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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 Laboratory (MAPLAB), onder leiding van Joris Weijdom. Het doel is drieledig: 

 

1. de inhoudelijke verantwoording van het besteedde budget (zie MAPLAB begroting en 

realisatie 2013) 

2. uitleg (aan de hand van voorbeelden) over hoe R&D geïntegreerd is met overige lagen van 

onderzoek die het MAPLAB doet. 

3. Beschouwing van de geobserveerde behoefte aan ruimtes voor procesbegeleiding en 

interactie onderzoek (ook in niet-artistieke contexten) waarin optimaal gebruik van 

interactieve digitale media en kennis over het creëren 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 

samenwerkingspartners. In het tweede hoofdstuk worden de zes R&D onderzoekslijnen en hun 

fasering toegelicht. In het derde en laatste hoofdstuk worden de uitkomsten van de R&D uiteen 

gezet. Het hoofdstuk begint met een gedetailleerde beschrijving van een opdracht van Deloitte 

Innovation BV, als voorbeeld van toepassing van onderzoek in niet artistieke context. 

Daarna wordt per onderzoekslijn de verschillende uitkomsten beschreven en toegelicht hoe deze zijn 

vervlochten met het andere onderzoekslijnen in de MAPLAB onderzoekscontext. 

 

  



Verslag MAPLAB R&D 2013   Pagina 4 van 58 

1 Onderzoekscontext  
Het Media- & Performance Laboratory (MAPLAB) is vanaf 2011 ontwikkeld door het Lectoraat 

Theatrale Maakprocessen en toenmalige Faculteit Theater en wordt geleid door Joris Weijdom. 

 

Het MAPLAB doet onderzoek in vier domeinen: 

1. (Co-) Creatieve maakprocessen (in een performatieve context) 

2. Technologie en interfaces (ontworpen voor snelle veranderingen/aanpassingen) 

3. De lectoraatsonderzoekslijnen: Mixed Reality en New Narratives (in 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 is toepasbaar in de (maak-) praktijk. Alle theorieën, modellen, methodes en 

tools dienen terug te vloeien in het onderwijs en leiden tot didactische strategieën. 

 

Door de modulaire opzet van de ruimtes, de technische middelen en diversiteit aan interdisciplinaire 

maakprocessen creëert het MAPLAB de mogelijkheden om samen te onderzoeken, ontwerpen en 

ontwikkelen in de toenemende mix van theater, media en interactie. 

 

Hieronder een volgt een korte omschrijving van de twee onderzoekslijnen van Lectoraat Theatrale 

Maakprocessen waar MAPLAB in betrokken is. Vervolgens wordt ingegaan op de samenwerking die 

MAPLAB verkent met Sonic Interaction Lab in wording en de langlopende samenwerking met 

Stichting z25.org in de uitvoering van R&D. 

 

1.1 Mixed Reality  
In de toenemende dominantie van technologie als fundamenteel onderdeel van ons dagelijkse leven 

ontstaat een interessant spanningsveld tussen de reële wereld waarin wij ons fysiek bewegen en een 

virtuele waarbinnen we Ǿƛŀ ŘŜ ǿŀŀǊƴŜƳƛƴƎ Ǿŀƴ ŜŜƴ ƎŜƳŜŘƛŜŜǊŘŜ ΨǿŜǊƪŜƭƛƧƪƘŜƛŘΩ ƛƴŦƻǊƳŀǘƛŜ 

uitwisselen en communiceren met elkaar. 

In de onderzoekslijn Mixed Reality (MR) wordt gekeken naar de mogelijkheden en 

verschijningsvormen om reële en virtuele ruimte in elkaar over te kunnen laten lopen. De verhouding 

van deze zogenaamde mix is een schaal tussen twee uitersten; het reële en het virtuele. Deze schaal 

wordt ook wel het  virtuality continuum (VC) genoemd.  

 

Fig. 1 Virtuality Continuum (VC) - Paul Milgram and Fumio Kishino 1994 

Vanuit de context van performance ligt deze schaal, gezien vanuit de ervaring van de toeschouwer, 

parallel aan de altijd aanwezige mix tussen het theater (gebouw) 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 vermenging in de ruimte 

mogelijk te maken. WaarbiƧ ŘŜ ΨǊŜšƭŜ ǊǳƛƳǘŜΩ ƪŀƴ ǿƻǊŘŜƴ ƻǇƎŜǾŀǘ ŀƭǎ Ψdaar waar het lichaam van de 

toeschouwer zich bevindtΩΣ Ŝƴ ŘŜ ΨǾƛǊǘǳŜƭŜ ǊǳƛƳǘŜΩ ŀƭǎ Ψdaar waar de toeschouwer zich verbeeld te 

zijnΩ.  

Waar Mixed Reality technologieën die gebruikt worden in domeinen als projection mapping, 

augmented reality (AR) en virtual reality (VR) tot voor kort zeer complex en kostbaar was is 

recentelijk via open source ontwikkelingen en crowdfunding platformen zoals Kickstarter veel kennis 

en mogelijkheden voor een breder publiek beschikbaar geworden. Hierbij wordt deze technologie in 

het MAPLAB onderzocht en ontwikkeld in de context van creatieve maakprocessen waarbij het 

ǊŜŀƭƛǎŜǊŜƴ Ǿŀƴ ŜŜƴ ΨƳƛȄŜŘ ǊŜŀƭƛǘȅ ŜǊǾŀǊƛƴƎΩ ŘŜŜƭ ǳƛǘ Ƴŀŀƪǘ Ǿŀƴ Ƙet maakproces zelf. Dit betekent dat 

de technologie in sǘŀŀǘ ƳƻŜǘ ȊƛƧƴ ƻƳ ǎƴŜƭ ǘƻǘ ΨŜǊǾŀŀǊōŀǊŜ ǎŎƘŜǘǎŜƴΩ ǘŜ ƪǳƴƴŜƴ ƪƻƳŜƴ ŘƛŜ Ǿƛŀ ŜŜƴ 

iteratief proces van aanpassingen moet kunnen leiden tot een ruimtelijke en fysiek ervaarbaar 

resultaat die kan worden getest met een beoogde doelgroep, gedeeld en besproken met mede-

makers en geanalyseerd door onderzoekers. 

5Ŝ ƻƴƭƻǎƳŀƪŜƭƛƧƪŜ ŦƛƭƻǎƻŦƛǎŎƘŜ ŘƛǎŎǳǎǎƛŜ ŘƛŜ ŀŀƴ ŘŜ ōŜǘǊŜƪƪŜƭƛƧƪŜ ΨǿŀŀǊƴŜƳƛƴƎ Ǿŀƴ ƘŜǘ ǊŜšƭŜ Ŝƴ ƘŜǘ 

ǾƛǊǘǳŜƭŜΩ ƪƭŜŜŦǘ ǿƻǊŘǘ ƛƴ ŘŜȊŜ ƻƴŘŜǊȊƻŜƪǎƭƛƧƴ ŀƭǎ ǎǘǊƛƪǘ ŀǊǘƛǎǘƛŜƪ Ŝƴ Ǿŀƴǳƛǘ ŘŜ ǇŜǊŦƻǊƳŀƴŎŜ ƪǳƴǎǘŜƴ 

ontstane dramaturgische en scenografische kaders geduid. In deze onderzoekslijn wordt gewerkt aan 

een zgn. mentaal model die het mogelijk maakt voor de technologische R&D vanuit een uniforme 

definitie van ruimte het reële en virtuele in elkaar over te kunnen laten lopen.  

Zie hst. 2.1 Een Ψmentaal modelΩ als fundament voor een technische architectuur en hst. 2.5 Spatial 

content voor een verdere toelichting. 

1.2 New Narratives  
Naast  de onderzoekslijn Mixed Reality sinds 2012 vanuit het Lectoraat Theatrale Maakprocessen in 

samenwerking met het MAPLAB ŘŜ ƻƴŘŜǊȊƻŜƪǎƭƛƧƴ ΨbŜǿ bŀǊǊŀǘƛǾŜǎΩ ƎŜǎǘŀǊǘΦ In een verdubbeling van 

media en disciplines ontstaan nieuwe verhaalstructuren en manieren om iets te vertellen. Het met 

meerdere media en disciplines tegelijk vertellen van een verhaal (zgn. Transmedial Storytelling) is 

een zeer actuele ontwikkeling in het werkveld. Gezien de participatieve aard van sommige van deze 

media, focust dit onderzoek ook op vraagstukken omtrent co-creatie met een actief deelnemend 

publiek.  

Het MAPLAB heeft daarmee zijn technologische onderzoek verbreed van een ruimtelijke oriëntatie 

met een focus op het in elkaar overlopen van het reële en het virtuele (waarbij onmiddellijke 

interactie een mogelijke verandering teweeg kan brengen), naar een meer temporele oriëntatie met 

een focus op narrativiteit en vraagstukken over regie en participatie. 

1.3 Samenwerking met Sonic Interac tion Lab  
In 2014 zal er door de afdeling HKU Muziek en Technologie een zgn. Sonic Interaction Lab worden 

opgericht. Zeker daar waar het onderzoek van dit lab raakt aan vragen omtrent performativiteit, 

theatraliteit, ruimtelijkheid en het ontwerp van (technologische) 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 2012 in nauwe samenwerking met Stichting z25.org opgericht. Vanaf 2009 zijn 

medewerkers van deze organisatie al nauw betrokken geweest bij het ontwikkelen van de zgn. 

Performance Engine (PE) prototype, de verzameling van hard- en software systemen die 

samenwerken in de context van het onderzoek van het MAPLAB. De kennis en ervaring die in deze 

meerjarige samenwerking is opgebouwd dient eveneens als solide basis voor het technologische 

onderzoek en ontwikkeling die in het MAPLAB  is gedaan in 2013.  

Stichting z25.org is opgericht voor het realiseren van: άaŜŀƴƛƴƎŦǳƭ ŜȄǇŜǊƛŜƴŎŜǎ ǘƘǊƻǳƎƘ ǘƘŜ 

ƛƴƴƻǾŀǘƛǾŜ ŀǇǇƭƛŎŀǘƛƻƴ ƻŦ ƴŜǿ ƳŜŘƛŀέ 1 In tegenstelling tot veel andere nieuwe media-collectieven 

beoogt z25.org dit niet alleen te doen vanuit het initiëren van eigen artistieke projecten maar stelt 

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

met behulp van technologische innovaties. Hiernaast zijn zij een organisatie die technologische 

ontwikkelaars inspireert om hun horizon te verbreden en hun vaardigheden in te zetten voor meer 

artistieke en innovatieve projecten. Of zoals de slogan van z25 stelt: άLƴǎǇƛǊŜ ŘŜǾŜƭƻǇŜǊǎΣ ŜƳǇƻǿŜǊ 

ŀǊǘƛǎǘǎέ. 

Het MAPLAB en Stichting z25.org hebben dus veel gemeenschappelijk, zowel in hun visie op de 

artistieke potentie van technologie, het gebruik ervan in creatieve maakprocessen, het combineren 

van kennis van nieuwe media en theater, en het helpen van andere creatieve makers (zowel 

kunstenaars als technici) in het kunnen onderzoeken en uitvoeren van hun ideeën. Een belangrijk 

verschil tussen beide organisaties is dat het MAPLAB een onderzoeksomgeving is en daarmee de 

nadruk legt op onderzoek en ontwikkeling, terwijl Stichting z25.org tevens beoogt de ontwikkelde 

ideeën 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 ideeën 

verder kunnen produceren in samenwerking met z25.org.  

Een goed voorbeeld van deze samenwerking  is de realisatie van de interactieve installatie Oantinken 

gerealiseerd door z25.org in opdracht van het Friese Tryater (het oudste theatergezelschap van 

Nederland) voor het Oerol en Noorderzon festival. Het idee voor deze installatie was een van de 

artistieke uitkomsten van het onderzoek project naar Transmedia door een interdisciplinair team van 

derde jaars studenten van HKU Theater. Een ander voorbeeld is het pilot project The Globe voor 

Deloitte Innovation BV (zie voor een uitgebreide beschrijving van dit project hst. 3.1 Een toegepaste 

context: de I-zone van Deloitte Innovation BV). 

Beide organisaties beogen opgedane kennis zoveel mogelijk te delen, 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 reden wordt 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.  

                                                           
1
 Zie http://www.z25.org/  

http://www.z25.org/
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2 R&D lijnen 2013  
Bij de start van 2013 heeft het MAPLAB een aantal R&D lijnen geformuleerd waarbinnen concrete 

onderzoek en ontwikkeling projecten zijn geformuleerd en gerealiseerd.  

Deze lijnen zijn: 

1. Data Communication 

2. Tracking & sensing 

3. Interfacing 

4. Spatial content 

5. Realtime visuals 

6. Knowledge Communication 

In de hierna volgende paragrafen worden deze R&D lijnen kort inhoudelijk toegelicht. Voor 

uitgebreidere documentatie van de technologische ontwikkel specificaties is het MAPLAB bezig in 

samenwerking met Stichting z25.org een online portaal te creëren voor eenieder die professionele 

belangstelling heeft en vanuit een eigen praktijk wenst samen te werken aan verdere ontwikkeling. 

2.1 Een Ȭmentaal model ȭ als fundament voor een technische architectuur  
Om de R&D lijnen niet los van elkaar te onderzoeken en ontwikkelen is een overkoepelend idee 

ƴƻŘƛƎ ǿŀŀǊ Ǿŀƴǳƛǘ ƪŀƴ ǿƻǊŘŜƴ ƎŜǿŜǊƪǘΣ ŜŜƴ ȊƎƴΦ ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩΦ Dit idee is al sinds 2009 uitgewerkt 

vanuit het gebruikersperspectief van de ontwikkelde technologie in het MAPLAB via diverse 

performance labs, presentaties en publicaties. En natuurlijk is het Performance Engine prototype 

hiervan een duidelijke uitkomst.  

Er is ook grote behoefte aan een mentaal model vanuit het perspectief van de ontwikkelaars van de 

technologie, hierbij ligt een groteǊŜ ŦƻŎǳǎ ƻǇ Ψǿŀǘ ƛŜǘǎ ƳƻŜǘ ƪǳƴƴŜƴΩ ƛǇǾΦ ΨƘƻŜ ƧŜ ƘŜǘ ƎŜōǊǳƛƪǘΩΦ 

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 versterken. (Zie ook 

het volgende hst. 2.2 Data communication voor een vergelijkbare gedachte van bottom-up en top-

down ontwikkelen). 

Een eerste stap in het creëren van mentaal model als fundament voor het ontwikkelen van de 

technologische omgeving van het MAPLAB is in 2013 gezet. Voorafgaand aan een meer 

gedetailleerde formulering van een model die geschikt is voor de definitie van een technologische 

architectuur en protocollaire richtlijnen heeft MAPLAB R&D onderzoeker Arnaud Loonstra in kaart 

gebracht welke vier fundamentele principes samen moeten komen. 

Deze principes heeft hij samen gevat in een model, zie onderstaande Fig. 2 Schematic overview 

fundamental principles - Arnaud Loonstra 2013. Hij schrijft hierover het volgende: 

The triangle consists of: 

1. Realities Interfacing: The focus of our development efforts will be to interface with any 
reality. A reality can be any real or any virtual reality. This means we need to build 
bridges and portals between these realities. For example we build a Kinect tracking 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, controllers etc. 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 is simply 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 betekent dat de communicatie van alle hoofd- en sub-onderdelen zo goed als gelijktijdig 
met elkaar kunnen communiceren door niet alles continu te communiceren maar alleen de 
eventuele verandering eƴ ȊƻƴŘŜǊ ŜŜƴ ΨƘƛƴŘŜǊƭƛƧƪŜΩ ǾŜǊǘǊŀƎƛƴƎ2. 

 

Fig. 2 Schematic overview fundamental principles - Arnaud Loonstra 2013 

In bovenstaande model zijn een drietal  van de MAPLAB R&D lijnen eenvoudig terug te vinden, met 
name; Data communication, Tracking & Sensing en Spatial content. De lijn Interfacing past 
gedeeltelijk in de focus van dit model als het gaat om het synchroniseren en afstemmen van de 
diverse technologische onderdelen Şƴ ŜƭƪŜ ΨǊŜŀƭƛǘŜƛǘΩ όǿŀǘ ƪŀƴ Ǝŀŀƴ ƻƳ ŀƴŘŜǊŜ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛǎŎƘŜ 
systemen, fysieke of virtuele ruimtes, objecten, informatie etc).  

hƻƪ Ȋƻǳ ƧŜ ƪǳƴƴŜƴ ǎǘŜƭƭŜƴ Řŀǘ ΨŘŜ ŜƛƴŘƎŜōǊǳƛƪŜǊΩ ŜŜƴ ΨǊŜŀƭƛǘȅΩ ƛǎ ǿŀŀǊƳŜŜ ƘŜǘ ǎȅǎǘŜŜƳ Ȋƻǳ ƳƻŜǘŜƴ 
kunnen interacteren via een interface, maar dat is niet direct de focus van dit model. Het ontwerp 
van de daadwerkelijke interface waarmee de gebruiker fysiek interacteert zal zoveel mogelijk los van 
het technologische systeem komen te staan. Dit geeft zowel de technologische ontwikkeling van het 
systeem als het ontwerpproces van interfaces voor eindgebruikers een enorme flexibiliteit. Op deze 
manier kunnen er bijvoorbeeld meerdere interfaces ontworpen worden voor hetzelfde systeem maar 

                                                           
2
 Waarbij dŜ ƪǿŀƭƛŦƛŎŀǘƛŜ Ǿŀƴ ΨƘƛƴŘŜǊƭƛƧƪΩ ƴŀǘǳǳǊƭƛƧƪ ǇŜǊ ǎƛǘǳŀǘƛŜ Ȋŀƭ ǾŜǊǎŎƘƛƭƭŜƴΦ ¢ŜŎƘƴƛǎŎƘ Ǝŀŀǘ ƘŜǘ Ǿŀŀƪ ƳŀŀǊ ƻƳ 

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 gevallen is 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 diverse gebruikerstypen met een verschillende behoefte en/of begrip van interactieve digitale 
technologie. 

De lijnen Realtime visuals en Knowledge communication komen 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 verschillende media hetzelfde, of het nou 
tekst, geluid, video, 3D informatie of andere data is, vanwege het feit dat het allemaal digitaal is en 
dus uit dezelfde taal bestaat; enen en nullen. Als het systeem een verbinding maakt tussen twee 
onderdelen en in staat is 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 
geluid-data om te zetten naar beeld, beeld-data naar tekst, bewegings-data naar lichtsferen etc. 

In het volgende onderdeel, de eerste R&D lijn Data communication, wordt 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 over de wijze waarop informatie over een netwerk kan worden verstuurd 

om zo meerdere hardware en software applicaties met één of meerdere inputs en outputs slim en 

effectief op een decentrale wijze te kunnen verbinden. Dat wil zeggen dat er niet sprake is van één 

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 overeengekomen Ψcreatieve 

ǊǳƛƳǘŜΩύ ȊƛŎƘȊŜƭŦ ΨƪŜƴōŀŀǊΩ ƳŀƪŜƴ Ŝƴ ŘƛǊŜŎǘ ǘŜ ōŜƴŀŘŜǊŜƴ Ŝƴ ƪƻǇǇŜƭŜƴ ȊƛƧƴ ŘƻƻǊ ŞŞƴ ƻŦ ƳŜŜǊŘŜǊŜ 

gebruikers. 

In 2013 is onder dezelfde naam als de onderzoekslijn een eerste onderzoek gestart naar het 

ontwikkelen van een zgn. Smart Communication Protocol  die elke willekeurig fysiek apparaat of 

ǎƻŦǘǿŀǊŜ ƪŀƴ ƎŜōǊǳƛƪŜƴ ƻƳ ȊƛŎƘȊŜƭŦ ΨƪŜƴōŀŀǊΩ ǘŜ ƳŀƪŜƴ ƻǇ ƘŜǘ ƴŜǘǿŜǊƪ ǘŜƴŜƛƴŘŜ een communicatie 

met een ander onderdeel mogelijk te maken. Het gaat hier niet zozeer om de daadwerkelijke 

uitwisseling van de content zelf (bijv. een video stream of sensor-data) maar om de procedure die de 

communicatie tussen twee of meerdere nodes tot stand kan brengen.  

Deze onderzoekslijn ligt als fundament onder alle andere R&D lijnen van het MAPLAB aangezien het 

zgn. Smart Communication Protocol door alle technologische objecten (zowel hard- als 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 meer zgn. top-down trajecten zijn 

waarbij er meer vanuit bestaande technologische omgevingen wordt door ontwikkeld. Deze twee 

ontwikkelpaden komen elkaar tegen in een midden gebied waar protocol en toepassing elkaar 

ontmoeten 
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Fig. 3 Schematic overview of the two development paths - Arnaud Loonstra 2013 

Zie hst.3.2 Data communication voor de resultaten van deze onderzoekslijn. 

2.3 Tracking & sensing  
Om een computer deel uit te kunnen laten maken van een creatief maakproces waarin 

performativiteit, theatraliteit, ruimtelijkheid en fysieke interactie een belangrijke rol spelen moet 

deze in staat zijn zich op meer manieren te kunnen verbinden met de ruimte en gebruikers dan via 

een muis en toetsenbord alleen. In deze onderzoekslijn wordt vooral gekeken op welke manieren de 

ŎƻƳǇǳǘŜǊ ƪŀƴ ΨȊƛŜƴ Ŝƴ ǾƻŜƭŜƴΩ ǿŀǘ ŜǊ ƻƳ ƘŜƳ ƘŜŜƴ ƎŜōŜǳǊŘ ƛƴ ŘŜ ŦȅǎƛŜƪŜ ǊǳƛƳǘŜΦ 

In 2013 is ondeǊ ŘŜ  ǘƛǘŜƭ ΨKINECT + tracking + sensingΩ ƻƴŘŜǊȊƻŜƪ ƎŜŘŀŀƴ naar het gebruik van de 

Microsoft Kinect 3D camera en de Sixense Hydra controller in de context van het live kunnen 

aansturen van 3D virtuele personages. Hierbij is niet alleen gekeken naar de mogelijkheden van beide 

sensoren in een performatieve context maar ook hoe deze kunnen integreren in de overige systemen 



Verslag MAPLAB R&D 2013   Pagina 11 van 58 

en mogelijkheden van het MAPLAB.  Een eerste prototype is getest tijdens  het Performance Lab met 

DJT de Reus, 21 tm 25 oktober 2013. 

Zie hst. 3.3 Tracking & sensing voor de resultaten van deze onderzoekslijn. 

2.4 Interfacing  
Vanwege de diversiteit aan gebruikers van het 

MAPLAB en de complexiteit van de aangeboden 

technologie is het van belang na te denken over 

het toegankelijk maken van deze  mogelijkheden 

voor verschillende doelgroepen. Elke doelgroep 

heeft daarin zo zijn eigen wensen en manier van 

maken waarbij er dus verschillende eisen worden 

gesteld aan de gebruiksvriendelijkheid, 

toegankelijkheid en aanpasbaarheid van de 

aangeboden technologie. Daar komt bij dat het 

MAPLAB als onderzoek omgeving de technologie 

als onderdeel van het onderzoek ziet en in die zin 

dus niet kant-en-klare oplossingen wil 

ontwikkelen.  De technische omgeving van hard- 

en software de het MAPLAB vanaf 2009 heeft 

ontwikkeld om dit onderzoek te faciliteren wordt 

ook wel de Performance Engine (PE) genoemd. 

In 2013 is een onderzoek gestart in het gebruik 

maken van (betaalbare) bestaande software 

geschikt voor de onderzoek context van het 

MAPLAB (zie hst. Fout! Verwijzingsbron niet 

gevonden. Fout! Verwijzingsbron niet gevonden.) 

teneinde naast de experimentele R&D omgeving 

van het PE systeem ook stabiele oplossingen voor 

eindgebruikers te kunnen bieden.  Belangrijkste 

focus heeft hierbij een vervanging van het centrale 

onderdeel van het PE systeem gekregen: de zgn. 

Statemachine. Dit onderdeel biedt de gebruiker 

een toegankelijk overzicht van alle in- en outputs 

van het hele systeem en de mogelijkheid deze 

eenvoudig aan elkaar te koppelen. Voor dit 

onderzoek is gekozen voor de software Isadora 

van Troika Ranch3.  

In het vooronderzoek is hiernaast een zeer toegepaste context, de The Globe voor Deloitte 

Innovation BV, aangegrepen om ervaring op te doen in het creëren van een interface voor een 

specifieke context en doelgroep.  Voor een beknopt verslag van dit traject, zie hst. 3.1 Een 

                                                           
3
 Zie http://troikatronix.com/isadora/about/  

Fig. 4 Performance Engine (PE) Statemachine 

Fig. 5 PE Engines, modules en koppelpatches 

Fig. 6 PE Grafische interfaces voor engines en modules 

http://troikatronix.com/isadora/about/
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toegepaste context: de I-zone van Deloitte Innovation BV voor de resultaten van dit 

onderzoekproject. 

Zie hiernaast hst.3.4 Interfacing voor de resultaten van deze onderzoekslijn. 

2.5 Spatial content  
Vanuit de onderzoekslijnen Mixed Reality en New Narratives wordt fysieke ruimte vaak 

ƎŜŎƻƳōƛƴŜŜǊŘ ƳŜǘ ŜŜƴ ΨŘƛƎƛǘŀƭŜ ǊǳƛƳǘŜΩΦ hƳ ŘŜȊŜ ǊǳƛƳǘŜǎ door elkaar heen te kunnen laten lopen is 

het van belang dat alle aanwezige actoren4, zowel analoog als digitaal, op elkaar aansluiten in een 

uniforme definitie van ruimtelijke verhoudingen, positie, rotatie en richting. Daarnaast moeten al 

deze actoren in staat zijn onmiddellijk te kunnen reageren op elke veranderende input van andere 

actoren.  

Concreet betekent dit bijvoorbeeld voor een fysieke beamer dat het ΨǿŜŜǘΩ ǿŀŀǊ Ƙet in de fysieke 

ruimte hangt en waarop hij projecteert waarbij het geprojecteerde (zijnde digitaal materiaalύ ΨǿŜŜǘΩ 

waarop het zich fysiek manifesteert en in welke verhouding deze digitale ruimte staat ten opzichte 

van de fysieke. Dit maakt het bijvoorbeeld mogelijk dat digitaal beeld én geluid zich dynamisch kan 

manifesteren door de hele fysieke ruimte heen, al dan niet reagerend op een andere actor zijnde 

fysiek of digitaal. 

In 2013 is een start gemaakt met dit onderzoek onder de titel 3D Canvas om het bovenstaande te 

onderzoeken aan de hand van bestaande modellen, middelen en tools die zich volledig of gedeeltelijk 

tot de Spatial Content R&D lijn verhouden. Hierbij is zowel gewerkt met al bestaande hard- en 

software als met een verkenning van nieuwe systemen. Het gaat hier bijvoorbeeld om het aanpassen 

van 3D engines als Unity 3D en Blender, het modulair kunnen koppelen van losse beamers aan 3D 

outputmodules via wŀǎǇōŜǊǊȅ tƛŜΩǎ aan één centrale 3D engine en een materiaalonderzoek naar 

projectie oppervlaktes. Prototypes zijn oa. getest tijdens de deelname aan het evenement Linie in 

lichterlaaie op 19 en 20 april 2013 en het  Performance Lab me DJT de Reus, 21 tm 25 oktober 2013. 

Zie hst. 3.5 Spatial content voor de resultaten van deze onderzoekslijn. 

2.6 Realtime visuals   
In een creatief maakproces waarin performativiteit, theatraliteit, ruimtelijkheid en fysieke interactie 

kernkwaliteiten zijn speelt onmiddellijkheid en de eigenschap te kunnen reageren in het moment,  

een essentiële rol. Dit betekent dat eventueel gebruikte media ook in staat moet zijn direct te 

kunnen reageren op een gegeven input. Vooropgenomen- όōƛƧǾΦ ŦƻǘƻΩǎ Ŝƴ ǾƛŘŜƻύ en/of voorbereid 

beeld (bijv. illustraties en animatie) kan door het live aanpassen van zijn Ψmanifestatie variabelenΩ 

(bijv. afspeelsnelheid, volgorde, grootte, positie, rotatie en verhoudingen van totale beeld) in het 

moment reageren maar blijft in zijn voorbereide vorm en kader grotendeels hetzelfde.  

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

graphics, en beeld waarbij het kader kan worden aangepast en/of daarin aanwezige objecten kunnen 

veranderen. Dit is bijvoorbeeld het geval bij zgn. real-time 2D en 3D graphics, waarbij de het kader 

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

ŘŜȊŜ ǿŜǊŜƭŘ Şƴ ƻōƧŜŎǘŜƴ ŜŜƴ ȊŜƪŜǊ ΨƎŜŘǊŀƎΩ ƪŀƴ ǿƻǊŘŜƴ ƳŜŜƎŜƎŜǾŜƴ ŘƻƻǊ ƳƛŘŘŜƭ Ǿŀƴ modulaire 

animatie sequenties en/of software code die (natuurkundige) dynamica simuleert. 
                                                           
4
 Zijnde ruimtes, materiaal, data, mensen, middelen etc 
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In het begin van 2013 is in een vooronderzoek fase van deze R&D lijn een zeer toegepaste context, 

het project The Globe voor Deloitte Innovation BV, aangegrepen om ervaring op te doen in het 

creëren van dynamische visuals op basis van grote data-bestanden, zgn Datavisualisatie. Voor een 

beknopt verslag van dit traject, zie hst. 3.1 Een toegepaste context: de I-zone van Deloitte Innovation 

BV voor de resultaten van dit onderzoekproject. 

Hiernaast is in 2013, onder andere anticiperend op de samenwerking met de HKU Muziek en 

Technologie en het Sonic Interaction Lab, een onderzoek gestart naar de technische mogelijkheden 

en voorwaarden voor het live koppelen van audio en video waarbij er niet alleen een eenzijdig 

sturende relatie mag ontstaan (bijv. muziek ter ondersteuning van beeld of muziekvisualisatie).  

Dit onderzoek heeft zich verbonden aan een tweetal verschillende onderzoeksactiviteiten van het 

MAPLAB; het (vooronderzoek) Happening Lab en het GLIMP Lab. Het Happening Lab project was een 

vooronderzoek voor het door Hannie van Velthoven van de afdeling Pop en Jazz geïnitieerde 

Happening project die in 2014 zal plaatsvinden in een samenwerking tussen HKU Utrechts 

Conservatorium, HKU Theater en HKU Muziek en Technologie waarin de vraag wordt gesteld hoe de 

diverse disciplines uit de verschillende afdelingen met elkaar in een improviserende dialoog kunnen 

ƪƻƳŜƴ Ǿƛŀ Ƙǳƴ ΨƛƴǎǘǊǳƳŜƴǘΩ ƻŦ ƳŜŘƛǳƳΦ IŜǘ GLIMP Lab is een vooronderzoek van regisseur Bram de 

Goeij, muzikant Tony Overwater en illustratrice Lotte van Dijck in samenwerking met Oorkaan naar 

een muziek voorstelling voor tweejarigen waarbij live muziek en getekend beeld een relatie met 

elkaar aangaan. 

Zie hst. 3.6 Realtime visuals voor 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 het onderzoek van het MAPLAB voor-, 

door- en in 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 context. Hierbij onderscheiden we ook drie verschillende fasen; voor-, tijdens- 

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

In 2013 zijn een aantal parallelle onderzoeken gestart in de context van het bovenstaande, deze zijn: 

¶ Ontwikkelen van een nieuwe website als platform voor communicatie van wat het MAPLAB 

doet, welke kennis daarmee is opgedaan en hoe je je kan voorbereiden op een eventuele 

samenwerking. 

¶ Het onderzoeken, ontwikkelen en testen van een online leeromgeving voor projectmatige 

samenwerking en verslaglegging (waarbij, na een vooronderzoek, vooralsnog is gekozen voor 

Google Apps for Education5) 

¶ Het onderzoeken, ontwikkelen en testen van een project management systeem (waarbij, na 

een vooronderzoek, is gekozen voor Redmine met een aangepaste EasyRedmine GUI plugin6). 

¶ Een onderzoek naar het combineren van tekst en video als verslaglegging en analyse vorm 

door Anne-Maria Versloot in de context van het (vooronderzoek) Happening Lab. 

                                                           
5
 http://www.google.com/enterprise/apps/education/  

6
 http://www.redmine.org/, http://www.easyredmine.com  

http://www.google.com/enterprise/apps/education/
http://www.redmine.org/
http://www.easyredmine.com/
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¶ Een onderzoek naar het gebruik van een mindmap omgeving als verslaglegging en analyse 

vorm door Falk Hübner in de context van het GLIMP Lab. 

¶ 9Ŝƴ ǾƻƻǊƻƴŘŜǊȊƻŜƪ ƴŀŀǊ ǾƻǊƳŜƴ Ǿŀƴ ƎŜŀǳǘƻƳŀǘƛǎŜŜǊŘŜ ΨǇǊƻŎŜǎ ŎŀǇǘǳǊŜ ǎȅǎǘŜƳŜƴΩΦ 

Zie hst. 3.7 Knowledge communication voor 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 lab-omgeving en praktijk situatie 

3) Evaluatie: afronden op te leveren uitkomsten, opstellen verslaglegging en kaders voor 

volgend onderzoek 

Vanzelfsprekend gelden deze fasen ook voor kleinere sub-projecten waarbij deze fasen als stappen 

herhaald kunnen worden als een iteratief proces. In de context van de verslaglegging van de MAPLAB 

R&D hoofdlijnen is deze fasering echter over een kalenderjaar toegepast. Hierbij zijn een aantal lijnen 

op verschillende momenten in het jaar gestart wat te maken heeft met de timing van de toezegging 

van het budget en de al lopende projecten in de periode jan-mei 2013, waaronder het toegepaste 

vooronderzoek voor Deloitte Innovation BV.  

Mede hierdoor loopt een aanzienlijk gedeelte van de afrondende derde fase van de R&D lijnen door 

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 Deloitte Innovation BV en het MAPLAB via de Faculteit Theater. 

De vragen die deze commerciële 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 niet-culturele 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 een toegepast vooronderzoek voor validatie 

vanuit een niet-cultureel werkveld mbt. de relevantie en noodzaak van het MAPLAB als een 

specifieke onderzoeksomgeving (zie hst. 3.1.7 Fase 6: samenwerking MAPLAB + Izone 2.0 + het 

Collaboratorium). 

3.1.1 Introductie Deloitte Innovation BV: I-zone, ȬÂÉÇ ÄÁÔÁȭ ÅÎ ÄÁÔÁ ÖÉÓÕÁÌÉÓÁÔÉÅ 

Deloitte Innovation BV is een eigen zgn. memberfirm binnen de organisatie van Deloitte Nederland 

wat weer deel uit maakt van Deloitte Touche Tohmatsu Limited (DTTL) met afdelingen over de hele 

wereld. Deloitte Innovation BV7 verzorgd binnen Deloitte Nederland innovatie trajecten voor zowel 

interne processen als externe klanten.  Speciaal voor deze innovatie trajecten is een ruimte ingericht 

in het kantoorpand van Deloitte in Utrecht; de I-zone. 

 

Fig. 7 Ingang Deloitte I-zone Utrecht 

Deze ruimte is in zijn afwijkende inrichting en toepassing van diverse technologie ontworpen om  

bezoekers en deelnemers te inspireren om voorbij voor hen bestaande kaders en overtuigingen te 

kunnen kijken en denken. De gehele I-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 met elkaar verbonden 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
 Zie http://innovation.deloitte.nl/?lang=nl_NL#1  

http://innovation.deloitte.nl/?lang=nl_NL#1
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In een aantal oriënterende gesprekken werd duidelijk dat de bij de  MAPLAB ontwikkelde visie met 

betrekking tot het gebruik van ruimte, technologische mogelijkheden en methodes een mogelijke  

relevantie had  voor het verder ontwikkelen van de I-zone en de daar beoogde activiteiten.  

Hierbij werden een drietal aandachtspunten waar vanuit een samenwerking tot tand kon komen   

geformuleerd: 

1. Het ontwerp van een aantal ruimtelijk ervaarbare multi-mediale templates voor het 

thematisch theatraal ΨŀŀƴƪƭŜŘŜƴΩ Ǿŀƴ ŘŜ L-zone voor diverse events  

2. Het ontwikkelen van toepasbare tools voor het interactief maken van de in de I-zone 

aanwezige multi-mediale mogelijkheden 

3. Het formuleren van een lange termijn visie en plan van aanpak voor het ontwikkelen van 

een volgende versie van de ruimte; de I-zone 2.0 

Hoewel het eerste aandachtspunt de 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 activiteiten waarbij weinig tot geen onderzoek en 

experiment nodig bleek. Vanuit het MAPLAB was met name het derde punt relevant om een 

samenwerking vanuit onderzoek en ontwikkeling aan te gaan. Echter gezien de korte termijn 

prestatie gerichte aard van Deloitte was een lange termijn samenwerking moeilijk 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  onderzoeken. Hierbij werd gekozen voor de concrete 

vraagstukken die zich aan dienden bij de afdeling Data-analitics van Deloitte Innovation BV. Deze 

afdeling houd zich bezig met het analyseren van grote data-sets, zgn. Big Data, voor grote bedrijven. 

Aan de hand van zeer geavanceerde wiskundige formules word gekeken naar mogelijk zinvolle 

informatie die verstopt zit in deze enorme bestanden, dit wordt data-mining genoemd.  

Vraagstukken van deze afdeling waren: 

1. Hoe maak je Big data bestanden zichtbaar en overzichtelijk voor de klant ?  

2. Hoe demonstreer je voor de klant interessante informatie die voortkomt uit de 

verkenning  van deze data-sets? 

3. Hoe communiceer je de uitkomsten en nieuwe inzichten die die voortkomt uit de 

analyse van deze data-sets? 
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3.1.2 Fase 1: Interpretatie v raagarticulatie en presentatie  

Naar aanleiding van een  vooronderzoek naar data visualisatie en infographics heeft het MAPLAB op 

14 januari 2013 een presentatie gegeven aan een aantal vertegenwoordigers van Deloitte Innovation 

BV, zowel vanuit de I-zone training afdeling als vanuit Data-analytics. 

 

Fig. 8 Presentatie van het geïntegreerde workshop concept 

In deze presentatie is een voorstel gedaan voor een workshop format met een aantal stappen in de 

diverse ruimtes van de I-zone mbv. diverse vormen van Data-visualisatie. Dit voorstel was dusdanig 

vorm gegeven dat aan alle drie de aandachtspunten voor een mogelijke samenwerking werd voldaan 

met als doel duidelijk te maken dat het ontwerpen van ruimte,  middelen en proces niet los van 

elkaar staan maar juist als een geïntegreerd geheel aangepakt moeten worden.  

 

Fig. 9 Gepresenteerde voorbeelden van ruimtelijke data-visualisaties 
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De presentatie bestond uit: 

1. Ruimtelijk ervaarbare alternatieve (theatrale-) vormen van data-visualisaties  

2. Een uitgewerkte centrale visualisatie met een hoge mate van interactiviteit 

3. Een workshop format die alle ruimtes, middelen en opdrachten voor de deelnemers 

verbind tot één geïntegreerd geheel 

Een aantal voorbeelden hiervan  werden gepresenteerd op een groot projectiescherm maar ook als 

projectie in de ruimte en een abstractere variant met geluid en licht. Deze dienden ter illustratie van 

manieren waarop data interactief ervaarbaar gemaakt kan worden anders dan in een (saaie) 

diagram. 

Het hoofdonderdeel van deze datavisualisaties is de zgn. The Globe: een interactieve datavisualisatie 

van de R&D investeringen wereldwijd die interactief bekeken, gefilterd en vergeleken kon worden 

met behulp van een wireless touch-pad interface in een volledige 3D omgeving. In de presentatie 

werd een gedeeltelijk werkende previsualisatie van deze interactieve datavisualisatie getoond als 

zgn. proof of concept voor een mogelijk uitvoerbaar pilot project. 

 

Fig. 11 The Globe previsualisatie en proof of concept 

   

Fig. 10The Globe kan mbv. een zgn. touch interface op 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 de I-zone met als doel deze als showcase in te kunnen 

zetten om medewerkers en bestuur te enthousiasmeren en als eerste stap om een lange termijn 

samenwerking op gang te brengen. 

In het destijds  overeengekomen contract wordt de opdracht en intentie tot een langere 

samenwerking als volgt beschreven: 

Opdrachtomschrijving: 

In deze pilot zal het Media and Performance Labaratory in samenwerking met Stichting 

z25.org de unieke mogelijkheden van de I-Zone onderzoeken aan de hand van interactieve 

data visualisatie.  Het eindproduct van deze pilot is een presentatie van de visualisaties en 

mogelijkheden daarmee op een nader te bepalen tijdstip in de I-Zone. 

Doelstelling: 

Er zullen, eventueel in overleg, een tweetal 'Open Data' sets worden geselecteerd als 

uitgangspunt. Deze twee datasets worden gecombineerd en gevisualiseerd. 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 interpretatie van de 
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 ontwikkeling van de I-zone, 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 Innovation 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 het I-Zone concept. De gevraagde 

expertise heeft in deze context specifiek betrekking op het creëren van inspirerende 

ervaringen, het begeleiden van creatieve maakprocessen met behulp van interactieve digitale 

technologie en het ontwikkelen van specifieke technologische tools om deze processen te 

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 essentiële fases heeft het MAPLAB in samenwerking met Stichting z25.org naar de 

realisatie van The Globe toegewerkt: 

Productie fase1) Technische ontwikkeling en GUI design 

Hoewel er voor het prototype die diende als proof 

of concept al veel was uitgedacht moest de 

technische architectuur, Open Data database 

conversie,  implementatie in de 3D engine, 2D 

datagraphics, tablet navigatie en de definitieve 

grafisch interface ontwerp nog gedaan worden. 

Natuurlijk is het in deze fase al van belang om 

diverse iteraties van de applicatie te bugtesten op 

technische  fouten, missende of incorrecte 

informatie of onlogische interface keuzes. 

Productie fase2) Tussenpresentatie aan opdrŀŎƘǘƎŜǾŜǊΣ ƳŀƪŜƴ Ǿŀƴ ǎŎŜƴŀǊƛƻΩǎ 

Aangezien Deloitte Innovation BV The Globe in de 

I-zone wilde gebruiken als showcase is het van 

belang dat zij ermee kunnen werken  en 

presenteren. Al gauw bleek de behoefte om 

tijdens het ontdekken scenario´s op te kunnen 

slaan in de interface teneinde die in een later 

tijdstip weer te kunnen gebruiken voor belangrijke 

presentaties aan klanten en bijvoorbeeld het 

bestuur van Deloitte Nederland. 

Productie fase 3) Implementatie op locatie I-zone en feedback van experts 

Bij het implementeren van de The Globe in de I-

zone van Deloitte bleek al gauw uit de feedback 

van de data-analytici dat de exacte representatie 

van de data erg van belang is, zeker als je het met 

elkaar wil vergelijken. Het gaf ook gelijk aanleiding 

opnieuw helder te communiceren dat het hier dus 

ging om een ervaarbare demo voor een niet (data-

analyse) technische doelgroep die gericht is op het 

geven van een inspirerende ervaring en niet 

zozeer om een exacte data-analyse 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 van The Globe in de I-zone als 

voorbeeld hoe interactieve data-visualisatie 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 budgettaire 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 

data-visualisaties werd gevraagd om een specifieke training te verzorgen voor een van de 

medewerkers van de data-analytics 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 en inzicht verkregen in 

de volgende onderdelen: 

¶ Introductie van datavisualisatie dmv. voorbeelden 

¶ Gebruik van verschillende toolsets 

¶ Object georiënteerd programmeren voor datavisualisatie toepassingen 

¶ De mogelijkheden van interactie met een gebruiker 

¶ Hoe je een verhaal kunt vertellen met data 

De training is gegeven in een tiental sessies op het MAPLAB door Machiel Veltkamp vanuit een 

samenwerking met Stichting z25.org. 

3.1.5 Fase 4: Advies innovatie processen: Fast forward  

Naast het inzetten van de ontstane expertise op het gebied van data-visualisatie 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 methodiek. Om te kunnen komen tot relevante adviezen voor het verder ontwikkelen 

van activiteiten in de I-zone is er eerst gekeken naar een bestaand innovatie traject van Deloitte 

Innovation BV, met in het bijzonder de eerste activiteit die gericht is op het ontwikkelen van nieuwe 

ideeën binnen Deloitte BV de zgn. Fast Forward-sessie. 

In de sessie is met diverse afdelingen van Deloitte gekeken naar de mogelijkheden van een 

interactieve multi-mediale ruimte in het algemeen en interactieve data-visualisatie in het bijzonder 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 huidige I-zone niet aan de eisen van een dergelijke ruimte 

voldeed met name vanuit het oogpunt van flexibiliteit, interactiviteit en uitbreidbaarheid.  

   

Fig. 12 Fast forward training in de I-zone 
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Fig. 13 Conclusies analyse Fast Forward sessie 

Naar aanleiding van de Fast Forward werksessie 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 van de I-zone interactieve digitale technologie 

kan worden ingezet om dit proces te verbeteren 

2. Een voorstel te doen voor een traject waarin gekomen kon worden tot een plan voor het 

realiseren van een volgende versie van de I-zone faciliteit, technologische mogelijkheden en 

bijbehorende processen  

Voor dit laatste punt is een voorstel gedaan voor het organiseren van een volgende werksessie op 

ƘŜǘ a!t[!.Σ ƎŜǘƛǘŜƭŘ Ψ²ƘŀǘΩǎ ƴŜȄǘΩΣ ƻƳ ŀŀƴ ŜŜƴ ŎƻƴŎǊŜǘƛǎŜǊƛƴƎ Ǿŀƴ ŜŜƴ ŘŜƎŜƭƛƧƪ Ǉƭŀƴ ǘŜ ǿŜǊƪŜƴΦ  

Ondertussen was een eerstvolgende stap in het ontwikkelen van de I-zone het integreren van het 

zogenaamde HIVE-concept. 

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

Als onderdeel van een data-analytics traject was bij een Deloitte filiaal in Washington (US) al een 

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

Ŝƴ ǎȅǎǘŜŜƳ ǿƻǊŘǘ Ψ¢ƘŜ IƛƎƘƭȅ LƳƳŜǊǎƛǾŜ ±ƛǊǘǳŀƭ 9ƴǾƛǊƻƴƳŜƴǘΩ ƎŜƴƻŜƳŘΣ ƻŦǘŜǿŜƭ HIVE8. 

                                                           
8
 http://www.deloitte.com/view/en_US/us/Services/additional-services/deloitte-analytics-

service/77ffffb5b88f2310VgnVCM3000001c56f00aRCRD.htm?id=us_furl_da_general_hive_112211  

http://www.deloitte.com/view/en_US/us/Services/additional-services/deloitte-analytics-service/77ffffb5b88f2310VgnVCM3000001c56f00aRCRD.htm?id=us_furl_da_general_hive_112211
http://www.deloitte.com/view/en_US/us/Services/additional-services/deloitte-analytics-service/77ffffb5b88f2310VgnVCM3000001c56f00aRCRD.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 naar Nederland te halen. Als voorbereiding op dit 

werkbezoek is aan het MAPLAB gevraagd de medewerker van Deloitte mee te nemen in een 

inspirerende presentatie over interactieve data-visualisatie.  

 

In deze presentatie is aandacht besteed aan twee belangrijke aandachtspunten: 

1. Het belang van storytelling: ΨData-visualisatie is niet hetzelfde als infographicsΩ 

2. De impact van het ruimtelijk ervaarbaar maken: ΨHighly Immersive is niet hetzelfde als een 

kamer met veel beeldschermenΩ 

Beide punten waren gebaseerd op een analyse van het HIVE-concept 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 waarin gekeken zou worden naar een 

nieuwe versie van de I-zone met inbegrip van de inzichten die voortkwamen uit voorgaande stappen 

ontstond de noodzaak om op zoek te gaan naar een technische partner om een mogelijk eerste 

prototype daadwerkelijk in samenwerking met het MAPLAB te kunnen realiseren. 
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Via Arnaud Loonstra van Stichting z25.org is contact gelegd met de afdeling visualisatie van SURF-

Sara9. Dit instituut combineert niet alleen de technische know-how met betrekking tot data-

visualisatie en zgn. high performance computing maar beschikt zelf ook over een ruimte waar 

interactief met data-visualisaties kan worden gewerkt; het zgn. Collaboratorium10. 

 

Fig. 14 Presentatie van MAPLB/z25 aan SURF- Sara in het Collaboratorium 

In de voor Deloitte ontwikkelde pilot The Globe had Stichting z25.org een aantal technologische 

innovaties gerealiseerd in de Blender Open Source 3D engine die vervolgens zijn gepresenteerd aan 

de visualisatie afdeling van SURF-Sara in hun eigen Collaboratorium als voorbeeld van een 

interactieve data-visualisatie. Geïnspireerd door deze ontmoeting  zijn deze medewerkers van SURF-

Sara naar het MAPLAB gekomen voor een presentatie met betrekking tot de mogelijkheden van een 

samenwerking. In deze sessie is de visie van het MAPLAB als onderzoeksomgeving  alsmede de vanuit 

de MAPLAB R&D-lijn Data communication  ontwikkelde ZOCP smart-protocol gepresenteerd. 

   

Vanuit deze oriënterende ontmoetingen bleken veel overlappende interesses en technologische 

vraagstukken te bestaan. Zowel de HKU(vertegenwoordigd vanuit het MAPLAB) als Deloitte als SURF-

Sara hadden met elkaar gemeen dat zij onafhankelijk van elkaar tot het inzicht waren gekomen dat er 

                                                           
9
 https://www.surfsara.nl/services/visualization  

10
 https://www.surfsara.nl/services/visualization/collaboratorium  

https://www.surfsara.nl/services/visualization
https://www.surfsara.nl/services/visualization/collaboratorium
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een noodzakelijke behoefte was om, binnen hun eigen professionele context, een fysieke ruimte te 

creëren  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 gemeenschappelijkheid leek een samenwerking van de drie organisaties 

voor de hand te liggen waarbij het MAPLAB, de I-zone en het Collaboratorium  als specifieke ruimtes 

konden worden samengevat onder de gemeenschappelijke noemer van Collaborative Mixed Reality 

Environment. De rolverdeling van deze samenwerking zou als volgt kunnen worden omschreven: 

¶ HKU / MAPLAB = Artistieke partner 

¶ SURF-Sara = Technische partner 

¶ Deloitte Innovation BV = Commerciële partner  

 

Fig. 15 Beoogde samenwerking HKU/MAPLAB, SURF-Sara 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 vergelijking volgende pagina). 
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Fig. 16 Vergelijking eigenschappen MAPLAB, Collaboratorium en I-zone 

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

ten opzichte van flexibiliteit en uitbreidbaarheid, zeker vanuit de context van creatieve processen en 

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

Ƙǳƴ ǊǳƛƳǘŜǎ Ŝƴ ƳƛŘŘŜƭŜƴ ǘŜ ǿƛƭƭŜƴ ƪǳƴƴŜƴ  ΨǎǇŜƭŜƴΩ ƻƳ ǘƻǘ ƴƛŜǳǿŜ ƛƴȊƛŎƘǘŜƴ Ŝƴ ƻǇƭƻǎǎƛƴƎŜƴ ǘŜ 

komen, heeft het MAPLAB juist de behoefte vanuit een toenemende vraag vanuit de professionele 

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

bieden.  

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

Een samenwerking met een technologische en commerciële partner in het ontwikkelen van een 

Collaborative Mixed Reality Environment die zowel flexibel en uitbreidbaar is alsmede stabiel en 

robuust lijkt dus een logische conclusie. Zowel Deloitte Innovation BV alsmede de afdeling 

visualisatie van SURF-Sara 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 Innovation BV echter laten weten binnen de organisatie niet 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 een pikant detail dat Deloitte en SURF-Sara 

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 Deloitte Utrecht die 

al bij de vorige fases betrokken waren, maar de focus op korte termijn, zichtbare resultaten (zoals 

een fysieke ruimte als i-Zone) in de organisatie. Het draagvlak voor een langer iteratief proces naar 

een integrale lange termijn oplossing (waarvan de uitkomst niet op voorhand helder is), is heel klein. 
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Dat is een veel geziene en begrijpelijke houding voor een winstgevende onderneming in 

ŜŎƻƴƻƳƛǎŎƘŜ ŎǊƛǎƛǎǘƛƧŘΦ ²Ŝƭƪ ƻŦ ǿƛŜƴǎ ΨǇǊƻōƭŜŜƳΩ ōƛƴƴŜƴ 5ŜƭƻƛǘǘŜ LƴƴƻǾŀǘƛƻƴ ǿƻǊŘǘ ƻǇƎŜƭƻǎǘ ƳŜǘ ŜŜƴ 

iteratief ontwerp proces voor een interactieve ruimte voor procesversnelling? Wie wil zich daaraan 

ŎƻƳƳƛǘǘŜǊŜƴ Ŝƴ ŘǊŀŀƎǾƭŀƪ ōƻǳǿŜƴ ōƛƧ ȊƛƧƴ ŎƻƭƭŜƎŀΩǎ ŀƭǎ ƪǿŀƴǘƛǘŀǘƛŜǾŜ ǊŜǎǳƭǘŀǘŜƴ ƛƴ ƪƻǊǘƭƻǇŜƴŘŜ 

financiële verantwoordings-cycli afdoende zijn voor een succesvolle carrière? 

Onze uitdaging hierin is het vinden van de intrapreneur, 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 meest logische manier om dit te doen is het 

ΨǇǊƻŘǳŎǘƛǎŜǊŜƴΩ Ǿŀƴ ƻƴǎ ƻƴŘŜǊȊƻŜƪΦ IƻŜ ǾŜǊƘƻǳŘǘ ȊƛŎƘ Řŀǘ ǘƻǘ ŘŜ ƪŜǊƴ Ǿŀƴ ƘŜǘ ƻƴŘŜǊȊƻŜƪ Řŀǘ ȊƛŎƘ 

richt op het proces en niet op het product? Kunnen dergelijke opdrachten R&D blijven verrijken, of 

verkopen we dan producten waarin we toepassen wat we al kunnen? 

Dat de afdeling Visualisatie van SURF-Sara niet durft te investeren heeft eveneens te maken met een 

interne cultuur. De grootste gebruikersgroep van deze afdeling bestaat uit wetenschappelijke 

onderzoeksgroepen die met name de bij SURF-Sara aanwezige computer rekenkracht willen inzetten. 

Ondanks intenties bij de bestuurlijke laag van SURF-Sara om zich ook meer op andere klanten te 

richten lijkt de organisatie hier echter nog alleen klaar voor te zijn in zeer projectmatige 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 robuuste Collaborative Mixed Reality Environment die 

flexibel en uitbreidbaar is. Inmiddels bestaat echter wel de intentie om zich meer internationaal te 

oriënteren. Uit een eerste inventarisatie van potentiele partners blijkt een strategische partnership 

met andere kennisinstellingen en innovatie organisaties vanuit een Europese aanvraag een 

interessante optie. 

  



Verslag MAPLAB R&D 2013   Pagina 28 van 58 

3.2 Data communication  
Onder de R&D onderzoekslijn Data communication is in 2013 het volgende opgeleverd: 

1. 9Ŝƴ ŜŜǊǎǘŜ ŦƻǊƳǳƭŜǊƛƴƎ Ǿŀƴ ŜŜƴ ΨaŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǾƻƻǊ ƘŜǘ formuleren van een Performance 

Engine 2.0 architectuur en het realiseren van een Smart protocol 

2. Een inventarisatie van geschikte protocollen op diverse Protocol transport layers voor het 

realiseren van een Smart protocol 

3. Een adaptatie van het bestaande ZeroMQ Realtime Exchange Protocol (ZRE) naar de 

programmeertaal Python. 

4. Een eerste versie van het Z25 Orchestration Control Protocol (ZOCP). 

5. Een eerste prototype van het Z25 Orchestration Control Protocol (ZOCP)in Python (pyZOCP). 

6. Een eerste implementatie van pyZOCP in het systeem wat is gebouwd voor het Line in 

Lichterlaaie project als test-case. 

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

Performance Engine modules.  

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande opgeleverde elementen als onderdeel van de 

fasering van de Data communication R&D onderzoekslijn. 

3.2.1 Fase 1: vooronderzoek bestaande / geschikte protocollen ȟ ȬÍÅÎÔÁÁÌ ÍÏÄÅÌȭ 

In het vooronderzoek van de Data communication R&D lijn is onder de noemer Smart 
communication protocol een lijst van eisen samengesteld waar het protocol aan zou moeten 
voldoen: 

1) Simple and stupid; it should be self-manageable 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.e. it won't freeze a program ever 

 
2) Use standards or defactos  

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

 Vervolgens is gekeken naar bestaande ideeën en protocollen met deze lijst van eisen in het 
achterhoofd: 

One 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 what we need 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 different communication topologies. For this reason we will build a prototype 
based on ZeroMQ.  

Nadat de keuze voor ZeroMQ11 is gevallen, zijn er nog diverse andere communicatie protocollen 
ƴƻŘƛƎ ǾƻƻǊ ŘŜ ŘƛǾŜǊǎŜ ΨƭŀƎŜƴΩ ǿŀŀǊƛƴ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜ ŎƻƳƳǳƴƛŎŜŜǊǘΦ IƛŜǊōƛj moet er gedacht worden aan 
een stapeling van communicatie protocollen die ieder verantwoordelijk zijn voor communicatie in 

                                                           
11

 Zie http://zeromq.org/  

http://zeromq.org/
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een andere deel van de stapeling van low-level software (heel dicht op de architectuur van de 
hardware) en high-level software die dichter bij de gebruiker zit. Bovenop de laag van ZeroMQ is 
gekozen voor de ZeroMQ Realtime Exchange Protocol (ZRE)12 als Protocol Transport Layer. 

(Zie ook Fig. 3 Schematic overview of the two development paths - Arnaud Loonstra 2013 in Hst. 2.2 
Data communication) 

 

Fig. 17 Protocol transport layers - Arnaud Loonstra 2013 

Naast dit vooronderzoek naar bestaande protocollen heeft het ook geleid tot een eerste stap in het 
ŦƻǊƳǳƭŜǊŜƴ Ǿŀƴ ŜŜƴ ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ŘƛŜ ƴƻŘƛƎ ƛǎ Ǿŀƴǳƛǘ ŜŜƴ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛǎŎƘ ǇŜǊǎǇŜŎǘƛŜŦ ƻƳ ŀƭƭŜ 
MAPLAB R&D te verbinden. In hst. 2.1 Een Ψmentaal modelΩ als fundament wordt hier een beknopte 
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 dat bovenop de ZeroMQ en ZRE Protocol Transport 

Layers ŜŜƴ ŜƛƎŜƴ ǇǊƻǘƻŎƻƭ ƻƴǘǿƛƪƪŜƭŘ ƳƻŜǘ ǿƻǊŘŜƴ ƻƳ ŘŜ ōƻǾŜƴǎǘŀŀƴŘŜ ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǘŜ ƪǳƴƴŜƴ 

concretiseren en testen. Deze extra laag moet het mogelijk maken niet alleen een verbinding te 

kunnen leggen maar ook de voorwaarden voor deze verbinding te kunnen uitwisselen tussen twee of 

meerdere nodes. Dit protocol is het Z25 Orchestration Control Protocol (ZOCP) geworden. 

                                                           
12

 Zie http://rfc.zeromq.org/spec:20  

http://rfc.zeromq.org/spec:20


Verslag MAPLAB R&D 2013   Pagina 30 van 58 

Het ZOCP protocol is een set van instructies in de vorm van computer code geschreven in Python13 

die een verbinding mogelijk maakt tussen twee systemen én de voorwaarden van de communicatie 

dynamisch aanstuurt. Deze set van instructies kan vervolgens worden ingebouwd in een Performance 

Engine module, waarna het protocol ervoor zorgt dat de module zich kan aanmelden op het netwerk 

en in staat is met andere modules met een ZOCP implementatie te communiceren. Het protocol kan 

ook in andere computer talen worden geïmplementeerd, er is nu voor Python gekozen omdat het 

een uitstekende taal is voor prototyping en relatief eenvoudig te beheersen zodat implementatie, oa. 

in modules van het Performance Engine systeem, haalbaar blijft voor een bredere groep 

ontwikkelaars.  

 

Fig. 18 ZOCP prototype - Arnaud Loonstra 2013 

Een voorbeeld van een eerste toepassing van het ZOCP protocol is de implementatie in het systeem 

wat is gebouwd voor het Line in Lichterlaaie project. Hierbij wordt de communicatie tussen de 

.ƭŜƴŘŜǊ ΨhǊŎƘŜǎǘǊŀǘƻǊ ƘƻƻŦŘƳƻŘǳƭŜΩΣ ŘƛŜ ŘǊŀŀƛŘŜ ƻǇ ŜŜƴ ƭŀǇǘƻǇΣ Ŝƴ ŘŜ ŘƛǾŜǊǎŜ Ψо5 ŀŦǎǇŜŜƭƳƻŘǳƭŜǎΩ 

ŘƛŜ ŘǊŀŀƛŘŜ ƻǇ wŀǎǇōŜǊǊȅ tƛŜΩǎ ŘȅƴŀƳƛǎŎƘ ŘƻƻǊ ƘŜǘ ZOCP protocol geregeld. Wat betekend dat een 

ƴƛŜǳǿŜ Ψо5 ŀŦǎǇŜŜƭƳƻŘǳƭŜΩ ȊƛŎƘ ƳŜǘ ƘŜǘ ZOCP protocol kan aanmelden op het netwerk waarna het 

automaǘƛǎŎƘ ǿƻǊŘǘ ƳŜŜƎŜƴƻƳŜƴ ƛƴ ƘŜǘ ΨōŜŜƭŘΩ ǿŀǘ ŘŜ ΨhǊŎƘŜǎǘǊŀǘƻǊ ƘƻƻŦŘƳƻŘǳƭŜΩ ƘŜŜŦǘ Ǿŀƴ ŘŜ 

fysieke en virtuele ruimte. Voor de implementatie van dit protocol moest iedere module handmatig 

ingevoerd worden in het systeem én elke verandering weer opnieuw handmatig worden aangepast.   

                                                           
13

 Zie http://www.python.org/  

http://www.python.org/
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Zie voor een beschrijving van het Linie in lichterlaaie project hst. 3.5.2 Fase 2a: Ontwikkeling en 

testing  Ψ[ƛƴƛŜ ƛƴ ƭƛŎƘǘŜǊƭŀŀƛŜΩ. 

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 worden aangeboden via een Developers portal door 

Stichting z25.org. 

De Python implementatie van het ZOCP protocol wordt aangeboden onder een Open Source license 

op GitHub: https://github.com/z25/pyZOCP. 

Om het ZOCP protocol te kunnen ontwikkelen in de stapeling van de ZeroMQ en ZRE Protocol 

Transport Layers is een Python versie van het ZRE protocol geschreven. Deze is wordt eveneens 

aangeboden onder een Open Source license op GitHub:  https://github.com/zeromq/pyre. 

In het ontwikkelen van het ZOCP protocol is bewust gekozen voor het voortbouwen op bestaande 

expertise en actief contact gelegd met de ZeroMQ en ZRE developer community. In samenwerking 

met deze community is de Python versie van het ZRE protocol ontwikkeld. 

De volgende fase van deze onderzoekslijn zal bestaan uit het implementeren van het ZOCP protocol 

in de diverse bestaande modules van de Performance Engine én het standaard implementeren in nog 

te ontwikkelen modules. Ook zal er gekeken worden hoe de gedachte van Spatial awareness14 zich 

verhoud tot de verdere ontwikkelen van het  Z25 Orchestration Control Protocol (ZOCP). 

  

                                                           
14

 Zie hst. 2.1 Een Ψmentaal modelΩ als fundament voor een technische architectuur. 

https://github.com/z25/pyZOCP
https://github.com/zeromq/pyre
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3.3 Tracking & sensing  
Onder de R&D onderzoekslijn Tracking & sensing is in 2013 het volgende opgeleverd: 

1. Vooronderzoek inventarisatie mogelijkheden Kinect en Razer Hydra. 

2. Python script PyPEHydra voor verbinding van Sixsense SDK met PEHydra koppelpatch 

3. Performance Engine PEHydra koppelpatch met grafische user interface (GUI) 

In 2014 zal als afronding van deze R&D onderzoekslijn nog de volgende overeengekomen onderdelen 

worden opgeleverd als onderdeel van het 2013 traject: 

4. Verslaglegging gebruik NiMate real-time motion capture software 

5. Verslaglegging implementatie PyPEHydra Python script en PEHydra koppelpatch 

6. Inventarisatie lijst van aanbevelingen ǾƻƻǊ ŦƻǊƳǳƭŜǊƛƴƎ ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǾƻƻǊ Tracking & 

sensing modules 

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande opgeleverde elementen als onderdeel van de 

fasering van de Tracking & sensing R&D onderzoekslijn. 

3.3.1 Fase 1: vooronderzoek KINECT skeleton tracking en puppeteering controls   

In tegenstelling tot de zgn. bottom-up benadering van de Data communication R&D onderzoekslijn is 

in deze onderzoekslijn gekozen voor een zgn. top-down methode waarbij een concrete aanleiding, 

een onderzoekslab met Theatergezelschap DJT de Reus, is aangegrepen om onderzoek te doen naar 

het inzetten van zgn. tracking en sensing technologie in de context van mogelijkheden voor 

poppenspel met een virtueel karakter in een fysieke performatieve omgeving. 

In het vooronderzoek is gekeken naar diverse tracking en sensing hard- en software, deze maken het 

ǾƻƻǊ ŜŜƴ ŎƻƳǇǳǘŜǊǎȅǎǘŜŜƳ ƳƻƎŜƭƛƧƪ  ƻƳ ŘŜ ŦȅǎƛŜƪŜ ǿŜǊŜƭŘ ǘŜ ƪǳƴƴŜƴ ΨǿŀŀǊƴŜƳŜƴΩ Ŝƴ ΨǾƻƭƎŜƴΩ 

ǿŀŀǊŘƻƻǊ ƘŜǘ ƪŀƴ ΨǊŜŀƎŜǊŜƴΩ ƻǇ ƛƴǇǳǘ Ǿŀƴ buiten het computersysteem. De huidige Performance 

Engine systeem beschikt al over diverse hard- en software om dit mogelijk te maken. In 2013 is 

echter naar aanleiding van vragen die voortkwamen uit voorbereidende gesprekken met DJT de Reus 

bijzondere aandacht besteed aan de Microsoft Kinect en Razer Hydra van Sixsense15. 

DJT de Reus was geïnteresseerd in het live kunnen bewegen van viruele 3D digitale karakters dmv het 

hele lichaam. Hiervoor moet het systeem dus het lichaam kunnen herkennen en omzetten naar 

relevante data voor een virtueel karakter, vanuit de Kinect is het mogelijk met de juiste software dit 

te doen via zgn. skeletton tracking software (bijv. via Primesense Nite16). Hiernaast waren er 

vraagstukken met betrekking tot het kunnen verplaatsen van het karakter in de virtuele wereld, het 

kunnen veranderen van gezichtsuitdrukkingen, het aansturen van omgevingsfactoren in de 3D 

computerwereld alsmede de kadrering van het digitale beeld. Ten slotte waren er vragen over het 

combineren van fysieke en virtuele personages en ruimte, zie hiervoor ook hst. 3.5.3 Fase 2b: 

Onderzoek projectiedoeken en testing in DJT de Reus LAB. 

Om het bewegen van digitale karakters mogelijk te maken is in het vooronderzoek gekeken naar 

mogelijkheden hoe een Microsoft Kinect camera met welke software een 3D karakter in een zgn. 3D 

engine kan aansturen door middel van real-time motion capture techniek. Hierbij is na het evalueren 

                                                           
15

 Zie http://www.microsoft.com/en-us/kinectforwindows/ en http://sixense.com/hardware/razerhydrapage  
16

 Zie http://www.openni.org/files/nite/   

http://www.microsoft.com/en-us/kinectforwindows/
http://sixense.com/hardware/razerhydrapage
http://www.openni.org/files/nite/
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van diverse mogelijkheden en configuraties gekozen voor een koppeling van de Microsoft Kinect via 

de software NiMate met de 3D eninge Unity 3D. NiMate17 is bestaande software waarvoor betaald 

moet worden, uit het vooronderzoek bleek echter dat open-source varianten niet stabiel genoeg 

waren om in een lab-situatie 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 verplaatsing van het karakter, veranderen van gezichtsuitdrukkingen, 

verandering van omgevingsfactoren in de 3D computerwereld alsmede de kadrering van het digitale 

beeld is gekozen voor de Razer Hydra als een multi-functionele controller. Deze keuze was mede 

gemaakt op basis van de potentie de Razer Hydra ook te kunnen gebruiken om beide armen en 

handen van het virtuele karakter te kunnen aansturen. Hierdoor zou de tactiele precisie toenemen 

en fijnere motoriek mogelijk maken waardoor een poppenspeler een grotere reeks van expressie 

mogelijkheden tot zijn beschikking krijgen. 

Om de Razer Hydra te kunnen koppelen aan de bestaande mogelijkheden van de Performance Engine 

(PE) om de Unity 3D engine te kunnen aansturen is via de Sixsense SDK18 door een tussenstap via een 

Python script (PyPEHydra) een PE koppeling gemaakt in MaxMsp (een zgn. Koppelpatch) met een 

grafische gebruikers interface (een zgn. GUI).  

 

Fig. 19 Schakeling Hydra SDK naar PE koppelpatch - Ferdy Guliker 2013 

 

                                                           
17

 Zie http://www.ni -mate.com/  
18

 Zie http://sixense.com/hardware/sixensesdk  

http://www.ni-mate.com/
http://sixense.com/hardware/sixensesdk
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Deze schakeling maakt het mogelijk niet alleen 

de input mogelijkheden van de Razer Hydra te 

verbinden aan mogelijkheden in de Unity 3D 

engine maar deze koppelingen ook dynamisch 

te kunnen aanpassen via de Statemachine van 

de Performance Engine, of binnenkort via de 

software Isadora (zie ook hst.3.4 Interfacing). 

 

 

 

 

Fig. 21 PE Statemachine met Hydra koppeling via Python script ς Ferdy 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 voorbehouden 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 de Kinect een uitdaging, maar zeker ook het gebruik van de Razer 

Hydra als controller voor verplaatsing van het karakter, gezichtsuitdrukkingen en het aansturen van 

de virtuele camera. 

Fig. 20 PEHydra koppelpatch met GUI - Ferdy Guliker 2013 
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Fig. 22 Lab DJT de Reus - acteur stuurt virtueel karakter aan in 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 dezelfde ruimte was als waar het karakter en fysieke mede-

speler zich bevonden. Deze gemedieerde performance was alleen mogelijk door de diverse systemen 

in het MAPLAB gebouw te verbinden via het LAN-netwerk. 

 

Fig. 23 Lab DJT de Reus - Acteur 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 website van het MAPLAB zal een uitleg en video documentatie beschikbaar worden 

gemaakt (zie ook hst. 3.7 Knowledge communication). 

3.3.3 Fase 3: Verslaglegging en volgende stappen  

In de laatste fase van de Tracking & sensing R&D onderzoekslijn zijn alle bevindingen van het 

vooronderzoek mbt. de Kinect, skeletton tracking software en de Razer Hydra online 

gedocumenteerd.  

Ook is er verslag gedaan van het ontwikkeltraject van het Python PyPEHydra script en het gebruik van 

de Sixsense SDK met het oog op doorontwikkeling met de volgende versie van de Hydra; The STEM 

system19. Dit systeem bestaat uit vijf draadloze sensors die de absolute positie tov. het basisstation 

doorgeven en gebruikt kunnen worden als een veel nauwkeurigere real-time motion capture systeem 

voor relatief lage kosten. Naar aanleiding van een bijdrage aan het Kickstarter project20 verwachten 

we in juli 2014 een eerste prototype te mogen ontvangen. 

Door middel van het aanbieden van online instructie documentatie voor het gebruik van het Python 

PyPEHydra script en de PEHydra koppelpatch maakt de ontwikkelde technologie deel uit van de vaste 

toolset van de Performance Engine. In 2014 zal er gekeken worden welke vorm van instructie 

materiaal het meest geschikt zal zijn voor eindgebruikers. Het bestaat tot de mogelijkheden om 

bijvoorbeeld naast de technische documentatie zorg te dragen voor video tutorials of zgn. Video 

traing module (VTM). 

Ten slotte zal als laatste onderdeel van deze fase een reeks van conclusies en aanbevelingen met 

betrekking tot het kunnen formuleren van een ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǾƻƻǊ verdere ontwikkeling van 

Tracking & sensing modules. Hier zal vanzelfsprekend ook rekening worden gehouden met de 

ontwikkelingen van het Smart protocol bij de R&D onderzoekslijn Data communication en de 

ƻƴǘǿƛƪƪŜƭƛƴƎ Ǿŀƴ ŜŜƴ ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǾƻƻǊ ŘŜ  Spatial awareness vereisten bij de R&D 

onderzoekslijn Spatial content. 

  

                                                           
19

 Zie http://sixense.com/hardware/wireless  
20

 Zie https://www.kickstarter.com/projects/89577853/stem-system-the-best-way-to-interact-with-
virtual?ref=discovery  

http://sixense.com/hardware/wireless
https://www.kickstarter.com/projects/89577853/stem-system-the-best-way-to-interact-with-virtual?ref=discovery
https://www.kickstarter.com/projects/89577853/stem-system-the-best-way-to-interact-with-virtual?ref=discovery
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3.4 Interfacing  
Onder de R&D onderzoekslijn Interfacing is in 2013 het volgende opgeleverd: 

1. PE enabled OSC Send fixed output Isadora actor/plugin voor MAC/PC 

2. PE enabled OSC Recieve fixed inputIsadora actor/plugin voor MAC/PC 

3. Blender template en/of python file voor standaard OSC communicatie 

4. Blender template en/of python file voor PE enabled SIL/UDP communicatie 

5. Unity 3D template voor standaard OSC communicatie 

6. Unity 3D template voor PE enabled SIL/UDP communicatie 

In 2014 zal als afronding van deze R&D onderzoekslijn nog de volgende overeengekomen onderdelen 

worden opgeleverd als onderdeel van het 2013 traject: 

7. PE enabled OSC Send variable outputIsadora actor/plugin voor MAC/PC 

8. PE enabled OSC Recieve variable inputIsadora actor/plugin voor MAC/PC 

9. (Online )instructie documentatie voor gebruik Isadora PE enabled actors 

10. (Online )instructie documentatie 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 de Interfacing R&D onderzoekslijn. 

3.4.1 Fase 1: vooronderzoek Isadora SDK  

Zoals aangegeven in de beschrijving van de R&D onderzoekslijn Interfacing21 is er gezocht naar een 

geschikte vervanging van de PE Statemachine, waarbij is gekozen voor de software Isadora van 

Troika Tronix als stabiele oplossingen voor eindgebruikers. De software is echter niet perse gebouwd 

om te communiceren volgens de logica van de PE Statemachine waar input- en outputmodules zich 

dynamisch aanmelden via het netwerk met diverse verschillende in- of output variabelen waarna ze 

binnen de software gekoppeld kunnen worden.  

 

Fig. 24 Isadora software door Troika Tronix 

                                                           
21

 Zie hst. 2.4 Interfacing 
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In de eerste fase van dit onderzoek is gekeken op welke wijze Isadora in staat is te communiceren 

met externe software én hoe de zgn. Software Development Kit (SDK) van Isadora werkt. Naar 

aanleiding van dit vooronderzoek is gebleken dat het ontwikkelen van zgn. plugins voor Isadora met 

behulp van de Isadora SDK tot de mogelijkheden behoort. 

3.4.2 Fase 2: Ontwikkeling Custom Isadora OSC plugins   

Om te kunnen functioneren als een PE Statemachine omgeving moet Isadora in staat zijn input van 

buiten de eigen software omgeving te kunnen ontvangen en output te kunnen verzenden met 

behulp van het zgn. Open Sound Protocol (OSC)22. Hiervoor is begonnen met het programmeren en 

compileren van twee relatief eenvoudige plugins voor Isadora: 

1. IsadoraOSCsend: bedoeld voor output vanuit Isadora die op één ip 

adres, één poort, één message header één waarde doorstuurt 

naar één externe bron (zijnde andere software).  

 

2. OSCrecieveSingleValue: bedoeld voor input vanuit één externe 

bron die op één poort, één message header een ontvangen 

value ontvangt en naar naar zijn interne output stuurt. 

Zoals wordt uitgelegd gaat het hier slechts om één waarde van of naar één externe bron op een vast 

adres in het netwerk. De Performance Engine modules werken echter vaak met meerdere waardes 

en met diverse adressen. Zo kan bijvoorbeeld de input van een Wii-mote op Laptop 1 naar Isadora 

toe bestaan uit diverse knoppen die kunnen worden ingedrukt maar ook ook uit de hoek waarin je de 

Wii-mote houd tov de zwaartekracht. Een output koppeling vanuit Isadora kan bijvoorbeeld gaan 

naar laptop 2 waar een 3D Engine draait waarin waar diverse objecten met verschillende 

eigenschappen 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 creëren van Isadora plugins die meerdere 

variabelen kan doorsturen als in- of output: 

1. IsadoraSendOSCMultiple: bedoeld voor output vanuit Isadora die op 

één ip adres, één poort, één message header een aantal met de 

hand te zetten waardes doorstuurt naar één externe bron (zijnde 

andere software).  

 

2. OSCRecieveMultipleHeaders: bedoeld voor input vanuit één 

externe bron die op één poort, meerdere met de hand te 

zetten message headers per message header één output 

ontvangt en naar zijn met een gelijke hoeveelheid interne 

outputs stuurt. 

Deze vier bovenstaande plugins werken zogezegd met het OSC protocol en kunnen in feite 

communiceren met elke software die met hetzelfde protocol kan zenden en ontvangen. De PE 

Statemachine werkt echter met een eigen protocol het zgn SIL.UDP een adaptatie van het standaard 
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 Zie http://opensoundcontrol.org/introduction-osc  
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User Datagram Protocol (UDP). Om deze reden zijn twee specifieke plugins ontwikkeld voor Isadora 

om met de diverse al bestaande Performance Engine modules te kunnen communiceren: 

1. IsadoraOSCSendStatemachine: bedoeld voor output vanuit Isadora die op één ip adres, één 

poort, één message header, meerdere waardes doorstuurt naar een Statemachine met 

behulp van het SIL.UDP protocol naar één externe bron (zijnde andere software).  

 

 

Fig. 25 IsadoraOSCSendStatemachine plugin voor Isadora - Machiel Veltkamp 2013 
 

2. InputStatemachine: bedoeld voor input vanuit één externe bron die op één poort, één 

message header een init string ontvangt die de bij behorende interne outputs genereert. 

 

Fig. 26 InputStatemachine plugin voor Isadora - Machiel Veltkamp 2013 
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3.4.3 Fase 3: Testen,afronding  ontwikkeling en verslaglegging  

Bovenstaande plugins zijn inmiddels getest in Isadora zowel op een Mac als PC omgeving, zo zijn 

bijvoorbeeld eerste koppelingen tussen Isadora en de PE enabled Unity 3D engine getest 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 in- en output workflow te krijgen, zo kan er gedacht worden aan:  

1. IsadoraOSCSendStatemachineMulti: bedoeld voor output vanuit Isadora die op één ip adres, 

één poort, meerdere message header, meerdere waardes doorstuurt naar een Statemachine 

met behulp van het SIL.UDP protocol naar één externe bron (zijnde andere software). 

 

2. IsadoraOSCSendStatemachineFlex: die naar een init string luistert van een output module en 

vervolgens de juiste inputs maakt. 

 

3. IsadoraOSCReceiveStatemachineFlex: die een init string kan sturen en zich daarmee 

aanmeldt in de Statemachine als output. 

Voor alle reeds bestaande plugins is als onderdeel van de derde fase begeleidende instructie 

documentatie geschreven en daarnaast instructie hoe zelf een Isadora plugin te schrijven en 

compileren voor diverse besturingssystemen. 

Tot slot is er voor zowel de reguliere OSC plugins als voor de SIL.UDP een tweetal templates gemaakt 

voor de Blender-  en de Unity 3D Engine. Deze bestanden kunnen geopend worden in de 

respectievelijke software omgevingen waarna communicatie met de in Isadora geladen plugins 

eenvoudig in te stellen is. 
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3.5 Spatial content  
Onder de R&D onderzoekslijn Spatial content is in 2013 onder de noemer 3D Canvas het volgende 

opgeleverd: 

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

mapping  

2. Opleveren Unity 3D template PE enabled 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 voor- / nadelen + conclusies MiddleVR   

5. Testen gebruik Gspeak in MAPLAB context 

6. (Online) documentatie voor- / nadelen + conclusies Gspeak 

Hier onder volgt een korte uitleg over bovenstaande opgeleverde elementen als onderdeel van de 

fasering van de Spatial content R&D onderzoekslijn. 

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

Als onderdeel de R&D onderzoekslijn Spatial content is in 2013 onder de noemer 3D Canvas in een 

vooronderzoek gekeken naar mogelijkheden om de Open Source Blender 3D Engine te gebruiken 

voor real-time projection mapping technieken als onderdeel van de Performance Engine. Waar tot nu 

toe het passend maken van een projectie van een digitale ruimte bovenop een reële ruimte veelal 

een proces van handwerk is bestaan er ook in toenemende mate systemen die dit proces gedeeltelijk 

automatiseren.  

Zo bestaat al enige tijd de structured light scanning ǘŜŎƘƴƛŜƪ ƻƳ ŜŜƴ ΨōŜŜƭŘΩ Ǿŀƴ ŘŜ ǊŜšƭŜ ǊǳƛƳǘŜ ǘŜ 

krijgen door het projecteren van simpele structuren terwijl de computer met behulp van een 2D 

camera een virtuele reconstructie van deze ruimte uitrekent aan de hand van de vertekeningen van 

deze structuren op de reële ruimte. Een andere video calibration techniek die ontwikkeld is voor de 

Blender 3D Engine is het BLAM systeem23. Dit systeem vraagt aan de gebruiker een aantal lijnen te 

trekken in een 2D camera beeld 

aan de hand waarvan de 

software vervolgens het 

correcte verdwijnperspectief 

uitrekent en vervolgens de 3D 

aanpast. In dit vooronderzoek is 

gekeken naar de mogelijkheden 

van deze techniek en in welke 

mate deze valt te incorporeren 

in een MAPLAB projection 

mapping workflow. 

 

                                                           
23

 https://github.com/stuffmatic/blam  

Fig. 27 BLAM systeem in Blender 

https://github.com/stuffmatic/blam
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3.5.2 Fase 2a: Ontwikkeling en testing   Ȭ,ÉÎÉÅ ÉÎ ÌÉÃÈÔÅÒÌÁÁÉÅȭ 

!ƭǎ ƻƴŘŜǊŘŜŜƭ Ǿŀƴ ƘŜǘ ŜǾŜƴŜƳŜƴǘ Ψ[ƛƴƛŜ ƛƴ ƭƛŎƘǘŜǊƭŀŀƛŜΩ ŘƛŜ ƻǇ мф ϧ нл !ǇǊƛƭ нлмо ǇƭŀŀǘǎǾƻƴŘ ƻǇ CƻǊǘ 

Blauwkapel24 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 avond na zonsondergang 

heeft het MAPLAB in samenwerking met Stichting z25.org dit evenement aangegrepen om een 

speciaal projectie systeem te ontwikkelen. 

5ƛǘ ǎȅǎǘŜŜƳ ōŜǎǘŀŀǘ ǳƛǘ ŞŞƴ ŎŜƴǘǊŀƭŜ о5 ŎƻƳǇǳǘŜǊΣ ƎŜǘƛǘŜƭŘ ŘŜ ΨƻǊŎƘŜǎǘǊŀǘƻǊΩΣ ŘƛŜ ƳŜŜǊŘŜǊŜ о5 

afspeelmodules met ieder een eigen beamer  aan kan sturen om tezamen één grote real-time 

projectie te realiseren op alle ramen van het MAPLAB gebouw. Voor de hardware van de 3D 

afspeelmodules is gebruikt gemaakt van de low-cost open-source mini-computer; de Raspberry Pi25. 

 

Fig. 28 MAPLAB Gebouw met de diverse raam-partijen 

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 mogelijk te maken.  

   

                                                           
24

 http://www.vredevanutrecht2013.nl/event/linie-in-lichterlaaie/detail  
25

 http://www.raspberrypi.org/  

http://www.vredevanutrecht2013.nl/event/linie-in-lichterlaaie/detail
http://www.raspberrypi.org/
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Fig. 29 Het centrale real-time afpeelsysteem in Blender - The orchestrator 

De projectie bestond uit een real-time 3D animatie van foto archiefmateriaal van het militaire leven 

op de forten langs de Nederlandse Waterlinie gedurende de eerste helft van de de 20e eeuw. 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 systeem is na 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 



Verslag MAPLAB R&D 2013   Pagina 44 van 58 

aan te kunnen sturen voor het creëren van één ruimtelijk consistente projectie. Stichting z25.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 

SETUP26. Tevens is dit systeem getoond aan SURF-Sara als een voorbeeld van het virtuele gedeelte 

van een collaborative mixed reality environment (zie hst. 3.1.7 Fase 6: samenwerking MAPLAB + 

Izone 2.0 + het Collaboratorium). 

In 2014 zal als 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 oppervlak 

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

ƘƛƧ ƛƴ ŘŜ ǊǳƛƳǘŜ ȊǿŜŜŦǘΣ ǿŀǘ ǾŜŜƭ ƳŜƴǎŜƴ ŜŜƴ ΨƘƻƭƻƎǊŀŦƛǎŎƘŜ ǇǊƻƧŜŎǘƛŜΩ ȊǳƭƭŜƴ ƴƻŜƳŜƴΣ ƳƻŜǘ ƧŜ ƻǇ 

zoek naar materiaal die gedeeltelijk doorzichtig is en gedeeltelijk het licht kan 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 is ƘŜǘ ŀƭƻǳŘŜ ΨtŜǇǇŜǊΩǎ ƎƘƻǎǘΩ ŜŦŦŜŎǘΣ ŜŜƴ ƻǳŘŜ ǘǊǳǳƪ ŘƛŜ ƴƻƎ ǎǘŜŜŘǎ 

wordt gebruikt.  

Tegenwoordig zijn diverse hig-tech kunststof folies op de markt die gedeeltelijk het licht kan 

weerkaatsen of reflecteren. Deze folies zijn echter uitermate kostbaar en voor het doen van een low-

cost R&D traject niet geschikt. Als onderdeel van het MAPLAB R&D 3D Canvas traject is een 

onderzoek gestart naar diverse materialen waarop kan worden geprojecteerd in een licht 

gecontroleerde omgeving. Hierbij heeft de focus gelegen op diverse 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. 

                                                           
26

 http://setup.nl/   

http://setup.nl/
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Nieuwe vormen, zoals Laser-thule 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 van het MAPLAB wordt regelmatig gewerkt met real-time 3D 

projection mapping technieken met behulp van de Unity 3D Engine. Hiervoor moet iedere keer een 

basis-setup in 3D worden gecreëerd.  

In 2013 is na de nodige ervaring met het opbouwen van deze basis-setups voldoende kennis ontstaan 

om een template te bouwen die kan dienen als startpunt van elke setup. In de Unity 3D Engine heet 

zo een template van kant-en-klare onderdelen een package, wat in feite een digitaal pakketje is van 

onderdelen die deelnemers kunnen downloaden als ze met een standard real-time 3D projection 

mapping techniek met behulp van de Unity 3D Engine aan de slag willen in het MAPLAB. Het 

ontwikkelen van deze packages is tevens een eerste stap voor het proefondervindelijk creëren van 

ŜŜƴ ΨƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǾƻƻǊ ŘŜ Spatial content en 3D Canvas onderzoekslijnen. 

3.5.5 Fase 3: Testen MiddleVR / GspeakSDK, en verslaglegging  

hƳ ƘŜǘ ƛƴ нлмп ōŜƻƻƎŘŜ ƳŜƴǘŀŀƭ ƳƻŘŜƭΩ ǾƻƻǊ ŘŜ Spatial content en 3D Canvas onderzoekslijn te 

kunnen formuleren is het goed eerste te kijken naar hoe anderen dit hebben aangepakt. Zoals in hst. 

2.5 Spatial content kort wordt geschetst bestaat de uitdaging van deze onderzoekslijn uit het 

combineren van fysieke en virtuele (digitale-) ruimte. Hierbij moet zoals eerder gesteld een uniforme 

definitie van ruimtelijke verhoudingen, positie, rotatie en richting worden opgesteld. Ook liggen er 

vraagstukken over het op elkaar kunnen leggen van een absoluut nul-punt van 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 reële ruimte gebogen is.   

In een vooronderzoek is gekeken naar twee software systemen die keuzes hebben gemaakt met 

betrekking tot het oplossen van het bovenstaande. Deze zijn Middle VR en G-speak: 

Middle VR27: 

MiddleVR is a generic immersive virtual reality plugin designed to work with different 3D 

applications. 

MiddleVR handles: 

- Interaction devices like 3D trackers 

- {ǘŜǊŜƻǎŎƻǇȅΥ ŀŎǘƛǾŜΣ ǇŀǎǎƛǾŜ Χ 

- Clustering: Scenelock, swaplock both sofware & hardware. 

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

minutes. 

Gspeak28: 

The g-speak platform enables the development of multi-user, multi-screen, multi-device, 

spatial, networked applications. 

                                                           
27

 http://www.imin -vr.com/middlevr/  
28

 http://www.oblong.com/g-speak/  

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

Aan de hand van een aantal testsetups in het MAPLAB zullen beide software omgevingen worden 

bekeken en geanalyseerd. 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 content en 3D Canvas onderzoekslijn. 
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3.6 Realtime visuals  
Zoals kort is aangegeven in hst. 2.6 Realtime visuals is aan de hand van een drietal praktijksituaties 

een onderzoek gestart naar het ontwikkelen van mogelijkheden om beeld live aan te kunnen sturen 

of zelfs te genereren op basis van live input. Deze drie praktijk situaties zijn; Deloitte The Globe pilot 

project, pilot Lab voor The Happening-project en het Glimp-project.  

Vanuit het perspectief van de MAPLAB R&D lijn Realtime visiuals hebben met name het The Globe- 

en Glimp-project  een substantiële technologisch onderzoeks- en ontwikkeling traject gehad. Het , 

pilot Lab voor The Happening-project is onderzoeksmatig vooral vanuit interdisciplinaire 

maakprocessen interessant, hiervoor 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. 3.1.3 Fase 2: Pilot project  - The Gobe. 

Het GLIMP Lab is een vooronderzoek geweest van regisseur Bram de Goeij, muzikant Tony 

Overwater en illustratrice Lotte van Dijck in samenwerking met Oorkaan naar het realiseren van een 

muziek voorstelling voor tweejarigen waarbij live muziek en getekend beeld een relatie met elkaar 

aangaan. Het onderzoekstraject heeft plaatsgevonden in een zevental fasen: 

1. Oriëntatie fase: dagje spelen in het MAPLAB met geluid en tekenen met licht dmv projectie. 

2. Definitie fase: maken van een onderzoekplan, opstellen van te onderzoeken vraagstukken en 

onderdelen. 

3. Ontwikkel fase: maken van een prototype van een real-time visual tool (R&D team MAPLAB),  

doen van kleine testen in eigen studio (Makers). 

4. Deel-test fase: testen van specifieke voorbereide onderdelen van de technische 

mogelijkheden, in dit geval het specifiek kunnen analyseren van muziek-input. 

5. Maak-test fase: in een 4 daagse MAPLAB- sessie uitproberen van ontwikkelde technologische 

mogelijkheden en artistieke ideeën. 

6. Doelgroep-test fase: tonen van eerste versie aan gestelde doelgroep, in dit geval 2-jarigen 

peuters met hun ouders/begeleiders. 

7. Evaluatie fase: in nabeschouwing analyseren van het 

Lab-proces en opstellen van stappen voor het 

onderzoek van de volgende iteratie van voorgaande 

stappen. 

De maak-test fase heeft plaatsgevonden in het MAPLAB van 

10 tm 13 december 2013, een doelgroep-test is gedaan op 

19 december. 

Voor het live kunnen koppelen van diverse audio-input aan 

gedeeltelijk voorbereide grafische teken-objecten 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 Processing een geluid analyse omgeving en  

grafische interface gecreëerd.  

Fig. 32 Grafische interface voor real-time 
audio koppel en tekentool 






















