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ABSTRACT

The VirCA system (Virtual Collaboration Arena) is a
component based, interactive virtual environment pro-
viding facilities for collaboration of intelligent systems.
[1] In this paper the technologies, upon which the sys-
tem is based are going to be introduced, then the build-
up and the operation of the system itself as well as the
potential of using the system. The possible improvement
trends are also going to be reviewed.

TECHNOLOGIA
VIRTUALIS VALOSAG: 3D MEGJELENITES

Napjainkban a megjelenitd rendszerek gyors fejlodé-
se tette lehetévé a virtualis valosag alapu alkalmazasok
széles korben valo elterjedését. Ennek kezdetét a szami-
togépes 3D renderelés megjelenése jelentette, mellyel az
atlagember elsGsorban a szamitogépes jatékokban talal-
kozhatott.

Kovetkezé allomasat a 3D grafikus gyorsitokartyak
megjelenése jelentette. Itt a technolégiai fejlédés, vala-
mint ennek az alkalmazasok altali kihasznalasa jotékony
kolcsonhatasanak lehettiink tanti: rovid idon beliil nagy
teljesitményti kartyak keriiltek az atlagember szamara is
megfizethetd kategoriaba.

Ma a ,val6di” 3D megjelenitok elterjedése jelenti az
ujabb technoldgiai ugrast a szamitogépes megjelenités
torténetében. Ezek valamilyen eljarés segitségével a fel-
hasznaloban valodi térhatasa érzetet hoznak létre, ezzel
fokozva a hasznalati élményt. Ennek az eljarasnak az
alapjan kiilonboztethetiink meg passziv és aktiv sztereo
3D rendszereket.

Passziv rendszerek esetén a térhatast eldidézo bal és
jobb kép egy csatornan érkezik a felhasznalohoz, ahol
valamilyen passziv eszkdz valasztja ki a megfeleld
szemhez tartoz6 megfeleld képet. Példaul a mozikban
régota alkalmazott szinsziiréses eljaras esetén a bal és a
jobb kép kiilon-kiilon szintartomanyban van, amig a fel-
hasznal¢ altal viselt szemiiveg egy-egy szinsziirét tartal-
maz: csak az adott szem képéhez tartozo szintartomanyt
engedi at. Meg kell még emliteni a polarizacids eljarast,
mely a szinsziiréshez hasonlé elven miikddik, de itt az
egész eredeti szintartomany rendelkezésre all.
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Aktiv rendszerek esetén a bal és a jobb kép kiilon-kii-
16n csatornan érkezik a felhasznalohoz, ahol valamilyen
aktiv eszkoz hozza létre a megfeleld képet. Példaul az
un. ,,shutter glass” eljaras esetén a felhasznald szemiive-
ge egy-egy folyadékkristalyt tartalmaz. Ezeket elektro-
mosan ugy vezérlik, hogy felvaltva a bal és a jobb oldal
engedi at a fényt. Ilyenkor a két kép a megjelenit6tdl
iddben atlapolva érkezik, a szemiiveg pedig a megjeleni-
téhoz szinkronizalt. Azaz, amikor a megjeleniton a bal
kép lathatd, a szemiiveg bal oldala ereszt at, amikor pe-
dig a jobb, akkor a jobb.

TANVIDIA e
3DVISION™ | =

1. abra. nVidia 3D Vision rendszer

Ilyen rendszerek ma mar a hdztartdsokban is megjelen-
nek, az nVidia 3D Vision rendszere — videdkartya, képer-
ny0, szemiiveg — elérhetd aron megvasarolhato. (1. dbra)
Ennél a rendszernél a megjelenité egy 120 Hz-es LCD
kijelzd, mely 60-60 Hz-en jeleniti meg a bal és a jobb
képet. Meg kell még emliteni a szemiiveg nélkiili, un.
autosztereoszkopikus rendszereket, ahol egy specialis ki-
jelzoén tobb kép jelenik meg egyszerre: a képpontok elhe-
lyezkedésébdl és a kép eldtt 1évo optikai racsbol adodik,
hogy kiilonb6zd helyrdl kiilonbozd kép latszodik, igy
juttatnak eltérd képet a felhasznalo bal €s jobb szeméhez.

KOLLABORACIO:
MODULARIS ARCHITEKTURA

Korszerti informatikai rendszerek esetén fontos szem-
pont a modularitas és a kompatibilitds. Ez azt jelenti,
hogy a rendszer nem egy monolit egységet alkot, hanem
tobb, kiilon egységként kezelheté modulbol épiil fel. En-
nek a felépitésnek elsdsorban gazdasagi elényei vannak.
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fgy ugyanis egy 0j igény esetén — hogyha a modulok
funkcionalisan jol koriilhataroltak — nem kell az egész
rendszert megvaltoztatni, hanem csak az adott funkci-
onalitdsért felelés modult. Modularis rendszer esetén
tehat az egyes modulok kiilon-kiilon cserélhetdk, valtoz-
tathatok a tobbi modul megvaltoztatasa nélkiil.

Természetesen ez csak ugy valosulhat meg, hogyha a
modulok ,.kompatibilisek” egymassal, ami azt jelenti,
hogy adott szabvanyok szerint miikodnek, szabvanyos
feliiletet biztositanak az 0Osszekapcsolasukhoz, mas
szoval megvalositjak azokat a szabvanyokat, melyek az
egylittmiikodés alapjat képezik.

Egy ilyen szabvanyrendszer a robottechnologia tertiletén
a japan kormany altal tdmogatott RT-Middleware (Robot
Technology Middleware), mely az ipari rendszerek modu-
laris felépitését célozza. Ennek a szabvanyrendszernek az
elterjedésével megvaldsulhat, hogy egy ipari rendszer kii-
16nbdz0 részeit akar mas-mas gyartotol rendelje meg a fel-
hasznalo, amitdl a beszerzési ar csokkenését lehet remélni.
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2. abra. RT-Middleware alapu rendszer

Az RT-Middleware a komponensek dsszekapcsolasa-
hoz szabvanyos csatornakat, Uin. portokat hasznal. Egy
port egy egyiranyu csatornat valosit meg: lehet szolgal-
tatd, azaz kimenet, vagy fogyasztd, azaz bemenet. Egy
port lehet adatport, melyen egyszerii adatfolyam folyik,
vagy un. szervizport, melyen keresztiil fiiggvények ér-
het6k el. Tobb komponens portok dsszekapcsolasa altal
kapcsolhatd 6ssze (2. dabra). Tobb port 6sszekapcsolha-
td, hogyha leirasuk azonos, de iranyuk ellentétes.

Az RT-Middleware az adatatvitelhez a CORBA szab-
vanyt hasznalja, az MTA SZTAKI-ban fejlesztett ki-
terjesztéssel pedig — ,,Turbo RT-Middleware” — az ICE
szabvany hasznalatara is képes. Az RT-Middleware
rendszer egy névkiszolgalobol, az ehhez kapcsolodo tet-
sz6leges komponensbdl, valamint egy szerkeszt6bol all.
Az egyes komponensek regisztralnak a névkiszolgaloba,
megadva sajat elérhetéségiiket. A szerkesztével lekér-
dezhetjiik a névkiszolgaloba regisztralt komponenseket,
illetve grafikus Giton 6sszekdthetjiik 6ket egymassal. En-
nek hatasara az 6sszekotott komponensek a névkiszolga-
l6ban 1év6 adat alapjan kapcsolatba 1épnek egymassal,
létrejon kozottiik az adatcsere.
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FEJLESZTES
FELEPITES, ARCHITEKTURA

Az MTA SZTAKI-ban fejlesztett VirCA rendszer
modularis felépitésii. Kozponti része a virtudlis valo-
sag-kezel6 komponens a 3D megjelenitovel egyiitt. Ez a
komponens egyrészt egy adatbazisként miikodik, mely
nyilvantartja a virtualis valosagban 1évé objektumokat,
valamint az azokkal kapcsolatos eseményeket, masrészt
biztositja a kapcsolatot a felhasznaléval megjelenités,
illetve felhasznaléi beavatkozas formajaban. A VirCA
rendszer a 3D megjelenitéshez az Ogre3D grafikus mo-
tort hasznalja, az objektumok mozgasanak fizikai szi-
rendszer egyes komponensei az RT-Middleware segitsé-
gével kapcsolddnak egymashoz, az internetes adatatvi-
telhez pedig az ICE kommunikécios motort hasznaljak.

A virtualis valosag-kezelé komponenshez tetszéleges
tovabbi komponensek csatlakozhatnak, melyek vala-
milyen funkcionalitast valositanak meg. Ezek koziil az
egyik az Un. ,,cyber device”, mely vagy egy valds, vagy
egy tisztan virtualis eszkozt reprezental a virtualis valo-
sagban. Valos eszkoz esetén a cyber device valdsitja meg
az ,,igazi” valosag €s a virtualis valosag kozotti kapcso-
latot. Tisztan virtualis eszkdz esetén a cyber device mo-
gott nincsen valos eszkoz, csak egy program. A cyber
device és a virtualis valdsag kozotti kapcesolat kétiranyu:
tlil manipulalhatja a virtualis teret, masrészt a virtualis
térbol parancsokat kaphat a felhasznalotol.

TULAJDONSAGOK,
FELHASZNALASI TERULETEK

A VirCA rendszer egyik fontos tulajdonsaga az infor-
macid-integralas. Ez egyrészt azt jelenti, hogy a ,,valos”
3D megjelenités segitségével az informacid abrazolasa-
ra mindharom dimenzi6 rendelkezésre all. Masrészt egy
bonyolult folyamat esetén a kiilonb6z6 informaciok nem
kiilon-kiilon, elvalasztott csatornakon — pl. kiilon-kiilon
kijelzékon — érkeznek a felhasznaldhoz, hanem a valo-
sagnak megfeleléen egy térbeli reprezentacion jelenit-
heték meg. Ez nagymértékben ndvelheti az ember-gép
kommunikacié hatékonysagat. Az interaktiv virtualis
kornyezetben a felhasznald egy szabvanyos feliileten ke-
zelheti a kiilonboz6 eszkozoket. Ehhez tetszdleges bevi-
teli eszk6z rendelkezésére allhat, az adott informaciot az
annak megfeleld tetszéleges mddon eljuttathatja a rend-
szerbe. Pl. az egérrel a 3D mutatot mozgatva kijeldlhet
egy cyber device-t, vagy a beszédfelismerd segitségével
a cyber device nevének kimondasaval megszolithatja. (3.
abra)

A VirCA rendszer masik fontos tulajdonsaga az elosz-
tott rendszer-szemlélet. Ez azt jelenti, hogy a virtualis
valdsagban megjelend eszkdzoket ugyantgy tudjuk ke-
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3. abra. Cyber device iranyitdasa a virtuadlis valosdagbol

zelni attdl fiiggetleniil, hogy a valésdgban hol helyez-
kednek el. Vagyis a VirCA elfedi a bonyolult halozati
kapcsolatokat, a felhasznald egyszeriien a virtualis valo-
sdgban valaszthatja ki a hasznalni kivant eszkozt, mint-
ha az a helyi szamitogépen lenne elérheto.

A VirCA rendszer alkalmazhato tobb kiilonb6z6
rendszerbdl allé virtudlis teszteset készitéséhez. Ez azt
jelenti, hogy térben tavol 1év6é eszkdzok kooperacidja
tesztelhetd anélkiil, hogy az eszkozoket egy helyre kel-
lene szallitani. (4. abra) Ez pl. nagy méretii ipari robotok
esetén nagyon koltséges lenne. Ez abban kiilonbozik az
eszkdzok virtudlis valosagban torténd szimulaciojatol,
hogy itt a virtualis valdsdgban a valddi eszkdzok rep-
rezentacioi szerepelnek, melyek mozgasa a valodi esz-
kozok mozgasat koveti, azaz egyrészt egyszeri kovetd
rendszerek fejlesztésével megsporolhatd draga szimu-
latorok kifejlesztése, masrészt az igy kdvetett virtualis
reprezentacid jobban megegyezik a valodi eszkozzel,
mint a szimulalt. igy pl. mar egy draga eszkoz vasarlasa
elott ki tudjuk probalni, hogy az megfelel-e az alkalma-
zas altal tAmasztott kooperacios igényeknek.

BRI

4. abra. Robotok kollaboracidja a virtudlis valosagban

A VirCA rendszer alkalmazhat6 virtualis informacios
térként kiilonbo6z6 eszkdzok kozott. Pl. tobbféle érzékeld,
kovetd eszkdzzel frissithetjiik a virtualis valosag allapo-
tat az igazi valésagnak megfelelden, hogy mas eszkdzok
a virtualis valésag alapjan majd manipulaljanak abban.
fgy az egyes eszkozoknek nem kell rendelkezniiik az
altaluk hasznalt dsszes képességgel, hanem a virtualis
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valosagon keresztiil felhasznalhatjak mas eszkozok ké-
pességeit. Pl. egy mobil robot tajékozodhat egy érzékeld
altal frissitett virtualis valosag alapjan. Sét, a virtualis
valdsagban olyan érzékeldket is szimulalhatunk, melyek
a valosagban még nem léteznek, vagy csak nagyon dra-
gan lennének beszerezheték. fgy bizonyos eszkézoket
kiprobalhatunk anélkiil, hogy a hasznalatukhoz sziiksé-
ges tobbi eszkozzel rendelkeznénk. Ez megkonnyitheti
az eszkozok egymastol fiiggetlen, 6nallo kifejlesztését,
tesztelését, illetve vasarlas esetén a kiilonb6z6 eszk6zok
kiprobalasat. Pl. egy mobil robot esetén kdnnyen eldont-
hetjiik, hogy milyen kamerat valasszunk a tajékozodas
megvaldsitasahoz.

De az informacios térben nem csak érzékeld, kovetd
eszkozoket, hanem tisztan programban megvaldsitott
intelligenciat is ,.elhelyezhetiink”. Igy megvalésithato a
»plug’n’play” tudas, valamint a tudas hatékony megosz-
tasan alapul6 elosztott intelligencia, ahol a tudas tetszo-
leges informacio, szolgaltatas, képesség lehet. Ezaltal
egy bonyolult feladatot megvaldsitod alkalmazas fejlesz-
tése jelentsen gyorsabb és olcsobb lehet, hiszen az adott
alkalmazashoz csak a specialis, feladatfliggd dsszetevok
kifejlesztése sziikséges, az altalanos tudast reprezentalo,
mar kifejlesztett 6sszetevok felhasznalhatok.

KUTATAS
SZEMANTIKUS KOLLABORACIO

A VirCA rendszerben a kollaboraciés konfiguraciok
Osszeallitasakor folmeriil az az igény, hogy a konfigu-
raciok ne csak kozvetleniil a felhasznalo altal, a folhasz-
nalok tudasara hagyatkozva, hanem — figyelembe véve a
lehetdségeket — automatikusan is eléallithatok legyenek.
Ehhez azonban sziikséges az, hogy az egyes intelligens
rendszerek altal megosztott tudds — informacio, szol-
galtatas, képesség — valamilyen szabvanyos formaban
leirhat6 legyen. Igy a megosztott tudas a leiras alapjan
automatikusan felhasznalhaté mas intelligens rendsze-
rek altal.

A VirCA rendszer egyik lehetséges tovabbfejlesztési
irdnya az intelligens rendszerek kozotti kollaboracios
lehetdségek kiterjesztése Un. szemantikus informacio
hozzaadasa altal. Itt az egyes tudasokat leir6 szabvanyos
forma az ontoldgia, mely egy targyteriilet fogalmainak,
valamint azok kapcsolatainak a reprezentalasara szolgal.

Amikor intelligens rendszerek kollaboralnak, az egyes
rendszerek a VirCA rendszerben megosztjak sajat tuda-
sukat, hozzaférhetévé téve mas rendszerek szamara. Pl.
valds eszkozok esetén az adott eszkoz képessége, funk-
cionalitdsa megoszthatd egy szolgaltatas altal, melynek
hasznalata altal funkcionalis kollaboracié valosithato
meg. (3. abra). Ahhoz azonban, hogy egy adott rendszer
funkcionalitasat hasznaljuk, hagyomanyos esetben is-
merniink kell a rendszert, hogy pontosan milyen funk-
cionalitasrol van szo, és ez hogyan érhetd el a rendszer
altal nyujtott szolgaltatason keresztiil. Ezt pl. a rendszer
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készitéje természetes nyelvii leirdsban kozzéteheti, amit
mas rendszerek készitdinek értelmezniiik kell.

5. abra. Funkcionalis kollabordcio

Ezzel szemben szemantikus informdacido esetén az
adott szabvanyos reprezentacionak — pl. ontoldgianak
— megfeleléen az adott rendszer leirja sajat funkciona-
litasat, mely leirdst a szabvanyos reprezentacidt ismerd
mas rendszerek emberi segitség nélkiil értelmezni tud-
nak. gy a kollaboracio hatékonysaga novelhetd, hiszen
— amennyiben lehetséges — az adott feladat végrehajta-
sdhoz sziikséges, egymastol fliggetlen rendszerek folotti
konfiguracié a szemantikus leiras alapjan automatikus
kovetkeztetéssel eldallithato.

INTEGRACIO A VIRCA RENDSZERBE

A VirCA rendszer eredetileg nem képes a szemantikus
informacio kezelésére. Ehhez a rendszert modularisan ki
kell béviteni a szemantikus kommunikéciora alkalmas
komponensekkel (6. dbra). Minden egyes hagyomanyos
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eszkdz becsomagolhatd szemantikus eszkdzzé tigy, hogy
a csomagolé komponens ismeri az adott eszk6z funkcio-
nalitasat, egy ontologidban, mint kommunikacios térben
kozzéteszi az ennek megfeleld szemantikus informaciot,
majd kozvetit az ontolégiaban megjelend informacio és
az eredeti komponens kozott.
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6. abra. Szemantikus komponensek

Ezen tul egy komponens fogad bizonyos minta alapu
felhasznaloi igényeket, ezeket — az ismert mintak sze-
rint — szemantikusan reprezentalja, majd az ontologia-
ban megosztott szemantikus informacié alapjan kovet-
keztetést végez, hogy létezik-e megfelelé konfiguracio.
Amennyiben igen, az ontologidban tovabbi informacio
kozzététele altal osszeallitja azt.
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