op een vast
adres in het netwerk. D@erformance Engine modulesgrken echter vaak met meerdere waardes

en met diverse adressen. Zo kan bijvoorbeeld de input vanVéi&mote op Laptop 1 naatsadora

toe bestaan uit diverse knopperalkunnen worden ingedrukt maar ook ook uit de hoek waarin je de
Wii-mote houd tov de zwaartekrachEen output koppeling vanulsadorakan bijvoorbeeld gaan
naar laptop 2 waar een 3D Engine draait waarin waar diverse objecten met verschillende
eigenschapen zoals positie, rotatie, schaal etc moeten kunnen aangestuurd met behulp van de
input variabelen en eventueel procesmatige bewerkingen en/of logica.

Om dit mogelijk te maken is er eerst gekeken naar het creérenlsamoraplugins die meerdere
variabela kan doorsturen als #of output:

1. IsadoraSendOSCMultipteedoeld voor output vanuit Isadora die Of < ERimemmmm -

€én ip adres, één poort, één message header een aantal met

hand te zetten waardes doorstuurt naar één externe bron (zijn( R

andere software). <k
2. OSCRecieMultipleHeadersbedoeld voor input vanuit één

externe bron die op één poort, meerdere met de hand t , e

zetten message headers per message header één out| 3 umsedom out 2 L
ontvangt en naar zijn met een gelijke hoeveelheid interr outd o
outputs stuurt.

Deze vier bovenstaande ygins werken zogezegd met het OSC protocol en kunnen in feite
communiceren met elke software die met hetzelfde protocol kan zenden en ontvangeEDe
Statemachinaverkt echter met een eigen protocol het zgn SIL.UDP een adaptatie van het standaard

= Ziehttp://opensoundcontrol.org/introductiorosc
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User Daagram Protoco(UDB. Om deze reden zijn twee specifieke plugins ontwikkeld Vsextora
om met de diverse al bestaandRerformance Engine moduleskunnen communiceren:

1. IsadoraOSCSendStatemachibedoeld voor output vanuit Isadora die op één ip adres) é
poort, één message header, meerdere waardksrstuurt naar eenStatemachinemet
behulp van het SLUDP protocol naar één externe bron (zijnde andere software).

IsadoraOSCsendState
my ip
udp adrr
port
name
messageGroup
send init
inputs
input 1
input 2
input 3
input 4

Fig.25IsadoraOSCSendStatemachipleigin voor Isadora Machiel Veltkamp 2013

2. InputStatemachine bedoeld voor input vanuit één externe bron die op één poort, één
message header ednit stringontvangt die de bij behorende interne outputs genereert.

Tester
UDP Out o

LOO eSS e
Spm——— Statemachine Input Tester [UoPow o |
A port sliders

sliderl
slider2
sicers -
+ pictslider ’ 8 . .
x 1 [

Y
buttons
toggle
button

ictslider x y
</tab> <tab> buttons
fogole button </tab>

Fig.26 InputStatemachineplugin voor Isadoa - Machiel Veltkamp 2013
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3.4.3 Fase 3: Testenafronding ontwikkeling en verslaglegging

Bovenstaandeplugins zijn inmiddels getest isadorazowel op een Mac als PC omgeving, zo zijn
bijvoorbeeld eerste koppelingen tussésadoraen de PE enabled Unity 3D @nggetest in een live
performance workshop situatie.

Er bestaat nog wel de wens om de flexibiliteit van de plugins nog dichter bij de oorspronkelijke
Statemachine dynamische-ian output workflow te krijgen, zo kan er gedacht worden aan:

1. IsadoraOSCSend&machineMulti bedoeld voor output vanuit Isadora die épn ip adres,
€€én poort, meerére message header, meerdere waardesrstuurtnaar eenStatemachine
met behulp van heBLUDP protocol naar één externe bron (zijnde andere software).

2. IsadoraOS@&adStatemachineFledie naar eennit stringluistert van een output module en
vervolgens de juiste inputs maakt

3. IsadoraOSReceivStatemachineFlexlie eeninit stringkan sturen en zich daarmee
aanmeldt in deStatemachinals output

Voor alle reeds k&taande plugins is als onderdeel van de derde fase begeleidende instructie
documentatie geschreven en daarnaast instructie hoe zelf Eamlora pluginte schrijven en
compileren voor diverse besturingssystemen.

Tot slot is er voor zowel de reguliere OS@jpis als voor de SIL.UB&n tweetal templates gemaakt

voor de Blender en de Unity 3D EngineDeze bestanden kunnen geopend worden in de
respectievelijke software omgevingen waarna communicatie met de in Isadora geladen plugins
eenvoudig in te stellersi
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3.5 Spatial content
Onder de R&D onderzoeksligpatial contents in 2013 onder de noem&D Canvaset volgende
opgeleverd:

1. (Online) documentatie haalbaarheidsonderzoek Blender template PE enabled 3D projection
mapping

2. Opleveren Unity 3D template PEabted 3D projection mapping

3. Testen toepassen MiddleVR in MAPLAB context

In 2014 zal als afronding van deze R&D onderzoekslijn nog de volgende overeengekomen onderdelen
worden opgeleverd als onderdeel van het 2013 traject:

4. (Online) documentatie voe¥ nadelen + conclusies MiddleVR
5. Testen gebruik Gspeak in MAPLAB context
6. (Online) documentatie voe¥ nadelen + conclusies Gspeak

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande opgeleverde elementen als onderdeel van de
fasering van d&patial contenR& onderzoekslijn.

3.5.1 Fase 1: vooronderzoek 3D Canvas, Blender en BLAM

Als onderdeel de R&D onderzoeksHpatial contenis in 2013 onder de nhoem&D Canva# een
vooronderzoekgekeken naar mogelijkheden onde Open Source Blender 3D Engiaegebruiken

voor reaktime projection mappingechnieken als onderdeel van de Performance Engine. Waar tot nu
toe het passend maken van een projectie van een digitale ruimte bovenop een reéle ruimte veelal
een proces van handwerk is bestaan er ook in toenemende matensga die dit proces gedeeltelijk
automatiseren.

Zo bestaat al enige tijd dgtructured light scanning SOKYy A S{1 2Y SSy woSStRQ &I
krijgen door het projecteren van simpele structuren terwijl de computer met behulp van een 2D
camera eervirtuele reconstructie van deze ruimte uitrekent aan de hand van de vertekenwveen

deze structuren op de reéle ruimte. Een andergeo calibrationtechniek die ontwikkeld is voor de

Blender 3D Enginis het BLAM systeeth Dit systeem vraagt aan de gelker een aantal lijnen te

trekken in een 2D camera beelgsss :

aan de hand waarvan de
software vervolgens het
correcte  verdwijnperspectief
uitrekent en vervolgens de 3C
aanpast. In dit vooronderzoek i ;
gekeken naar de mogelijkhede & G e - P e
van deze techniek en in welk =
mate deze valt te incorporere
in een MAPLAB projectio
mapping workflow.

Fig.27 BLAM systeem in Blend

3 hitps://github.com/stuffmatic/blam
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3.5.2 Fase 2a: Ontwikkelingentesting Q ET EA ET 1 EAEOAOI AAEAG

l'fad 2yRSNRSSt @Iy KSG S@SySYSyid W[ AYAS Ay fAOKUG!
Blauwkapet* werd het MAPLAB gevraagd een bijdrage te leveren. Aangezien het hier ging om een
evenement waarbij op diverse locaties op Fort Blauwkapel door diverse kunstenaars lichtsculpturen,
performances en installaties getoond zouden worden aan het publiek in de avonchsanz@rgang

heeft het MAPLAB in samenwerking met Stichting z25.org dit evenement aangegrepen om een
speciaal projectie systeem te ontwikkelen.

5A0 aeaasSSy oSadllrd dzAdG SSy OSyaGNIrfS o5 O2YLlz
afspeelmodules meteder een eigen beamer aarark sturen om tezamen één grote re@ine

projectie te realiseren op alle ramen van het MAPLAB gebouw. Weohardware van de3D
afspeelmodules is gebruikt gemaakt van de-mst opersource minicomputer; de Raspberry i

1: BenQ 800x600  4: Infocus normal 7: Optoma normal
2: BenQ 800x600  5: Infocus normal  8: Optoma short

3: Infocus short 6: Infocus short 9: Samsung Pico?

Projectoren (4:3 verhouding, allen gelijk. projectoren ‘on the side’) | Kijkafstand: 14,224 meter | Muurlengte: 27,666 meter

Fig.28 MAPLAB Gebouw met de diverse ragmartijen

Gezien het feit dat de projecties van binnenuit het gebouw zouden komen en het pand uit diverse
ruimtes bestaat, was dit de enige mogelijkheid om een dergelijke projectie mogefijaken.

2 hitp://www.vredevanutrecht2013.nl/event/liniein-lichterlaaie/detail
5 hitp://www.raspberrypi.org/
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Fig.29 Het centrale realtime afpeelsysteem in BlenderThe orchestrator

De projectie bestond uigéen realtime 3D animatie van foto archiefmateriaal van het militaire leven
op de forten langs de Nederlandse Watei¢ gedurende de eerste helft van de de’2@uw.In de
twee avonden zijn uiteindelijk ongeveer 3000 bezoekers komen kijken.

Fig.30 Bezoekers bekijken het resultaat vanaf het pleintje voor het MAPLAB gebouw

Het ontstane systeensina deze publieke test nu klaar voor een volgende fase van ontwikkeling. Het
biedt het MAPLAB de mogelijkheid om vanuit een flexibele en modulaire aanpak meedere beamers
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aan te kunnen sturen voor het creéren van €én ruimtelijk consistente projectie.tiBgci25.org
heeft dit systeem verder ontwikkeld naar een vorm waarbij meerdere makers tegelijk in één virtuele
ruimte kunnen werken, wat bijvoorbeeld is getest in een workshop context georganiseerd door
SETUB. Tevens is dit systeem getoond aan SSRi@als een voorbeeld van het virtuele gedeelte
van eencollaborative mixed reality environmelitie hst.3.1.7 Fase 6:samenwerkingMAPLAB+

Izone 2.0+ het Collaboratorium

In 2014 zalls onderdeel van deze onderzoekslijn dit systeem verder worden ontwikkeld.

3.5.3 Fase 2b Onderzoek projectiedoeken en testing in DJT de Reus LAB

Om licht te kunnen zien moet het ergens op kunnen vallen, om die reden heb je altijd een opperviak

nodig om een pr@ctie zichtbaar te maken. Als je wil dat de projectie meer ervaren kan worden alsof

KA2 AY RS NMZAYGS 1T6SSFhz o610 ©SSt YSyaSy SSy WK
zoek naar materiaal die gedeeltelijk doorzichtig is en gedeeltelijk Hat kian weerkaatsen. Een

andere optie is te werken met het reflecteren van een oppervlak die al licht heeft weerkaatst, bijv

met behulp van glas. Dit effect van reflectie waarbij het vlak gedeeltelijk transparant is en
gedeeltelijk het licht terug kaatst S G f 2dzRS Wt SLIJISNDa 3IK2aiQ SFFSO
wordt gebruikt.

Tegenwoordig zijn diverse higch kunststof folies op de markt die gedeelteliflet licht kan
weerkaatsen of reflecteren. Deze folies zijn echter uitermate kostbaar enhaialoen van een low

cost R&D traject niet geschikt. Als onderdeel van het MAPLAB J&[Canvadraject is een
onderzoek gestart naar diverse materialen waarop kan worden geprojecteerd in een licht
gecontroleerde omgeving. Hierbij heeft de focus gelegemliverse soorten doeken en gazen.

Als voorbereiding van het Lab met DJT de Reus zijn de verschillende materialen getest. Voor een
simpele doorzichtdoek bleek uiteindelijk traditioneel Theatergaasdoek of Scrimm uitermate geschikt.

% http://setup.nl/
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Nieuwe vormen, zoalkasefthule bleek in de praktijk kwetsbaar maar wel goed te functioneren in
lichtopbrengst. Alle bevindingen zijn in een overzichtelijke online verslag terug te vinden.

3.5.4 Fase 2c: Ontwikkeling Unity 3D mapping packages

In verschillende Labs en workshops ‘st MAPLAB wordt regelmatig gewerkt metaktime 3D
projection mappingechnieken met behulp van dénity 3D EngineHiervoor moet iedere keer een
basissetup in 3D worden gecreéerd.

In 2013is na de nodige ervaring met het opbouwen van deze ksetigs voldoende kennis ontstaan
om een template te bouwen die kan dienen als startpunt van elke setup. Unitg 3D Enginbeet

zo een template van kargn-klare onderdelen eepackage wat in feite een digitaal pakketje is van
onderdelendie deelnemers kuren downloaden als ze met een standaehktime 3D projection
mapping techniek met behulp van dé&nity 3D Engineaan de slag willen in het MAPLAB. Het
ontwikkelen van dez@ackagess tevens een eerste stap voor het proefondervindelijk creéren van
SSy KISty Y2 R Sht@l caatenteN3DR&nvasnderzoekslijnen.

3.5.5 Fase 3: TestenMiddleVR / GspeakSDKen verslaglegging

hY KSO Ay wnanmn 068522 3RDatiaf @ptenten ID Canad&ierdeksdijga @ NJ RS
kunnen formuleren is het goed eerste kgken naar hoe anderen dit hebben aangepakt. Zoals in hst.

2.5 Spatial contentkort wordt geschetst bestaat de uitdaging van deze onderzoekslijn uit het
combineren variysieke en virtuele (digitake ruimte. Hierbij moet zoals eerder gesteld een uniforme
definitie van ruimtelijke verhoudingen, positie, rotatie en richtingrden opgesteld. Ook liggen er
vraagstukken over het op elkaar kunnen leggen van een absoluyguntiivan zowel de fysieke als
virtuele ruimte en het feit dat het Cartesiaanse wiskundige model van 3D ruimte uitgaat van lineaire
ruimte terwijl inmiddels duidelijk dat reéle ruimte gebogen is.

In een vooronderzoek is gekeken naar twee software systedierkeuzes hebben gemaakt met
betrekking tot het oplossen van het bovenstaanBeze zijn Middle VR engpeak:

Middle VR":

MiddleVR is generic immersive virtual reality plugidesigned to work with different 3D
applications.

MiddleVR handles:

- Interacton devices like 3D trackers

-{GSNB2a02LRY FOGA@SsE LI aargsS X
- Clustering: Scenelock, swaplock both sofware & hardware.

Thanks to its eastp-use and powerful configuration tool, setup your VR system in only a few
minutes.

Gspeak:

The gspeak platform eables the development of muliiser, multiscreen, multdevice,
spatial, networked applications.

2 http://www.imin -vr.com/middlevr/
8 http://www.oblong.com/g-speak/
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Fig.31Middle VR interface

Aan de hand van een aantal testsetups in het MAPLAB zullen beide software omgevingen worden
bekeken en genalyseerd. Een afrondend gedeelte van de verslaglegging van dit traject zal in 2014

plaatsvinden en dienen als referentie kader voor het verder ontwikkelen van het mentale model voor
het Spatial contenen3D Canvasnderzoekslijn.
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3.6 Realtime visuals

Zaals kort is aangegeven in h&.6 Realtime visualss aan de hand van een drietal praktijksituaties
een onderzoek gestart naar het ontwikkelen van mogelijkheden onddeed aan te kunnen sturen
of zelfs te genereren op basis van live input. Deze drie praktijk situaties zijn; D&lwéti&lobgilot
project, pilot Lab voolhe Happeningroject en hetGlimpproject.

Vanuit het perspectief van de MAPLAB R&DRigaltme visiualshebben met name heThe Globe

en Glimpproject een substantiéle technologisch onderzeeds ontwikkeling traject gehad. Het ,

pilot Lab voor The Happeningroject is onderzoeksmatig vooral vanuit interdisciplinaire
maakprocessen interessairtiervoor is een artikel geschreven en de online verslaglegging in 2014 te
bekijken op de nieuwe website van het MAPLAB. Voor een beknopt verslag over het Deloitte project;
zie hst.3.1.3Fase 2Pilotproject - The Gobe

Het GLIMP Labis een vooronderzoek geweest vaegisseur Bram de Goeij, muzikant Tony
Overwater en illustratrice Lotte van Dijck in samenwerking met Oorkaanhedaealiseren vareen
muziek voorstelling voor tweejaygén waarbij live muziek en getekend beeld een relatie met elkaar
aangaan. Het onderzoekstraject heeft plaatsgevonden inzesentalfasen:

1. Oriéntatie fasedagje spelen in het MAPLAB met geluid en tekenen met licht dmv projectie

2. Definitie fasemaken vaneen onderzoekplan, opstellen van te onderzoeken vraagstukken en
onderdelen

3. Ontwikkel fasemaken van een prototype van een rdahe visual tool (R&D team MAPLAB),
doen van kleine testen in eigen studio (Makers)

4. Deehest fase: testen van specifieke ombereide onderdelen van de technische
mogelijkhedenin dit geval het specifiek kunnen analyseren van muinipit.

5. Maaktest fasein een 4 daagse MAPLAd&ssie uitproberen van ontwikkelde technologische
mogelijkheden en artistieke ideeén

6. Doelgroeptest fase: tonen van eerste versie aan gestelde doelgroep, in dit ggaaig2n
peuters met hun ouders/begeleiders.

7. Evaluatie fasein nabeschouwing analyseren van het
Labproces en opstellen van stappen voor het
onderzoek van de volgende iteratie van vgaande
stappen.

De maaktest fase heeft plaatsgevonden in het MAPLVdS
10 tm 13 december 2013, een doelgregst is gedaan op
19 december.

Voor het live kunnen koppelen van diverse auigput aan
gedeeltelijk voorbereide grafische tekebjecten die
vervolgens dynamisch in de ruimte konden worden geplaatst
door middel van projectie was een specifieke toolset nodig.
Om dit mogelijk te maken is met behulp van de programeer
omgeving Processingeen geluid analyse omgeving en
grafische interface gecreéerd.

Fig.32 Grafische interface voor redime
audio koppel en tekentoc
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