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Here we discuss the technological and theoretical issues that conform the restructuring proposal of the Computer Laboratory
of Escola de Arquitetura e Urbanismo da UFMG, reconfiguring it in what we call “Meta-Lab”: a space composed of
programmable modules that make up the so called Sistema Hidra(!), a system structured in three levels (sensory, processor
and actuator level) which receives environmental information via sensors, processes these information and changes the
environment using actuators. We will address in more detail the processing level, a fundamental layer for enabling the
implementation of “interactive permanency” through continuous reprogramming of interactions in Meta-Lab.
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Introducao

Nos interessa aqui a problematizagdo da ideia de
permanéncia da interatividade em ambientes transitorios
(entendendo interatividade como a relagdo do pré-
programado com o indeterminavel e espagos transitorios
como espacos cujas fungdes, usos, significados mudam no
tempo) através da continua reprogramagcdo de seus
aspectos computacionais. Portanto, procuramos refletir sobre
a capacidade desse espago de permanentemente assimilar
alteracdes e redesenhos de sua interatividade. Essa questéao
tem como contexto a busca pela abertura dos espacos
arquitetbnicos para novos usos e novas apropriacdes por
parte de seus usuarios. Assim, a permanéncia da
interatividade se refere a possibilidade de estruturar um
sistema interativo aberto a mudancas que, por sua vez,
devem ser mobilizadas pelo usuario. No caso aqui abordado
(@ programacdao do Meta-Lab), descreveremos e
analisaremos como o Sistema Hidra(!) (a dimenséo
computacional desse laboratério) é estruturado para receber
alteracdes que viabilizem e potencializem uma utilizagdo
aberta desse espago. Discutiremos também como a natureza
aberta e distribuida do Sistema Hidra(!) possibilita uma
reprogramagéao coletiva e colaborativa desse espaco a partir
da recombinagdo continua entre os moédulos e elementos
espaciais/ambientais que compdem o Meta-Lab. Os usuarios
seriam, assim, geradores de novas opg¢fes, deixando de ser
operadores de espagos programados para  ser
programadores aptos a reinventar sinergicamente as regras
deste espaco, reprogramando certos aspectos fisicos e
“informacionais” desse espago de modo colaborativo.

Sobre a abertura e permanéncia da interatividade

Tomada como uma interface, que de forma ambivalente
obstaculariza ao pré-determinar em algum grau a interacao
(Flusser, 2008) e potencializa novos usos pois inaugura
possibilidades n&o alcancéaveis antes dessa mediagdo
(zielinski, 1997), a arquitetura interativa pode mediar desde
as mais simples as mais complexas relacdes entre os
usuarios, o espaco e o ambiente. Como exemplo do primeiro
caso, pensemos nas situagbes em que 0 usuario e as
variagbes ambientais sdo rastreados e transformados
/codificados em informacgfes de intensidades de luz, som,
calor, umidade etc., que, por sua vez, quando relacionados e
processados no sistema computacional, conformam o que
chamamos aqui nesse artigo de “estados”. Esses estados
sdo utilizados para reconfigurar o espaco e o ambiente,
alterando seus comportamentos e, consequentemente,
modificando as possibilidades de interacéo entre os usuarios
e esse espaco. Essa reconfiguragédo pode ser automatica ou
operada pelo usuario a partir de opgles pré-estabelecidas.
Ja em uma relagdo mais complexa, como a buscada no
Meta-Lab, a arquitetura interativa daria ao usuario a
possibilidade de reprogramar a dimensdo programavel da
interatividade deste espago, isto é, seus estados. Essa
reprogramacgdo pode, por sua vez, ter graus de abertura
quanto a interacdo: desde uma interagdo a partir de opgdes
pré-estabelecidas (tornando o usudrio um mero operador,
selecionador) até uma interagdo que potencialize a geragao
de escolhas, isto é, uma apropriagdo onde o usuario pode
reinventar continuamente o espaco e sua relacéo com ele.

Nesse espaco, onde a interatividade é continuamente
reprogramada, o0 proprio sistema computacional é
redesenhado para assimilar novas escolhas ao traduzi-las
em novas op¢des disponiveis a novas interagfes. Assim,
instala-se um processo de retroalimentacdo: de um lado,
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novas demandas de uso geram novas reprogramacdes; por
outro lado, uma nova reprogramacao pode ativar usos e
apropriagdes latentes, que ndo se manifestariam antes
dessa nova demanda. Tal relagdo envolve, portanto, dois
universos distintos: o universo do pré-determinado (o
territério da programacdo do computador) e o universo do
indeterminavel (dos eventos acidentais, imponderaveis).
Quando a reconfiguragéo é autbnoma, sistema baseados em
Inteligéncia Artificial (I.A.) e Algoritmos Genéticos (A.G.) sdo
implementados e tornam-se capazes de tomar decisdes
complexas. Todavia, a partir de um entendimento
construtivista da tecnologia (Feenberg, 1991), optamos pela
énfase na participacdo do usuario como designer e
reprogramador das reconfiguracdes fisicas possiveis do
espaco e de sua interacdo com ele. Vale dizer que isto ndo
exclui a incorporacédo de I.A. e A.G. em sistemas abertos a
reprogramacdo, apenas transfere maior poder de
interferéncia e de tomada de decisbes para 0s usuarios
sobre o comportamento/estados do sistema. No
construtivismo tecnoldgico de Feenberg (1991), o usuario
deve ser ator e agente transformador dos objetos-técnicos
que o cercam.

No caso dessa pesquisa, essa atuagdo acontece em uma
micro-escala: o usuario € um ator capaz de redesenhar o
“comportamento” dos objetos-técnicos que compdem um
espaco interativo e, consequentemente, ativar novas
possibilidades para o0 seu comportamento. Espacos
permanentemente interativos ndo s&o novidades em
Arquitetura, tampouco a evolugdo dos modos de interagédo
nestes espacgos através de programas gque se reorganizam
autonomamente no tempo, no entanto, a permanéncia de
uma interatividade cuja programacdo possa ser refeita
continuamente pelos usuarios, precisa ainda ser melhor
investigada. E, pois, neste sentido, que este artigo pretende
contribuir ao propor estratégias que exploram a questéo,
ampliando a reflexdo sobre o papel ativo dos usuarios na
organizagdo de espacgos e ambientes interativos.

Justificativa

De modo geral, a tematica deste projeto de reprogramacao
de um laboratdrio interativo insere-se nas discussdes sobre o
uso da tecnologia computacional no dmbito da Arquitetura
em um contexto de colaboragdo coletiva. Especificamente,
apontaremos estratégias iniciais que potencializem a
transitoriedade de um espaco (suas variagdes de uso, de
significado, de performance) a partir da possibilidade de um
redesenho/reprogramacéo continua dos modos de interagcao
com esse espaco. Portanto, o design de um espago dessa
natureza, no caso 0 proprio Meta-Lab, passa pela
coordenacdo de seus niveis programaveis e pré-
determinados (ainda que este possua a possibilidade de se
auto-organizar, de se adaptar automaticamente, até mesmo
“aprendendo” com o comportamento do usuario) com a
indeterminag&o de eventos futuros nascidos da tenséo entre
0 pré-estabelecido e o acidental, imponderavel, imprevisivel
enfim, dimensdes virtualizantes (Lévy, 1996) e criativas do
real. Indicamos, dessa maneira, que a idéia de permanéncia
da interatividade de um espaco transitério poderia passar
pelo (re)desenho dessa interatividade e, em termos técnicos,
pelo problema de como programar algo para ser
reprogramavel. Nesse sentido, apresentaremos o Sistema

Hidra(!), ainda em desenvolvimento, como estratégia inicial
de abertura da camada computacional do Meta-Lab.
Detalharemos a seguir os componentes desse sistema e
posteriormente  analisaremos como 0 conceito de
“‘combinatoria” foi fundamental para a estruturagdo desse
sistema, caracterizando o0 que chamamos de “motor
recombinante”.

Sistema Hidra

O Sistema Hidra(!) (o “!” aqui € uma notagcdo matematica
para “fatorial”, recurso utilizado em analise combinatéria)
promove a coordenacdo e a interacdo dos aspectos
computacionais do ambiente e seus usuarios. E importante
ressaltar que assumimos o usuario/reprogramador como
parte indissociavel desse sistema interativo (Pask, 1975).
Para que essa interacdo se efetive, o Sistema Hidra(!) é
dividido em trés niveis: nivel sensério, nivel processador e
nivel atuador.

O nivel sensério é formado por objetos técnicos que
incorporam diversas formas de sensores de luz, de
movimento, de temperatura, de distancia, de umidade, de
distancia, etc. Esses objetos técnicos, aliados a um hardware
especifico (controladores como Arduinos, Raspberry Pi,
LittleBits e similares), convertem sinais analégicos em
digitais. E o nivel, portanto, onde se realiza a digitalizac&o de
sinais analégicos.

O nivel processador é a parte que contém a programagcao,
e que é reprogramavel. Constitui-se do conjunto de
algoritmos que processa as informacdes digitalizadas de
diversas formas, reconhecendo padrdes e/ou tomando
decisdes (via operagBes booleanas simples ou complexas
como L.A. e A.G., por exemplo).

O nivel atuador é formado por objetos técnicos que
incorporam diversas formas de atuadores. Ele “atua”
diretamente no ambiente através de interferéncias
mecéanicas (altera¢cbes controladas dos movimentos de
elementos fisicos/materiais desse espaco:
abertura/fechamento de portas, janelas, brises, persianas e
demais objetos-técnicos e interfaces méveis programaveis) e
demais interferéncias  fisicas/tangiveis: sintese e
manipulacdo sonora, controle luminoso, controle de
temperatura e umidade, sintese e manipulagdo de imagens,
etc. Esse nivel é composto por um conjunto de atuadores
(LEDs, buzzers, caixas de som, projetores, o6culos de
Realidade Virtual, lAmpadas, relays, servo-motores, motores
de passo etc.).

Os niveis sdo programados utilizando a plataforma MAX7 e a
programagcéo foi feita de modo a propiciar a recombinacéo e
0 mapeamento dindmico entre sensores e atuadores, seja
localmente ou remotamente (via internet), possibilitando, a
titulo de exemplo, alterar o comportamento de um atuador —
como um LED, por ex. — a partir de um sensor de luz
situado no mesmo local que o LED ou de um lugar muito
distante, no caso, acionado remotamente por um
controlador. A utilizacdo dessa plataforma se deu por esta
utilizar uma linguagem estruturada em dataflow: os
elementos da programacao (as funges, variaveis, objetos,
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etc) s&@o organizados graficamente e podem ser
dinamicamente dispostos e relacionados entre si.

A camada de processamento do Sistema Hidra(!), como
qualquer software programado na plataforma MAX7, possui
dois estados principais: estado programacdo e estado
operagdo. No primeiro, o usuario (ou designer de interface)
pode reprogramar o software (que chamaremos de patch
daqui em diante). Ele pode adicionar ou retirar funcdes e
reorganizar o fluxo de dados. No modo operagdo o usuario
pode operar o patch, controlando-o, alterando variaveis,
alimentando-o com dados que modificam o comportamento
do patch. Temos assim, dois niveis de interacdo possiveis: 0
da programacdo e da operagdo. Ambos podem ser
complementares (quando se estd programando um patch)
ou, no caso do modo operagdo (quando se esta controlando
o patch), pode existir independentemente. E nessa camada
gue se encontra a possibilidade de recombinar inputs e
outputs, isto é: abre-se a possibilidade de canalizar
dinamicamente qualquer entrada (input) em qualquer saida
(output) através de uma interface que torna visivel e
manipulavel essas possibilidades de canalizacéo.

Para apresentar o Sistema Hidra(!), comecaremos ilustrando
0s componentes principais do software, esclarecendo os
passos iniciais para se configurar o sistema.

O software do Sistema Hidra(!) € composto por dois médulos
principais: O primeiro, que recebe as informacdes
provenientes dos sensores e as enviam pela internet aos
outros terminais (sejam eles locais ou remotos). E o
segundo, que recebe essas informacdes e possibilita a
recombinacdo dinamica dessas, disponibilizando-as para
qgue possam ser utilizadas como parametros para atuadores
Ou outros programas que possam receber esses parametros
(Grasshopper, Unity 3D, Unreald, por exemplo). Cada
terminal da rede deve possuir os dois mdédulos, pois sédo
complementares e interdependentes.

No primeiro mdédulo, configuramos a entrada de informag6es
provenientes de sensores (nivel sensorial), indexando as
variagdes numeéricas termos que auxiliem na identificagdo da
natureza da informacédo (se é sonora, luminosa, gasosa,
distancia, calor, etc.). Essa informacéo é “empacotada” junto
a demais informacdes relevantes (qual o numero do
computador de onde parte essa informacgéo, qual a porta que
devera ser ouvida pelos outros terminais e se 0 sensor esta
operante ou nédo, (Figura 1) e enviada para os computadores
que fazem parte da rede local ou remota (Figura 2).
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Figura 1: Configuragdo das entradas de informagéo. Fonte: Autor,
2016.
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Figura 2: Configurag&o dos enderecos IPs dos computadores e
definicdo de quais computadores participam da rede. Fonte: Autor,
2016.

No segundo médulo, que recebe as informacgbes da rede, é
possivel estabelecer de qual o computador iremos receber
as informagdes. A informagado que chega é “desempacotada”
e seus elementos (dados relevantes sobre as origens de
cada variagdo numérica) sdo tornados visiveis (Figura 3) e
manipulaveis através de uma matriz que torna possivel
associar entradas de informacdo a diversas saidas. Esse
modulo é a interface entre a camada combinatéria do
Sistema Hidra(!) e o nivel atuador.
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Figura 3: Configuracéo da porta, com informacgdes provenientes dos
sensores de outro computador da rede. Fonte: Autor, 2016.
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Figura 4: Matriz combinatéria, onde é possivel indexar uma entrada
(parte superior) a qualquer saida (lado esquerdo). Fonte: Autor, 2016.

A incorporacdo dos principios da combinatéria se tornam
mais visiveis nesse segundo moédulo: é disponibilizada na
interface um painel (Figura 4) onde é possivel recombinar,
de maneira dindmica e intuitiva, os diversos inputs vindos de
sensores (e demais entradas) e os diversos outputs
(atuadores, imagens de video, modelos 3D parametrizaveis,
etc).

Nesse contexto, o Sistema Hidra(!) se prop6e como uma
maquina recombinante e parametrizante, que gera hibridos
entre o digital e o analdgico, potencializando a geragéo de
hibridos entre elementos arquitetbnicos e elementos da
computagdo fisica. Para entendermos o Sistema Hidra(!)
como tal, precisamos nos aprofundar nos processos de
digitalizacdo e processamento da informagdo como parte de
uma légica combinatéria. Como veremos a seguir, 0 conceito
de combinatéria faz parte da natureza dos processos
computacionais. Torna-la mais visivel e parte da dinamica de
reprogramacdo da interatividade foi uma estratégia
fundamental para o desenho desse sistema. No entanto, ela
ndo deve ser alienadamente manipulada, sendo necessaria
a compreensdo e percepgdo de sua onipresenca nos
processos digitais para que o principio combinatério seja
efetivamente utilizado como motor de geracdo de novas
possibilidades. Desse modo a percepcao da dimenséo

combinatéria pode construir o distanciamento necessario
para o redesenho da interagdo enquanto redesenho de
fluxos de informacéo.

O Sistema Hidra(!) e a
Combinatoria

Independentemente da velocidade de processamento de um
sistema digital, do fato de o sistema ser binario ou quéntico,
ou do nivel de complexidade dos calculos e algoritmos,
sempre haverd a relacdo de um sistema discreto com um
continuo/fisico analdgico, e essa relagdo sempre se dara
tendo como base a combinatéria. Assim posto, da
digitalizagdo interessa o que poderiamos chamar de
“dimenséo arbitraria” e as formas da sua “apari¢éo”, isto &, o
mecanismo que efetiva a conversdo de entidades analdgicas
(fisicas) em entidades digitais (numeéricas/binarias/elétricas)
e vice-versa: a combinatoria.

A seguir mostraremos de que maneira a combinatéria é
utilizada como artificio tradutor, atentando-se para sua
ambivaléncia: ela é redutora e, ao mesmo tempo, um motor
hibridizante que, em ultimo caso, poderia ser considerado
como aliado de um processo criativo. Podemos considera-la
redutora, pois para a sua existéncia e efetivacéo, ela faz
parte de um conjunto de processos que traduzem, como ja
dito, o universo analégico/fisico em nimeros. Esse processo
transforma entidades continuas (ondas, por exemplo) em
“particulas” numeéricas (numeros binarios). Essa atividade
discretiza e fragmenta coerentemente o universo fisico.
Ressalta-se aqui a ideia de coeréncia: a fragmentagéo tem
que ser organizada de forma a ser assimilada pelo
computador. A essa coeréncia chamamos de “coeréncia
computacional” e dela trataremos mais adiante.

A tradugdo “em numeros” ndo vem sem um custo, pois
sempre se perde informagao ao se digitalizar algo analégico,
uma vez que o mundo fisico é convertido em nimeros a
partir de taxas de amostragem: recortes no tempo e no
espaco que convertem o infinito entre dois pontos em
guantias mensuraveis, fazendo que intensidades que variam
continuamente sejam fragmentadas em degraus abruptos. A
quantidade de recortes que se promove no objeto analdgico
€ 0 que chama-se de resolugdo de um sistema.

Esses degraus, medigdes relativas as entidades analégicas,
precisam sofrer uma conversdo a mais: precisam se
transformar em bits. Essa transformacdo, que foi
vislumbrada e modelada por Claude Shannon (1991) em sua
Teoria da Informagdo (Thomas, 1991), deve organizar esses
degraus em linguagem binaria (“zeros e uns”). Cada
fragmento medido terd disponivel um certo namero pré-
definido de zeros e uns para representa-lo. A possibilidade
de se converter uma informacdo em zero ou um € o que se
conhece por “bit". Quanto maior for o numero de bits
disponiveis para essa representacdo, maior também sera a
resolucdo desse sistema. No caso de uma imagem, por
exemplo, temos a resolugdo espacial (fragmentos da
superficie da imagem) e uma resolugdo de cor e
luminosidade (quantos bits cada fragmento da superficie tem
para representar uma cor e seu brilho).
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A determinacdo de quais sequéncias de zeros e uns sdo
utilizadas para representar algo ndo obedece a qualquer
relacdo causal ou indicial com o que representa: €
puramente simbdlica, por contiguidade (a informacdo nédo
possuiria vinculo necessario com um contetddo ou com um
corpo/meio). Portanto, essa arbitrariedade ndo contém nada
gue nos permita identificar em uma sequéncia binaria se ela
representa, por exemplo, uma cor ou um som: uma mesma
sequéncia numérica pode ser tratada como som ou como
imagem pelo sistema. E ai reside algo sem precedentes na
geracdo de entidades analdgicas: podemos facilmente “ler”
uma sequéncia binaria que foi gerada a partir da conversao
de um fragmento sonoro como sendo uma imagem,
traduzindo essa sequéncia em variagdes de cores em uma
superficie sendo vélido também o contrario, podendo uma
imagem ser lida como som.

Embora a conversdo de som em imagem (e vice-versa)
possa ser feita analogicamente, é com a digitalizacdo que
essa possibilidade se radicaliza: a recombinagcdo das
sequéncias binarias pode sintetizar entidades analdgicas que
ndo existiiam de outra maneira. A informacdo poderia,
portanto, assumir qualquer corpo ao ser trazida ao universo
analégico. Com isso, podemos mapear um dominio no outro,
através de uma tradugdo que converte numeros “extraidos”
de uma dimenséao (sonora, visual, etc) em outra dimenséo de
natureza diferente. Esse mapeamento pode ser ainda mais
elaborado: variagbes de intensidades podem ser
mensuradas (a partir da digitalizacdo) e posteriormente
serem organizadas como parametros que alteram o
comportamento de entidades de outra natureza.

Isso posto, podemos dizer que 0 mapeamento e a
parametrizacdo, estruturados por processos combinatdrios,
caracterizam a esséncia do Sistema Hidra(!). No entanto,
cabe esclarecer que esses processos s6 sdo possiveis pois
existe antes o que chamamos de descorporificacdo da
informacao, isto €, a autonomia da informacdo quanto a
matéria ou suporte. Essa autonomia propicia a propria
existéncia do conceito de entrada e saida de dados em
processos e cOmputos digitais. Isso sO é possivel se
tomarmos o sentido de informacdo nos moldes de Shannon
(1991). Nele, a informacédo nédo possui e ndo depende de um
corpo, ela apenas transita por corpos e qualquer agéo
desses corpos nessa transmissao deve ser prevista para se
compor a informacdo. Se ndo for prevista, deve ser ao
menos mensuravel. Essa acéo indesejada, mas mensuravel,
€ o ruido. Ainda: a informacgdo pode se utilizar de energia
luminosa ou elétrica ou mecéanica para se propagar, mas a
informacdo em si ndo se altera. Uma mesma informacgdo
pode trafegar por todos esses meios e sua integridade
devera ser assegurada (Papert, 1965).

Essa autonomizacdo da informagdo é um conceito chave
para entendermos os processos de digitalizagdo e demais
processos combinatérios digitais (que chamaremos de
cOmputos daqui em diante). Os inputs e outputs de um
sistema digital (um computador, por exemplo) ndo s&o
energia (luminosa, mecanica, elétrica) e sim informacao. O
input ndo é som, luz, sinal elétrico, mas sua transformagao
em informag&o. O input de um microfone, por exemplo, néo é
a onda sonora (ou um conjunto delas), mas a onda sonora
tornada movimento mecanico que, por sua vez, é convertido

em sinal elétrico. O que permanece nessas tradugfes é a
informacdo. Assim, em concordancia com a Teoria da
Informacéo, a mesma informacdo ora € som, ora é

movimento, ora é eletricidade.

Algo semelhante acontece no nivel sensorial do Sistema
Hidra(!): intensidades de Iluz, som, calor, etc., séo
convertidos em sinais elétricos que por sua vez sdo
traduzidos em informagdo quantizavel, isto é, bits de
informacao.

Experimentos

Os experimentos relativos ao Sistema Hidra(!) se dividem em
duas fases: a primeira, com énfase técnica, onde sé&o
testadas diversas configuracdes dos elementos externos ao
sistema — sensores, Arduinos, atuadores, microfones,
6culos de realidade virtual etc. — e definidos os protocolos
de comunicagdo entre o Sistema Hidra(!) e demais
softwares, no caso, Unity3D, Unreal4 e Grasshopper (optou-
se pelo protocolo de comunicagdo UDP; este protocolo ja é
bem disseminado como artificio para promover a
comunicacgdo entre softwares), bem como seus elementos
internos, como a definicdo de protocolo de comunicagéo
entre terminais com Sistema Hidra(!), definicdo da
comunicagdo entre Arduinos e o Sistema Hidra(!) (optou-se
pelo Maxuino, http://www.maxuino.org , pela facilidade de
utilizagdo devido a maior amigabilidade da interface), rotinas
de calibragem automatica de sensores e layout de uma
interface amigavel.

Na segunda fase estd prevista uma série de atividades
ocupando trés salas distantes entre si, onde serdo
exploradas dindmicas de interacé@o entre elas. Nessa fase a
énfase é na sensibilizacdo dos alunos quanto aos aspectos
combinatorios da interface e de como devemos “desenhar”
0s inputs enquanto informagdo a ser digitalizada para
posterior computo. No momento estamos finalizando a
primeira fase com alguns aspectos da segunda fase ja
encaminhados.

Por se tratar do design de aspectos técnicos do sistema, na
primeira fase foi fundamental a consolidacéo dos conceitos
aqui abordados por parte dos pesquisadores e alunos
envolvidos: combinatoria, digitalizacdo, informagdo. Sem
essa consolidacédo as estratégias relativas a organizagdo do
fluxo de informagdo, suas possibilidades combinatérias e
otimizacdo da distribuicAo da informagdo néo teriam sido
realizadas com clareza. E, principalmente, ndo teriamos
alcangado um sistema com alto grau de abertura para sua
re-programacao (e recombinacao) por parte dos usuarios.
Podemos dizer, assim, que o Sistema Hidra(!) é uma
expressdo, no formato de uma rede de aplicativos
complementares e interconectados, dos conceitos aqui
abordados.

Na segunda fase, iniciamos um trabalho de tensionamento
desse sistema na direcdo de uma maior abertura para a
interacdo. Nela buscaremos redesenhar a interface a partir
de estudos de casos onde exploraremos diversas
configuragBes de entrada de dados no sistema. Testaremos,
portanto, a robustez e a escalabilidade do sistema, isto &, o
guanto ele é ampliavel sem perder sua coeréncia.
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A interacdo com os ambientes interativos, assim, ndo se
restringem em explorar configuracdes pré-estabelecidas e
sim buscar reconfigura-las buscando novas combinacdes e
orquestrag@es entre inputs e outputs. Buscaremos explorar o
carater combinatério do Sistema Hidra(!) enquanto motor
hibridizante através do redesenho do sistema a partir das
demandas da interacdo, sendo que esse redesenho deve
acontecer com a participagdo do usuario/designer.

A seguir traremos um breve
previstos na segunda fase.

relato dos experimentos

Experimentos Previstos

Sensores (a principio, luz, temperatura, distancia,
microfones, cameras e joysticks) e atuadores (a principio,
caixas de som, LEDs, fitas LEDs, 6culos de realidade virtual
HTC Vive e projetores) serdo distribuidos em trés ambientes
situados em trés salas distintas e fisicamente distantes umas
das outras, a saber: sala do Laboratério de Computagao
Radamés, sala principal do Laboratério LAGEAR e sala do
Laboratério de Informatica PCs.

Na primeira sala, Laboratério Radamés, projeta-se a imagem
do ambiente virtual. Sensores de luz e calor distribuidos pela
sala informam os vérios estados do ambiente quanto a sua
iluminagdo e temperatura.

Na segunda sala, LAGEAR, o HTC Vive também exibe o
mesmo ambiente virtual. Cada terminal (projetor ou HTC
Vive) tem a imagem atualizada a partir da perspectiva e
controle de cada usuério). Essa sala também conta com
sensores de luz e microfones. Esses microfones, associados
a patchs programados em MAX7, medem a variacdo de
amplitude e frequéncia dos sons produzidos nessa sala.

Na terceira sala, Laboratdrio PC, a énfase é na producéo de
paisagens sonoras distribuidas em varias caixas de som
(dez no total). Essas caixas formam um grid de pontos de
saida de &udio distribuidos por toda a sala. Em cada ponto
também existe um sensor de distancia que mede a
proximidade do usuario em relagdo a caixa de som.

O exercicio proposto consiste em disponibilizar todos os
inputs provenientes dos sensores para toda a rede. Assim,
pardmetros de variagdo sonora — no caso da terceira sala
— e variagBes geométricas, de iluminacéo, cor e tamanho
dos objetos virtuais (figuras 5, 6 e 7) sdo remotamente
gerados e localmente indexados aos outputs disponiveis.
Assim, em um dado momento, a variagdo de luz da primeira
sala pode parametrizar a variagdo de cor do ambiente virtual
acessado na segunda sala. Em um segundo momento, essa
mesma variacao de cor pode ser controlada pela variagdo de
distancia de um usuario em relagdo a uma das caixas de
som da terceira sala.

Desta fase, ja realizamos a comunicacao entre os patches do
Sistema Hidra(!) e um ambiente de Realidade Virtual
programado no MAX7, sendo prevista agora a utilizagdo do
software Unreald para a geracdo de um ambiente mais
elaborado e robusto.

Nesse experimento exploramos a variacdo dindmica de
inputs provenientes do ambiente (luz, som, movimento, etc.),
indexando-os a parametros de uma superficie. Assim,
transformamos a geometria (0s vértices da geometria
podiam ser manipulaveis), a escala, as cores e a iluminagdo
do objeto virtual a partir desses parametros dinamicamente
indexados via Sistema Hidra(!). Assim, quando o usuario se

movimentava pela sala, quando falava ou quando

manipulava objetos luminosos, qualidades do objeto virtual
se alteravam. Logo, o usuario podia observar, manipular ou
visitar o objeto (a escala do objeto variava desde a escala de
um objeto até a escala de uma edificagdo de trés andares)
(Figuras 5 a 7).

Figura 5 — Alteracao da forma e das cores do objeto virtual a partir
de inputs recombinaveis via Sistema Hidra(!) — visdo estéreo gerada
para imersdo no ambiente virtual. Fonte: Autor, 2016.

Figura 6 — Alteracdo da forma e das cores do objeto virtual a partir
de inputs recombinaveis via Sistema Hidra(!) — visdo estéreo gerada
para imersdo no ambiente virtual. Fonte: Autor, 2016.

Figura 7 — Interator visitando internamente o objeto virtual — viséo
estéreo gerada para imersdo no ambiente virtual. Fonte: Autor,
2016.

Conclusao

Muitos encaminhamentos possiveis poderiam derivar dos
experimentos acima descritos. Entendemos que esses
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encaminhamentos devem tentar responder as seguintes
guestdes: 1) De que maneira a abertura do sistema deve
promover e engajar 0 usuario em sua relagdo com o espaco
fisico? Quais as possiveis formas desta interagdo? 2) Como
se da uma interferéncia direta no comportamento do Meta-
Lab por meio de sua reprogramagcdo? No desenho e
sucessivos redesenhos do Sistema Hidra(!) o que esta em
jogo, portanto, é a friccdo entre 0 mundo deterministico da
programacao desse sistema e a possibilidade desse sistema
(a0 organizar e tornar tangivel combinag¢des possiveis entre
informacdes captadas e processadas) de proporcionar
apropriagcdes novas, ndo previstas. Essa abertura para o
novo s6 é possivel na continua tensao entre possibilidades
latentes pré-determinadas e um uso/programacao que
explora intensamente a geracdo dessas combinacdes entre
informacdes captadas. Nesse sentido, em esséncia, o
Sistema Hidra(!) € um mero recurso deterministico que
facilita a aparicdo de possibilidades latentes (Lévy, 1996),
pois fornece ao usuério a facilidade de transformar eventos
captados de um ambiente em informagdo manipulavel e
recombinavel. Assim, mais importante que a atual
configuragdo desse sistema sdo 0s principios que norteiam
seu desenho, tornando-o, a um s6é tempo, manifestacédo
tangivel de um conjunto de conceitos (combinatoria,
informacdo e digitalizacdo) e ferramenta que possibilita a
exploracdo desse conjunto ao explorar interacbes
imprevisiveis. Dessa forma, o Sistema Hidra(!), em conjunto
com o0 usuario/interator/programador, funciona como
catalizador de possibilidades latentes (Simondon, 1989)
que fazem sentido, que respondem a um problema ou
ajudam a problematizéa-lo.

Essa camada combinatdria introduzida pelo Sistema Hidra(!)
pode, portanto, potencializar a composi¢do entre sistemas
interativos com énfase na permanéncia da interatividade ao
disponibilizar a recombinagdo dindmica entre seus
elementos. Inputs provenientes de sensores podem ser
enderecados a qualquer processo de computagdo vinculado
ao Sistema Hidra(!). O resultado desses processos pode ser
encaminhado a qualquer atuador dessa rede,

proporcionando o controle de seu comportamento. Dessa
forma, estados do sistema composto por terminais contendo
moédulos do Sistema Hidra(!) conectados a sensores,
atuadores e demais softwares podem ser continuamente
reorganizados.

A partir dos experimentos realizados e propostos,
pretendemos consolidar estratégias e praticas que se
adequem a um maior nimero de casos, incorporando essas
solu¢cdes ao Sistema Hidra(!). Daremos énfase aos
experimentos remotos, conectando terminais situados em
diversos Laboratérios de Informatica com o0s quais
estabeleceremos parcerias. Nesse sentido, prentendemos
organizar kits de equipamentos e softwares e promover
workshops para a difusédo dessas praticas e tecnologias.
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