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Introducao

Entretenimento

Jogos para
diversao

Realidade Virtual

Saude

Tratamento de fobias
e disfuncdes motoras

(BORGES; MENDES, 2015)

Esporte

Treinamento de
atletas e ganho de
performance

(TSAl et al., 2017)



Objetivo

Desenvolver uma ferramenta de simulacao da bocha com aquisicao de
dados de cinematica para auxiliar no sistema de classificacao.




Metodologia

'ﬁ‘é

! !

Desenvolvimento Experimental
de jogo em ,
. . Numero:
realidade virtual 79649717.0.0000.5292
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lancamento do
atleta
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Conhecimento do hardware e software

Cameras infravermelhas
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Metodologia

Oculos
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Transmissao de informacdes de movimento para o computador.
Kit HTC VIVE

Controladores Fonte: MWave



Metodologia

Conhecimento do hardware e software

Unity

Modelar ambiente do jogo

Microsoft Visual Studio

Linguagem de programacao C#

SteamVR
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Programacao



Metodologia

Desenvolvimento
do jogo

[
»

Modelagem
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Criacdo das bochas
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Aplicacao das
propriedades fisicas
aos objetos
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Metodologia

Desenvolvimento
do jogo

Programacao
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Recebimento da
posicao das bolas no
espaco

Criacao de condicao
para medir distancias
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Criacao de placar,
indicativo de vez e
tempo



Free Online
Screen Recorder



Metodologia

Funcionamento e valida¢cdo do jogo

O jogo segue as regras da BISFed.

Visao interna do jogo



Metodologia

Funcionamento e validacdo do jogo




Metodologia

Adaptacdo
do jogo

Modificacdes para obter dados do jogo.

private void amostragen)

{

int endnone = end,hyelobals. linitador + 1;

Debug.Log("End * + endnone + * Amostra de posicle "+ n + * Bola branca * + "(* + branca. transfora. position.x.ToString("7") + *;" + branca.transforn.position.y. ToString("F7") + ;" Dranca transfum.posiﬁan.:.Tustring["ﬂ")),
Debug.Log("nd " + endnone + * Anostra de posicio " + 0+ " Bola vernelha 8 "+ "(" + verneliad, transforn,position. . ToString "F1°) + ;" + vernelnad, transform, position.y. Tustrmg['ﬂ” " + vernelhad. transforn. position. 2. Tostring("f7"));
Debug.Log("End * + endnone + * Amostra de posido "+ n + * Bola vermelha 1 " + "(" + vernelhal transforn, position.x. ToString(*f7") + ;" + vermelhal transforn, position.y.Tostring(*f1") + *}" + vernelhad. transforn,position, 2. Tostring("47'));
Debug.Log("End * + endnone + * Amostra de posiclo "+ n + * Bola vernelha 2 " + "(" + vernelha2. transforn,position.. ToString(*f7") + ;" + vermelha.transforn, position.y.Tostring(*f1") + *," + vernelhad. transforn,position, . Tostring("47"));
Detug.Log("End " + endnone + " An0stra de posico " + 0+ " B0la vernelna 1 + "(" + vernelna3, transform.position.x. Tostring("f7") + ;" # vernelha3. transforn. position.y.ToString("f7") + °," + vernelha3, transform. position,z. Tostring(“f7"));
Debug.Log("end " + endnone + * 4n0stra de posico "+ 0+ " gola vernelng & "+ "(" + vernelhad, transforn, position. . Tostring (F1") + ‘ " + vernelhad, transform, position.y. Tostring(“f7°) + *" + vernelhad, transforn, uosmu Tostring("47°));
Debug.Log("end * + endnone + * Amostra de posicla "+ + * gola vernelha § " + "‘" + vernelhas, transforn,position.x. Tostring("f71") + ‘ " + vernelhis, transform, position.y. Tostring(*f7") + ™" ¢ vernelhas. transforn. . Tostring("F7"));
}
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Resultados

Comportamento dos
Arremessos

BC2

BC4
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Contribuicoes

Treinamento

Divulgacao

Dados

Cinematicos



Limitacoes
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NUmero de voluntarios

Padronizacao do
comportamento dos
arremessos

Atletas BC1 e BC3
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