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1 INTRODUÇÃO
Este trabalho tem o objetivo de mostrar os primeiros resultados de uma interface ubíqua (Fabiano, 2008) que utiliza o micro controlador Arduino como placa de prototipação de baixo custo, e integra o mundo real a um ambiente virtual modelado através da ferramenta Blender3D (Ton, 2011). A comunicação entre o mundo real  (sala física) e o mundo virtual (sala modelada em 3D) é proporcionada através de um protocolo de alto nível baseado em HTTP. Neste contexto, é possível identificar uma pessoa no mundo real e criar um Avatar da mesma com o seu posicionamento real, dentro do mundo virtual.

2 MATERIAIS E PROCEDIMENTO METODOLÓGICO
Neste trabalho são envolvidas tecnologias na parte de software e de hardware, utilizamos um micro controlador Atmel AVR Arduino que é uma placa única, projetado para atender as necessidades de pessoas que precisavam de um hardware programável, acessível, simples, open hardware (Jeffrey, 2010) e de baixo custo para tornar realidade as ideias elaboradas. Definitivamente o melhor aspecto do Arduino, que o torna tão versátil é a facilidade de incorporação de módulos expansivos, conhecidos como sensores, motores e shields - Placas lógicas conectadas ao micro controlador para realizar outras atividades não suportadas pelo micro controlador.
Para coleta de dados, utilizou-se um servo-motor, um sensor infra vermelho passivo – O mesmo utilizado em alarmes residenciais, um sensor sonar e uma webcam. 
O sensor infra vermelho fica na entrada da porta para detectar a movimentação. O sensor sonar e o servo motor (sensor sonar fixado sobre o servo motor), fixados no canto oposto da porta e a webcam posicionada em frente a porta. 
Quando o hardware é ligado, realiza-se uma varredura (servo motor com o sensor sob ele, gira de 0º a 90º) e com a utilização de formulas matemáticas, obtemos o tamanho real do ambiente. A partir desse momento, o sensor infra vermelho espera a passagem de uma pessoa na porta.
Assim que o sensor infra vermelho detecta a passagem, captura-se a imagem e ativa-se o reconhecimento facial, executando um algoritmo em Java – Utiliza-se as bibliotecas OpenCV e JavaCV. Esse algoritmo extrai dados da face da pessoa e compara com outras faces cadastradas na base de dados, caso não consiga realizar o reconhecimento, o indivíduo entra como anônimo.

Logo que detectada a entrada de um individuo, inicia-se novamente a varredura em um loop. O hardware procura essa pessoa no ambiente real. No momento que o sensor localiza-lo, utiliza-se formulas matemáticas para detectar as coordenadas do mesmo. Localizado, envia os dados das coordenadas para o ambiente virtual, representado pelo Blender, que possui uma maquete virtual do local com as mesmas dimensões do ambiente real, e instancia a pessoa na exata coordenada do ambiente real.
3 RESULTADOS E DISCUSSÃO 
Considerando os resultados obtidos com este projeto, conseguimos demonstrar a possibilidade de realizar uma integração de tecnologias já disponíveis nos dias atuais e criar uma proposta de localização e identificação de pessoas, em um contexto ubíquo, com tecnologias acessíveis em termos de custo, sendo estas open source e open hardware.

Testes de precisão estão sendo realizados através de maquetes e até o momento observou-se mais de 97% de precisão na localização de pessoas, demonstrando que a proposta apresentada é satisfatória. 
Para futuros trabalhos, criaremos um sistema inteligente que possa reconhecer objetos na sala e distingui-los, dando suporte ao reconhecimento e posicionamento de mais pessoas no ambiente.
4 CONSIDERAÇÕES FINAIS
Esse trabalho vem sendo desenvolvido como parte integrante à obtenção do grau em Tecnólogo em Análise e Desenvolvimento de sistemas e tem nos permitido interagir com diversas áreas do conhecimento ligados a tecnologia da informação. 
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