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Uvod

Tato kapitola popisuje n€kterd ze zékladnich pravidel, tykajicich se zpracovani obrazu
a kinematické analyzy.

Zpracovani obrazu muze byt provadéno za riznym ucelem (analyza povrchu, rozpoznavani
obrazct, ur€ovani velikosti atd.). Cilem zpracovani obrazu je v tomto piipadé kinematicka analyza.
Otazky objevujici se v souvislosti s kinematickou analyzou jsou predmétem zdjmu primyslového
vyzkumu (napf. bezpecnostni predpisy pro motorova vozidla), ergonomie (funkéni optimalizace
uzitkovych pfedmét), dale jsou dulezité pro zaznamenavani vyvoje motori, pro analyzu
pohybovych technik a konecné pro ziskdvani specifickych pohybovych parametri pro pohyb
v ruznych sportech. Vyslednd data (prostorové soufadnice) mohou byt pouzita pro pozdé¢jsi
zpracovani v programech zabyvajicich se designem a animaci.

Zpracovani obrazu

Pravidla méfeni a ostatni zakladni pojmy zpracovani obrazu jsou popsaina v BAUMANNOVI
(v BALLREICH et al, Trainingswissenschaft 1, Bad Homburg 1992, strany 81 - 92).

Tato kapitola popisuje pozadavky, které¢ musi byt splnény, aby mohlo byt analyzy obrazu
pouzito efektivné, k dosazeni smysluplnych vysledkii.

Ve srovnani s vétsinou ostatnich metod méfeni mé analyza obrazu tu vyhodu, Ze nemé pfimy
negativni dopad. To znamena: stanoveni kvantitativnich rozmérti prostiednictvim méticiho systému
nema zadny dopad na chovani méfeného objektu (vyjadieno ve fyzikdlnich terminech: méfenim
neni objektu od¢erpana zZadna energie). A to protoze samotné méteni neni provadéno na konkrétnim
objektu, ale na jeho obrazu.

Pro nejjednodussi méfici techniku predstavuje tento fakt jednu nevyhodu: trojrozmérny objekt
je zobrazen ve dvou dimenzich. Tato nevyhoda je akceptovatelnd, jestlize mame zajem pouze o dvé
dimenze, napt. pro ur€eni nejvyssiho skoku, rozbéhové rychlosti pti skoku dalekém nebo odrazovy
uhel. Pfi nahravani téchto pohybi je dilezité, aby tyto pohyby byly kompletné popsany v jedné
roviné. Abychom se vyhnuli chybam plynoucim z toho, Ze se urcité ¢asti téla pohybuji mimo rovinu
pohybu, kamera by méla byt umisténa dostate¢né¢ daleko od této roviny pohybu. Fyzikalni rozméry
zaznamenané timto meéfenim jsou v prvé fad€ kinematografickymi rozméry (vzdalenost, Cas,
rychlost, zrychleni, thly).

Kinematicka analyza

Pohyb je z fyzikalniho hlediska chdpan jako zména soufadnic v urcitém casovém rozpéti.
Tento soufadnicovy systém mize byt nejprve libovoln€ zvolen a nésledné upraven.
Jsou zde vSak dva zakladni pozadavky:
e soufadnicovy systém
e Casové udaje

Souradnicovy systém

Slouzi ke stanoveni vztahu mezi aktudlnimi (realnymi) fadovymi hodnotami, pficemz zabér je
vyhodnocen pozdéji. Pojem soufadnicovy systém je stejné jako pojem kalibracni systém béznym
tématem, vyskytujicim se v literatufe, pojednédvajici o zpracovani obrazu. Tyto dva pojmy spolu
souviseji nasledujicim zplisobem. Kalibra¢ni systém vymezuje prostor (ve tii-dimenzionalni
analyze), nebo plochu (ve dvoudimenzionalni analyze), kde se odehrava pohyb. Soufadnicovy
systém je matematicky prostiedek, pomoci né¢hoz je mozné vypocitat skutecné prostorové rozméry.

Pro osobu provadé¢jici méfeni neni vztah mezi kalibra¢nim a soufadnicovym systémem
dilezity. Tento vztah je pevné stanoveny softwarem, ktery zpracovava prvotni data. Jako kalibracni
systém lze pouzit dvé méfici tyCe znamé délky, které jsou navzdjem kolmé a dobie viditelné na
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zaberu. M¢ély by samoziejme byt na misté (nebo pfinejmensim v bezprostifedni blizkosti mista), kde
se dand akce odehrava.

Je dostacujici, pokud je kalibracni systém viditelny pouze na jednom obrazku, jestlize je
zajisténo, Ze po nastaveni kamery (ohniskova vzdalenost, pozice, zaostfeni, ohniskové rovina) uz
toto nebude zménéno.

Poznamka: existuji volitelné programové moduly, které umoziuji nahravani pohybti pomoci
kamery, ktera disponuje posuvnymi a zvétSovacimi moznostmi.

Velikost obrazu se méni v zavislosti na zvolené ohniskové vzdalenosti. Miizeme dosahnout
toho, ze 100 metrii ve skuteCnosti Ize vyjadrit 1 milimetrem na obrazku.

Vybér obrazu zalezi Cisté na potiebach a zajmech osoby, kterd provadi méteni. Je vSak tieba
vzit v tvahu nasledujici body:

e rovina pohybu musi vypliiovat co nejvétsi plochu obrazu (ty€e zvolené jako kalibracni
systém by také mély vypliiovat co nejvetsi cast obrazu),

e m¢la by existovat dostate¢na vzdalenost mezi rovinou pohybu a ohniskovou rovinou
(pouzijte zoom)

Casové udaje

Sdé€luji nam detaily o tom, kdy byl zabér potizen. Tato informace miliZze byt uvedena bud’ jako
absolutni hodnota (napt. 3. ledna 2007 ve 4:27, 12 sekund a 312 milisekund) nebo jako relativni
hodnota (0,01 sekund po pfedchozim zabéru). Abychom ziskali tato data, musi byt na zabéru
zobrazen piesny Casoméfi€, nebo musi byt znam ¢asovy rozdil mezi snimky. Pro vétSinu otazek

vvvvvv

snimkti pouzitého nahravaciho systému. Pro videonahravéni se jedna o 25 kompletnich snimkl za
sekundu, nebo 50 policek za sekundu (PAL), nebo 30/60 (NTSC). Poznamka: Pro nahravéni
pohybu SIMI Motion také dovoluje pouziti vysokorychlostnich kamer.

Dvou- a tfi-rozmérné nahravky
Jestlize je pohyb nahrdvan pouze jednou kamerou, pak mize byt uspokojivych vysledki
dosazeno pouze ve dvourozmérmé roving. Usili spojené se ziskanim tiirozmérnych vysledki je
znacné a musi byt provedeny jisté predpoklady, coz mize vést k podstatnéjsim neptesnostem.
K feSeni problémil ve 2D je nutné nésledujici vybaveni:
¢ jedna kamera
e kalibracni systém, ktery se sklad4d ze dvou méfticich ty¢i znamé délky, které jsou vzajemné
v pravém uhlu
K feseni problémil ve 3D je nutné nésledujici vybaveni:
e nejméné dvé kamery, jejichz optické osy by mély byt v tthlu mezi 60 a 120 stupni
e tyto dvé¢ kamery by mély byt schopny sou¢asného snimani zabért
e kalibracni systém, ktery je tvofen prostorovym 3D objektem (kvadr, jehlan, krychle atd.).
Pozice rohi tohoto 3D objektu musi byt znama.

Problémy souvisejici s analyzou obrazu

Poté co byl pohyb nahrdn, miize byt provedena analyza zdbéru. Abychom ji mohli provést,
musi byt uréeny body na téle a nebo body, které jsou urcitym zptusobem dilezité pro vykonani
pohybu napt. tenisovy mi¢, fotbalovy mic¢, body na tenisové raketé nebo golfové holi atd. Pouzitymi
body na téle jsou vétSinou pruseciky kloubnich os, nebo jejich stfedy. Pti tomto uréovani miizeme
narazit na tfi hlavni zdroje omylt:

e o0sy kloubli nemohou byt jasn¢ definovany
e priseciky os nelze na zabéru jasné rozlisit
e priseciky jsou skryty za ostatnimi ¢astmi t€la a na zabéru nejsou viditelné
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Reseni
e pouze precizni znalost anatomie mize minimalizovat tento omyl
e pruseciky Ize oznacit jasné kontrastni barvou
o stfed kloubti musi byt interpolovan, popiipadé odhadnut

Chyby a tolerance chyb

e chyby v ur€ovani ¢asového rozpéti mezi jednotlivymi snimky zdznamu
e chyby v ur€ovani pozice méfenych bodu
e kumulativni chyby, které nastanou, kdyz k vypocltim pouziji nespravné hodnoty, napft.
rychlost = vzdalenost/Cas, pficemz naméiené hodnoty vzdalenosti i Casu jsou ob¢ nepiesné.
Rozsah téchto chyb muze byt vyjadien jako matematickd funkce citlivosti pouzitého filmu,
piesnosti snimaci metody, piesnosti urceni ohniskovych bodii pfi métfeni, chyb vzniklych pii
zaznamenavani casu atd. Rlznorodost téchto faktorG ukazuje, jak komplikované mohou tyto
vypocty byt.
V praxi je dostacujici, Ze tolerance chyb jsou zjistény s odvoldnim na zndmé vnéjsi hodnoty.
Jestlize je naptiklad znama hodnota vzdalenosti mezi vrchnim hlezennim kloubem a kolennim
kloubem, potom musime dospét ke stejné hodnot€ i po sejmuti obrazu a provedeni vypocti.

Rozliseni kamery

Pii pouziti kamery je realita zobrazena jako série elektronickych a fotografickych obrazi
(film). Toto je predmétem nasledujicich omezeni:
e redlné 3D objekty jsou znazornény v jedné roviné (ohniskova rovina)
e velikost tohoto zndzornéni v roviné obrazu neni skute¢na
e nahravani neni plynulé, ale déje se v urcitych intervalech, naptiklad 25krat za sekundu

Pti pozd¢jsim vyhodnocovani zaznamu se mohou projevit vzniklé problémy a mizeme zvazit
jejich feseni:

e hloubka informaci je ztracena. Tato ztrdta muze byt kompenzovana pouzitim nckolika
kamer a kombinaci informaci z nich dosazenych (viz. Kapitola o kalibraci). AvSak potfizeni
nekolika nahrévek predpokladé vEtsi usili a praci.

e velikost ohniskové roviny je omezena. Pouze urcity pocet pixeli je k dispozici
v horizontalnim i vertikdlnim sméru. Jednd se o rozliSeni konkrétni pouzité kamery nebo
filmu. Obvykla rozlideni jsou 768 x 576 a také 640 x 480 pixel. Cim vétsi je rozliSeni, tim
pfesnéji mize byt pohyb zaznamenan.

e pro kazdy obrazek zaostfuje kamera veskeré svétlo prochéazejici CoCkou za urcity casovy
usek (doba expozice). Doba expozice musi byt co nejkratsi, jinak se posuzovany predmét
posune piili§ daleko coz ma za nésledek rozmazany obraz. Obvykld doba expozice pfii
pouziti bézné videokamery (50 poli za sekundu) je 1/500 sekundy.

e cCasovy interval mezi dvéma nésledujicimi snimky je relativné dlouhy (napf. 50 snimkl za
sekundu znamena, ze snimek je pofizen kazdych 0.020 s; mimo dobu expozice, kterd trva
0.002 s, zistava snimek neosvétlen po dobu 0.018s). Jakakoliv informace o pohybu mezi
dvéma snimky je ztracena a lze ji pouze odhadovat. Jedna se o Casové rozliSeni pouzité
kamery. Cim vét§i je asové rozliseni, tim vice informaci je k dispozici.

Bodoveé rozliseni

Bodové rozliSeni kamery a velikost snimané plochy do zna¢né miry uddvaji pifesnost
soufadnic: predpokladame-li, ze kamera mize nahrat plochu 7 metrd na Sitku, pak pfi pouziti
kamery s normalnim rozliSenim 768 x 576 odpovida jeden pixel jednomu centimetru. Je mozné
méfit v sub-pixelovém rozmezi za pouziti prislusnych procesti analyzy obrazu, ale vzhledem
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k uzitému systému je tfeba pocitat s odchylkou nékolika milimetrii. PfesnéjSich vysledki miize byt
dosazeno jestliZe je snimané plocha omezena.

Casové rozliseni

Pro ptfesné méfeni musi byt rychlost kamery pfizpiisobena rychlosti pohybu: Jestlize je
naptiklad pouzita standardni kamera (50 snimki za sekundu) k nahréani sprintera béziciho rychlosti
8 metrl za sekundu, pak se naptiklad kycel pohne pfiblizné o 16 centimetrli a ruce a chodidla se
mohou posunout az o 30 centimetrii! Pfesny zaznam pohybu pak pomoci této metody neni mozny.
Zvlastni pozornost je tfeba vénovat také raketdm (golfova, tenisova, badmintonovd) a miclim
(tenisovy, volejbalovy).

Uplné snimky a pole

Standard evropské videokamery je PAL (768 x 576 pixelt, 25 snimkt za sekundu), v Severni
Americe je to NTSC (640 x 480 pixelil, 30 snimkii za sekundu).

Oba typy kamer nahravaji v prokladaném modu, coz znamend, ze v prvni expozici (prvni
pole) jsou nahrany sudé radky (0, 2, 4, 6, 8, ...) a ve druhé expozici (druhé pole) nasledujici liché
radky (1,3,5,7,9, ...)

Obr. 1 Tato dvé pole vytvari typicky ,,efekt latkového plotu*

Jestlize naptiklad sledujeme rychle se pohybujici ru¢i¢ku na ciferniku, je celkem jasné, ze je
v prvnim poli (suda cisla) ru¢icka na jiném misté, nez v druhém poli (licha cisla). Toto je Casto
nazyvano ,,efekt latkového plotu®.

(H(Dmx(D

Obr. 2 Oddélena pole (vlevo) a interpolace chybéjicich ¢ar (vpravo)

Kwvtli analyze dokéaze software SIMI Motion odd¢lit tato dvé pole, doplnit chybéjici ¢ary diky
interpolaci a zobrazit je jeden po druhém. Takto jsme schopni efektivné dosdhnout 50 (PAL) nebo
60 (NTSC) snimkti za sekundu.

Poznamka: kazdé pole ma pouze vertikélni rozliSeni, takZe zabér mtize byt zrnity.

Ostatni kamery (napf. vysokorychlostni kamery) obvykle nepouzivaji tuto techniku poli.
Namisto toho snimaji kompletni zabéry v doporucené frekvenci (napt. 100Hz).

Synchronizace kamer

Abychom mohli vypocitat 3D soufadnice bodu, nestaci znat jeho polohu na jediném video
zdznamu. Pozaduje se pfinejmenSim jeden dalSi zaznam, ktery ukazuje pozici bodu v piesné
stejném cCase ale z jiné perspektivy.

Jestlize pro nahravku pouzijeme dvé standardni kamery, je velmi nepravdépodobné, Ze
zacnou snimat ve stejném case. Toto plati zejména pokud maji velmi kratkou dobu expozice.
Ptiklad: Kamera 1 snima v nasledujicich ¢asovych intervalech - 0.000 s - 0.020 s - 0.040 s - 0.060 s
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... se zavérkou 1/1000 s. Kamera 2 bézi nezavisle na kameie 1 a snima v nasledujicich intervalech -
0,010 s-0.030s-0.050s ... se stejnou zavérkou.

Kycel ¢lovéka, ktery se pohybuje rychlosti 2 metry za sekundu pokryva vzdalenost piiblizné
2 cm v Case mezi expozici kamer 1 a 2. Vzhledem k této odchylce nemohou byt 3D soufadnice
z téchto dvou zabéri presné vypocteny. I v piipad€é, ze ignorujeme vSechny ostatni chyby
a pfedpokladame, Ze pozice z obou kamer je zpriimérovana, i tak nastane chyba v umisténi, ktera je
piiblizné 1 cm z divodu odlisné doby expozice. U sprintera (8 m/s) by se jednalo o ptiblizné¢ 4 cm.
Jestlize namisto toho pouZzijeme kamery, které nahravaji rychlosti 200 snimkl za sekundu, pak se
chyba snizi na 0,25 cm (chodec) a 1 cm (sprinter). Jak vidime, velikost chyby zalezi na rychlosti
kamery a snimaného pohybu.

Maximalni ¢asovy posun mezi dvéma kamerami (v nejhorSim ptipad¢€) je presné¢ polovina
Casu, ktery uplyne mezi expozici dvou nasledujicich snimkd.

Zde jsou tfi mozna feSeni tohoto problému:

Spousténi kamer

Existuje n¢kolik moznosti (napt. gen-lock), jez vSechny spocivaji v propojeni kamer pomoci
specialnich kabeld a jejich spousténi jednim signalem. Nekteré z metod pouze zarucuji, Ze zébéry
jsou z kamer sniméany simultanné. To nemusi nutn¢ ovliviiovat redlny expozicni ¢as, ktery je urcen
zévérkou. Pfresnd synchronizace pixelll, nebo alesponn linek je moznd pouze s pozitim vysoce
kvalitnich, obvykle digitalnich kamer. V kazdém ptipadé¢ to obnasi zna¢né vydaj.

Uziti digitalnich kamer

Neni mozné nastavit standardni kamery v dostatecné kratkém Case (napi. protoze se musi
mechanismus kamery uvést vchod). To ale neni pfipad digitdlnich kamer. Tyto jsou aktivovany
signalem (spoust’) a zacinaji simultdnn¢ s nahravanim. Jestlize jsou vSechny kamery aktivovany
timto zplsobem ve stejnou dobu, pak je na jedné strané¢ zaruceno, Ze moment expozice bude
simultdnni a na stran¢ druhé neni tieba urCovat soufadnicovy systém, protoze vSechny sekvence
kamery zacinaji stejnym zabérem.

Méreni ¢asové odchylky

Pouzitim vhodného elektronického zafizeni je mozno zméfit Casovou odchylku mezi
kamerami, které nejsou synchronizovany (s piesnosti 0,0001 s). Toto ¢asové zpozdeéni pak musi byt
zahrnuto do matematického vypoctu 3D dat. Timto mtize byt chyba zna¢n¢ snizena. Nicmén¢ stejné
jako v ptedchozim ptipad€ je zde nebezpeci, ze bude zméfen pouze moment, kdy je pofizen zabér
a ne doba expozice (rychlost clony). Nehleds na to se jedna o relativné ekonomické feseni.

Optimalizace rychlosti kamery vzhledem k rychlosti pohybu

Jestlize je pohyb dostate¢n¢ pomaly, nebo kamera dostate¢né rychla, pak je chyba tak mala,
7e je v porovnani s jinymi chybami (napf. optické rozliSeni, kalibra¢ni chyby atd.) zanedbatelna.
Maximalni ¢asova odchylka mezi dvéma kamerami je pfesné polovina ¢asu, ktery uplyne mezi
expozicemi dvou nésledujicich snimki. Navic lze ptfedpokladat, ze chybu lze zmirnit pouzitim vice
nez dvou kamer. V kazdém ptipadé je dilezité ve videosekvenci kazdé kamery urcit ty snimky,
které maji nejmensi mozné ¢asové zpozdéni.

Hledani synchronnich snimku

JestliZe nejsou k dispozici Zadné presné informace a pouZité vybaveni nezaru€uje synchronni
nahravani, pak musime v kazdé kamete hledat snimky s nejmensim moznym ¢asovym zpozdénim.

Zde jsou nékterd mozna feSeni:
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Opticky signal

Pocatek méfeni je ur€en vytvorenim signalu, ktery je viditelny z kazdé kamery. Nahravani
pohybu jednotlivymi kamerami zacind timto opticky oznacenym snimkem, nebo pomoci
konstantniho ¢asového faktoru. Tento signal se také casto uziva k ovladani ostatnich méficich
zafizeni, nebo jimi mize byt vytvofen, kdyz méfeni zafind. Problémem v tomto ptipadé je, Ze
maximalni ¢asova odchylka mezi dvéma kamerami neni pfesné polovina snimkové frekvence, ale
v nejhorS$im piipadé je témet shodnd s celym snimkem (to nastane jestlize je signal vytvoren velmi
kratce pred zaCatkem expozice prvni kamery a velmi kratce po zacatku expozice druhé kamery).

Akusticky signal

Synchronni zvukovy signdl je zaznamendn pro kazdou kameru. Tento signal muze byt
vytvofen bud’ samotnym pohybem (napf. uder micku v golfu), asistentem (napf. tlesknutim), nebo
elektronicky (napft. pipani).

Vyhoda elektronickych signalt spociva v tom, Ze mohou byt vygenerovany jinymi méticimi
zatizenimi (viz. Opticky signal) a neslysn¢ ale pfimo zaznamenany na zvukovou stopu.

Poznamka: Rozvodna krabice, kterou SIMI také nabizi, umi ve stejny okamzik poslat signal
vSem video zafizenim.

Odhadovani na zakladé zaznamenaného pohybu

V nahrané sekvenci pohybli by mélo byt ur€eno co mozné nejvyraznéjs$i misto (napt. misto
dotyku nohy, nebo bod dopadu micku). Tento ¢asovy okamzik pak musi byt zadan pro vSechny
kamery a zacatek analyzy nahrazen konstantnim casovym faktorem (napt. 40 snimkil zpét).
Nevyhodou této metody je, Ze zde nemusi byt zadny vyrazny bod, nebo je velmi obtizné néjaky
najit. Navic se malokdy stane, Ze se tento vyrazny bod v Case objevi piesné béhem expozi¢ni doby
jedné z kamer. Uzivatel se pak musi vzdy rozhodnout, jestli danému momentu ptesnéji odpovida
snimek ,,tésné pred* nebo snimek ,,tésné po*. Toto mé ovSem podstatnou vyhodu, Ze v nejhor$im
ptipadé je maximalni odchylka pouze pil snimku. V urcitych ptipadech je dokonce mozné presné
odhadnout interval mezi dvéma zminénymi snimky a tim se vyhnout potfebé pouziti drahé
elektroniky pro méteni intervali mezi snimky (viz. vyse).

Zavérecné poznamky
Technika zpracovani obrazu je idealni metodou pro shromazd’ovani kinematografickych

parametri. Matematické techniky umoziuji vypocet dat za pomoci prostorovych soufadnic
znejmén¢ dvou rovin. Abychom dosahli uspokojivych vysledki, je tfeba splnit pouze nékolik
podminek. Splnéni téchto podminek mize byt ovéfeno v nasledujicim seznamu:

¢ je kalibracni systém na zaznamu viditelny?

e vypliuje testovany objekt co nejvétsi plochu obrazu?

e je znam Casovy interval mezi snimky?

e jsou kamery umistény tak, Ze jejich poloha stejné jako nastaveni nemohou byt béhem
nahravani zménéno?
je osvétleni dostate¢né?
e jsou body, které maji byt pozdéji oznaceny, jasné viditelné?

Jestlize jsou vSechny tyto podminky splnény, pak nic nestoji v cesté Usp&$né analyze
s pouzitim SIMI Motion.
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Pouzivani SIMI Motion

Start

Po spusténi programu se objevi nasledujici obrazovka:
r.

Startup

Sl

your movolution

YWelcame to Simi katian
YWhat da you want to da?

o Dpen an existing project

Select from database

i_"‘é;ﬂ Create a new project

Read help on Simi Motion

()

Obr. 3 Vytvorit novy projekt

V tomto okné mizeme vybrat z nasledujicich moznosti:
e oteviit existujici projekt (Open an existing project)
e vybrat polozku z databéze (Select from database)
e vytvofit novy projekt (Create a new project)
e (ist ndpoveédu (Read help on SIMI Motion)

Cist ndpovédu SIMI Motion

On-line ndpovéda obsahuje vysvétleni vSech dulezitych funkci programu. Zmacknéte F1 aby
se napoveéda objevila v dialogovém okné zobrazeném na obrazovce.

Otevrit existujici projekt

Toto dialogové okno vam umoziuje oteviit projekty SIMI Motion 5.x (soubory *.smp), které
Jiz existuji. Jestlize chcete nahrat projekty, uloZzené v ptredchozi verzi SIMI Motion, mohl by se
objevit problém s kompatibilitou. V tomto ptipad¢ oteviete soubory pii zmacknuti tlacitka Shift.
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Vytvorit novy projekt

‘Mew Simi Motion project

& SiMmi

your movolution

Al zettings are optiohal and can be changed at any time
Praoject label
_F‘r_cuié-u;i

ALthar
SIkI-GmbH, Unterzchleilheim

| Irmpart zettingz from another project. ..

[ ] Start with video capture novw

[ Create ahd zave ] [ Create, do naot save ]

Obr. 4 Novy projekt

Do kolonky Project label napiste jméno projektu, napf. ,,Project”. Do kolonky Author zadejte
jméno autora, napf. ,,SIMI“. Tato informace bude pozd&ji automaticky zobrazena v dialogovém
okn¢ slouzicim pro vybér vlastnosti projektu.

Stisknéte tlacitko ,,Import settings* pro nahrani existujiciho specifika¢niho souboru. Je mozné
pouzit specifikace starStho Motion 4.X stejn¢ jako novejsiho Motion 5.x. To znamend, ze kdyz je
jednou specifikace vytvofena, mize byt pouzita nékolikrat.

Pro vytvoteni a uloZeni nového projektu stisknéte tlacitko Create and Save. Je uzitecné

vvvvvv

pozdéji snaze rozpoznany. Navic vSechny soubory (video soubory *.avi, projektové soubory SIMI
Motion *.smp), patfici do projektu by mély byt ulozeny v jedné sloZce.
Po zvoleni veskerého nastaveni je zobrazena pracovni plocha SIMI Motion.

Vybér polozZky z databaze

Databazi oteviete v menu file — data base. V tomto dialogovém okné si mizete vybrat
a nahrat jiz vytvofené projekty SIMI Motion.
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-

Data base
Search

(%) by title
) by keywords

:.Heguli_sku:-k

E:hsimisREGULIstest. SMP

Title: Feguli_zskak
Subject
Kepwaords
Comment
[ Open ] [ Cancel

Obr. 5 Polozky database

Hledani (Search)

e Podle nazvu (by title)
e Podle klicovych slov (by keywords)

Témito dvéma poli je v dialogovém okné uréeno, podle jakého klice budou hesla databaze
zobrazovana. V popisném poli pod polem zobrazeni je vypsana cesta projektu SIMI Motion (*smp).

Nazev (Title)

V tomto okné je zobrazen nazev vybraného projektu.

Predmét (Subject)

V tomto okné je stanoven predmét projektu.

Klicova slova (Keywords)
Toto okno zobrazuje kli¢ova slova projektu.

Komentar (Comment)
Toto okno udava komentat k projektu.
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Pracovni plocha (Desktop)

File Edit “iew Proect ‘“Window Help
beE BE tBE <« O 2 BEH® &E

RI=13

@ Specification
Calculation templates
Repott templates

Obr. 6 Pracovni plocha
Na obrazku je zobrazena pracovni plocha SIMI Motion: Projekt, Specifikace a slozka Kamer
jsou standardné pfitomny. Zpisob prace s témito slozkami je stejny jako s Prizkumnikem ve
Windows 95/98 a Windows NT. Slozka Kamera obsahuje od jedné do Sesti kamer.

Projekt

Tato slozka obsahuje dvé nasledujici slozky:
e Vlastnosti (Properties)
e Komentai (Comments)
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Vlastnosti

-~

Pro perties .

File info I.Statistics Trial description || Diatabase | -Management.

Application;
Title: Praject

Subject;
Authar SIMI-GmbH, UnterzchleiBhein

Kemyords:

Comments:

[ (] l [ Cancel ] Apply

Obr. 7 Vlastnosti projektu
V dialogovém okné Vlastnosti je mozné zménit jméno aktudlni projektu, vymezit predmet
a vloZit klicova slova a komentare. Zalozka Statistics slouZzi ke vkladani odkazovych informaci.

Komentar

-~

Pro perties .

File infa | Statistics-i Trial description i-Datahase | Management

D ate

M ame 1

Firgt narne

B ody height [m] M azz [ka)
Birth date

Sen O male ) female

Caomment

[ (] l [ Cancel ] Apply

Obr. 8 Komentar
Do dialogového okna Komentat je mozné vlozit detaily o kazdém projektu.
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Moznosti (Options)

Vyberte v nabidkové listé edit — options. Nyni se objevi dialogové okno, ve kterém muze byt
vytvoieno nastaveni aplikace SIMI Motion. V zalozce General si mimo jiné miizete vybrat dobu, po
které se data automaticky ulozi.

Nahrat video (Capture videos)

Kdyz kliknete na project — capture video, otevie se nahravaci okno SIMI Motion. Je zde
k dispozici tlacitkova lista, kterd nabizi nasledujici moznosti:

& Po kliknuti na toto tlacitko vyhleda pocita¢ vSechny piipojené kamery.

= Timto tlacitkem se ulozi posledni uskute¢néna nahravka

= Pomoci tohoto tlagitka miize byt nahravani opakované spousténo a zastavovano. Nahravani
muze byt také zastaveno pomoci tlacitka ESC.

Bl Toto tlaitko otevira dialogové okno camera configuration. Ve vstupnim poli muzete
pojmenovat jednotlivé kamery (napf. leva kamera). Navic zde také mizete vybrat video mod kamer.
K nastaveni shodného video mddu pro vSechny kamery musite aktivovat odpovidajici okno. Video
mod lze téZz nastavit oddélené. V tomto dialogovém okné miizete navic importovat ulozena
nastaveni kamery a exportovat nové vytvorend nastaveni kamery. Tato nastaveni mohou byt
uloZena jako standardni, nebo piimo pouzita pomoci tlacitka Close.

Toto tlacitko otevird dialogové okno capturing options. V zalozce view-mode si muzete
vybrat kvalitu obrazu v live-view, nebo béhem nahravani (during the capturing) (zvolite-1i nizsi
kvalitu, snizite zatizeni procesoru). V zédlozce capture-files mizete nastavit velikost souboru. Tato
hodnota je vSak pouze orientacni a ukazuje maximalni moznou velikost souboru, pfi¢emz velikost
nahravky mtize byt samoziejmé kratsi. Ve vstupnim okné dole je zobrazena cesta, kde na harddisku
jsou ulozena video data. Pomoci tlacitka Search muzete zvolit jinou cestu. Pomoci tladitka Close l1ze
zamitnout ucinéna nastaveni a tlacitkem OK je pouzit a pfijmout.
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Prace s 2D daty

Prace s dvou dimensiondlnimi daty se skldda z nasledujicich krokt:

vytvofeni specifikace

nastaveni kamery

kalibrace kamery

zachyceni soutadnic obrazu

vypocitani 2D soutfadnic v méfitku

prezentace udajl
Navic Ize po kalibraci kamery vyuzit moznost programu ,,2D Freeze Frame Measurement*
(2D méfteni pozastaveného obrazu).

Vytvoreni specifikace
Specifikace se sklada z:
e seznam bodu, které maji byt pozdéji ve videosnimku oznaceny
¢ viditelné spojeni mezi témito body

Specifikace miize byt bud' importovana z jiZz existujicich souborti, nebo nové vytvorena ¢i
upravena dle pozadavka.

Import specifikace

Pro pouziti specifikace, ktera jiz byla vytvofena bud' kliknéte pravym tlacitkem mysSi na
slozku Specification a zvolte ptikaz Import, nebo tento piikaz vyberte v menu Project. Lze pouzit
star$i Motion 4.x soubory (*.spz) stejné jako novéjsi Motion S.X specifikace (*.smp).

Uprava specifikace

Uprava spociva ve dvou krocich: nejprve musi byt vytvofen seznam dilezitych bodii a potom
nasledné mohou byt vytvoteny spojnice mezi témito body.

Uprava bodu

Pro pravu seznamu bodu je tfeba oteviit kontextové menu Points ve slozce Specification.
Eventualné je moZné vybrat piisluSny piikaz v menu Project — Specification.
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F = |
__ISpecification: Edit points

Predefined points Uszed points
a
[+ neck '
[+ chest
[+ spire
# left shoulder
[+ right shoulder
# left arm
[+ right armn L
[+ left elbow
[+ right elbiow
[+ leeft varist
[+ right wrizt
[+ left hand
[+ right hand
£ left hip
I+ right hip

certer hip
[+ left knee
[+ right knee
[+ right shank !
[+ left shatk e

Obr. 9 Specifikace

Vlevo je seznam bodu, které jsou Casto pouzivany. Jestlize je jeden z téchto bodi pozadovan,
pak je moZzno ho pfetdhnutim pfesunout do seznamu vpravo (Used points). Abyste mohli ptidat
dalsi body, nebo upravit jiz zvolené body, kliknéte na seznam Used Points pravym tla¢itkem mysi,
aby jste otevieli kontextové menu se tfemi nabizenymi moznostmi.

Vlastnosti
Pro zménu nazvu a barvy bodu, vyberte v pravém seznamu a zvolte moznost Properties.
# —)
head
Mame
head
. b adify calar
[ ] 8 l [ Catizel ]

Obr. 10 Vlastnosti bodu

Barva zde vybraného bodu, je pouzita napiiklad pti sledovani bodi béhem procesu analyzy.

Pridat

Pro definovani novych bodu a jejich pfidani do seznamu vyberte moznost Add.
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Vymazat

Pro vymazéani bodu je tieba ho oznacit v pravém seznamu a vybrat moznost Delete. Potadi
bodl na seznamu miize byt zménéno jejich pretdhnutim. Toto potadi bodii by mélo byt ureno
v takovém sledu, v jakém budou pozd¢ji body oznacovany. Napiiklad mozné poradi by mohlo
byt:

Hlava Pravy loket  Levy loket
Krk Pravé zapésti Levé zapésti
Pravé rameno Levé rameno

Timto zplisobem se mulizete vyhnout ustavicnému pteskakovani z leva doprava, nebo nahoru
dolt. Po vytvofeni veskerého nastaveni kliknéte na tlacitko Close, aby jste se vratili na pracovni
plochu SIMI. Vytvofend nastaveni jsou automaticky uloZena.

Uprava spojnic
Pro tupravu spojnic oteviete kontextové menu Connections ve slozce Specification.

Eventualné je mozné vybrat piislusny ptikaz v menu Project — Specification. Spojnice slouzi
k popisovani viditelnych ¢ar nebo kruhi mezi jednotlivymi body. Jsou zobrazeny jako carové
vykresleni. Jestlize byly pouzity body ze seznamu navrhovanych bodl, pak jsou zobrazena
smysluplné spojeni. Tyto mohou byt samoziejmé dle pozadavki zménény, nebo vymazany.
Existuji dva typy spojeni:

e Cara spojujici dva body

e cara (kruznice) okolo bodu

Definovani novych spojnic

Specification: Edit connections
| llea
head . h odify color
Starting paint  head 2
() Line to
{#) Circle with radius [m] ooz
M ew connection ] [ Delete connection l

Obr. 11 Definovani novych spojnic
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Vyberte tlac¢itko New Connecting Line. Nyni Ize definovat jméno a barva spojnice. Potom je
ze seznamu Starting Point, ktery obsahuje vSechny body specifikace vybran pocatecni bod spojnice.
Jestlize je vybrana moznost Line To, musi byt také definovan kone¢ny bod spojeni.

Jestlize méa byt kolem bodu nakreslen kruh, vyberte jeho pozadovanou velikost zvolenim
druhé moznosti Circle with Radius. Pro uloZeni nastaveni stisknéte Apply.

Zména spojnice
Ramecky pod seznamem spojnic zobrazuji vlastnosti vybraného spojeni. Tyto vlastnosti
mohou byt jednoduse zménény. Pro uloZzeni novych nastaveni stisknéte Apply.

Vymazani spojnice
Pro vymazani nespravnych spojnic, nebo Car které uz nejsou pozadovany, vyberte spojeni
a kliknéte na tlacitko Delete connection.

Nastaveni kamery
Slozka kamery obsahuje vlastnosti dostupnych videoklipti, jejich kalibrace a nastaveni.

Pridani kamery

Na pocatku nového projektu je, v zavislosti na pozadavcich uzivatele, automaticky nastavena
jedna nebo vice kamer. Dalsi kamery mohou byt ptfidany po zvoleni ptislusného piikazu z menu
Project. Eventuelné vyberte piikaz z kontextového menu (pravym tlac¢itkem mysi) piislusné kamery
(ze slozky Camera).

Udaje ve slozce Camera

Pro zobrazeni slozek Raw Data a Filtered Data oteviete slozku Camera. Tyto dvé slozky
obsahuji vSechny body specifikace, které¢ jiz byly definovany. Nejprve obsahuji prazdné datové
zadznamy.

Raw Data obsahuji soufadnice bodl, které byly manudlné vlozeny, nebo automaticky
sledovany.

Filtered Data také obsahuji soutadnice téchto bodu, ale az poté co tyto byly zpracovany
filtracnimi algoritmy.

Vlastnosti kamery

Dialogové okno Properties muze byt otevieno pomoci kontextového menu (pravym tlacitkem
mys$i). Nejdiive musi byt zadano jméno kamery.
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%2 Simi Motion - [Camera properties] gl
E,J File Edit “iew Projpct ‘Window Help — | & x
i = J DA &2 B
MName of camera
Camera
Filename
Tracking
Please select a video file [&4W1)
Select file
Time affset [5] 0,000000
2D calibration
Pleaze select a video file [AW1)]
Select file
3D calibration
Pleaze zelect a videno file [a41]
Select file
ICamera < b4

Obr. 12 Vlastnosti kamery
Poté musi byt provedeny nasledujici kroky:

Vybrat video soubor s nahravkou 2D kalibra¢niho systému
Bud’ otevfete existujici soubor, nebo vytvoite novou nahravku.

Vybrat video soubor s nahravkou pohybu, ktery ma byt oznacen

Bud’ oteviete existujici soubor, nebo vytvoite novou nahravku. Jestlize je potfeba, rozhodnéte,
jestli budou zachyceny kompletni snimky nebo pole.
Kalibrace kamery

Nastavte 2D kalibracni systém tak, aby pocita¢ mohl métfeni vyhodnocovat v metrech.
Oznacit pohyb

Oznacte pohyb bud’ manuélné, nebo s pouzitim automatického sledovani.

Kalibrace kamery

Definice: kalibrace je pfidéleni redlnych prostorovych soutfadnic do videozdznamu. Kalibrace
musi byt provedena pfed zaznamem pohybu. Timto postupem je ovlivnén pohled kamery
(vzdalenost, zoom, atd.). Uzivatel pouze musi oznacit mnozstvi doptfedu danych bodl v obraze
(klikdnim mysi). Toto je uskutecnéno na zékladé zkoumani dan¢ho predmétu (kalibracni systém),
jehoz rozméry jsou jiz znamy. Kalibracni systém by mél vyplilovat co nejvetsi moznou plochu
obrazu. Pohyb, ktery ma byt zachycen, by se mél vzdy odehravat uvnitt kalibrovaného prostoru
(3D), nebo kalibrované plochy (2D). Druh kalibra¢niho systému zavisi na typu kalibrace.
V nejjednodussim ptipadé se muze skladat pouze z tyCe znamé délky.

Pozice a uspotadani systému jsou rozhodujici pro zajisténi piesnosti kalibrace: ¢im dale od
kalibra¢ni plochy nebo kalibra¢niho prostoru se pohyb kond, tim méné piesné jsou vysledky. Chyba
v nastaveni kalibra¢niho systému ovlivni vSechny vypocitané soufadnice!
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V praxi obvykle nebude mozné zaznamenat kalibra¢ni systém ve stejném okamziku jako
pohyb, ale bude mozné ho zaznamenat pied zac¢itkem nebo po skonceni pohybu. Velmi kratky
zédznam, v podstaté 1 jeden snimek, je pro kalibraci dostacujici. S kamerou by se nemélo hybat nebo
meénit zoom mezi nahravanim kalibra¢niho systému a samotného pohybu.

Pouzivani 2D kalibrace

Dvou dimensionalni nahravky se hodi pro pohyby, které se odehravaji v roviné, to znamena
pro takové, které nemaji prostorovou hloubku.

Priklady: skékani a protahovani, chiize po béZicim pasu, atd. Pro 2D nahravky je dostacujici
jedna kamera.

Video

Obr. 13 Pouzivani 2D kalibrace
Pouze takové soutadnice, které lezi v kalibracni rovin€, mohou byt zaznamenany spravne.
Cim déle jsou body od této roviny, tim mén¢ piesné jsou vysledky.

2D kalibrace s pouzitim svislé a vodorovné ise¢ky znamé délky

Obr. 14 2D kalibrace s pouzitim svislé a vodorovné tsecky

V tomto piipad¢ je kalibrovana rovina pohybu (kinematicka rovina), ktera lezi ptimo pied
kamerou, coz znamend, Ze s pouzitim této metody neni mozné nahrat Sikmy pohled. Abychom
mohli udélat potfebné vypocty, je tfeba nahradit systém skutecnymi délkami obou tusecek
(v metrech) a soutfadnicemi koncovych bodl tsecek v zaznamenaném snimku. MuzZe se stat, ze dva
koncové body budou totozné (napt. levy spodni roh). Proto je nejvhodnéjsi pouzit pravouhly objekt,
ktery ma tvar pismene L.

Pti ur€ovani kalibra¢nich bodi je vzdy dulezité¢ jako prvni oznalit vyssi bod svislé usecky
a levy bod vodorovné usecky.
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2D kalibrace s pouZzitim jedné isecky znamé délky

Obr. 15 2D kalibrace s pouZitim jedné usecky

Zde je také kalibrovana rovina, ve které se odehrava pohyb, kolma ke kamefe. V tomto
piipad¢ je ale také predpokladéno, ze horizontalni a vertikalni délky jsou shodné (napft. Ctvercové
body v kamete a na monitoru). V zavislosti na pouzitém vybaveni je za urcitych podminek mozné,
ze tento piedpoklad povede ke Spatnym vysledkiim. Tato metoda by méla byt pouzita pouze
v ptipadé, Ze jina kalibrace neni mozna.

Abyste mohli provést potfebné vypocty, musi byt systém nahrazen skutecnou délkou tusecky
(v metrech).

2D kalibrace s pouZitim ¢ty bodi

Obr. 16 Pouziti 2D kalibrace s pouZzitim ¢tyr bodi

Rovina pohybu je vymezena pozici ¢tyf bodi a mize byt v kosém tuhlu ke kamefe. Pro
jednodussi pouziti této metody se doporucuje pouzit ¢tyfi rohy pravouhlého objektu (rdm obrazu).
Aby mohly byt provedeny potifebné vypocty, musi byt systém nahrazen realnymi soufadnicemi
téchto Ctyt bodu (v metrech).

Systém soufadnic je zde libovolny, ale musi lezet ve stejné rovin€. Pro zjednoduseni postupu
by spodni levy roh pravouhlého objektu mél mit soutadnice (0;0). Potom ostatni body (ve sméru
hodinovych rucicek) by mély souradnice: (H;0), (H;V) a (0;V), kde H a V jsou délky horizontalnich
a vertikalnich hran pravouhelniku.

V podstaté mize byt pozice bodl vybrana libovolné (to znamend Ze nemusi byt nutné
v pravych thlech), ale v§echny musi lezet ve stejné rovin€ a musi byt méteny ve vztahu ke stejnému
systému soufadnic.
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Obr. 17 Priklad 2D kalibrace

Apply

Kalibra¢ni metodu, nebo kalibra¢ni data je mozné zménit kliknutim na tlacitko Camera

Properties a vybérem ptikazu Edit Calibration System. Objevi se dialogové okno, ve kterém lze
nastavit vSechny pozadované moznosti.

Priklad: Kalibrace s pouzitim svislé a vodorovné tisecky
o

vID calibration

-,

Mame

|Ealibratinn with horizantal/vertical distance &]

Horizontal [m]

Wertical [m]

M ame

|obendtop
: untenbattanm
ks left

rechts/right

Connectiohs ] [
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[ Save az default
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Obr. 18 Kalibrace s pouZzitim svislé usecky
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Popis

Do tohoto textového okna vepiste jméno 2D kalibra¢niho systému.

Horizontala
Vepiste délku pouzité vodorovné usecky v metrech.

Vertikala

Vepiste délku pouzité svislé tisecky v metrech.

Kalibra¢ni body

Do textovych oken vepiSte jména kalibracnich bodu.

Import
Zde mohou byt importovana data 2D kalibrace (*.ca2) nové¢jsiho Motion 5.X stejné jako
kalibra¢ni data (*.cal, *.koo) star§Sitho Motion 4.x.

Export

Zde mohou byt exportovana a ulozena kalibra¢ni data, coz umoziuje vyuzivat tato kalibracni
data v ostatnich projektech. Naptiklad jestlize je pouzit stejny kalibra¢ni systém pro rizné projekty,
pak muze byt vzdy pouzit stejny kalibracni soubor.

Vlastnosti 2D kalibrace

Save calibration as default

4> Edit calibration system,

B! Camera properties. ..

Cluit
Toto kontextové menu obsahuje nésledujici polozky:

Ulozit kalibraci jako standardni (Save calibration as defaulf)
Uklada soucasny kalibracni systém jako standardni kalibracni systém pro vSechny budouci
projekty.

Upravit kalibra¢ni systém (Edit calibration systéem)
Otevira dialogové okno Edit 2D Calibration System.

Vlastnosti kamery (Camera properties)
Otevira dialogové okno Camera Properties.

Odejit (Quit)
Zavira dialogové okno 2D Calibration bez pouziti nastaveni.

Oznaceni souradnic

Po zaznamenani pohybu jsou oznacCeny soutadnice bodl (nezpracovanych dat). Toto muze byt
provedeno bud’ kliknutim mysi na tyto body (bod za bodem, snimek za snimkem), nebo
automatickym sledovanim (algoritmy zpracovani obrazu).

Jestlize je pouzito automatické sledovani, musi byt na pozadované body (napf. lidské klouby)
pied samotnym nahravanim umistény svétlé nebo tmavé znacky (napft. nalepky). Uzivatel pak musi
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kazdy bod urcit jen jednou a od té¢ doby je sledovani videosekvence provadéno pocitatem. Zasah
uzivatele je pak nutny pouze v ptipad¢ potizi (napt. kdyZ jsou zakryté znacky).

Vybér startovaciho snimku (Select starting frame)

Kliknéte na Tracking v dialogovém okné Camera Properties, aby se otevielo dialogové okno
Select Starting Frame.

Startovaci snimek vymezuje prvni snimek nahrané sekvence. Pouziva se pro synchronizaci
videozaznamu, které byly pofizeny riznymi kamerami. Pozadovany snimek miize byt bud’ vybran
pouzitim posuvné liSty v horni casti dialogového okna, nebo mulze byt definovan pomoci
akustického nebo optického signalu. V obou ptipadech kliknéte na tlacitko Apply, aby byla vase
nastaveni ulozena.

Opticky signal
Jestlize byla zvolena moznost Opticky signal, je mozné nastavit automatické vyhledavani
zmén v urcitych ¢astech snimku (napft. svételny signal).

Liig Simi Motion - Piojec{ LT_]E]W
File Edit “iew Project ‘wWindow Help

D= B2« | B R & + B

%ﬂ Select start frame [Z]@

d }.< ] I |
21

() Dptical signal

J. ~

Search area

) Audio brack

Apply

0,56 s

Obr. 19 Opticky signal

Aby se tak stalo, je tieba kliknout na tlalitko Set Area a potom na pozadovany bod na
obrazku. Pouzijte posuvné liSty pro definovani velikosti oblasti, ve které by m¢l software zmény
hledat.

Zvukova stopa

Jestlize byla zvolena tato moZnost, pak lze startovaci snimek definovat pouZitim zvukové
stopy videoklipu. Pro poziti této moznosti je nutné, aby byl signal nahran na vSech pouzitych
kamerach synchronné. Je zde k dispozici mozZnost rozvodné krabice, kterd miiZze poslat patficny
signal soucasné do vsech video nahravacich zatizeni: Pro nalezeni startovaciho
ramecku hledejte stoupajici nebo klesajici kiivku audio signalu.
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2D nahravaci vlastnosti
Pro otevieni nabidky kliknéte na tlacitko Properties (vpravo nahote)

Automaticky posunout kurzor mysi

Kurzor mysi je vzdy automaticky umistén na pozici, ktera byla pro kazdy bod definovana na
pfedchozim snimku. Toto je uzite¢né zejména pokud se pozice bodu pfili§ neméni, protoze kurzor
mysi zistava v oblasti, kterd ma byt snimana, takze to umozinuje rychlé a jednoduché oznacovani
bodl ve snimku.

ZKkontrolovat po kazdém snimku

Po zpracovani seznamu bodi je pied zobrazenim dal§iho snimku mozné zkontrolovat, jestli
jsou oznacené body spravné. Toto se doporuCuje zejména pokud jsou body oznaceny pomoci
automatického sledovani.

Synchronizace s ostatnimi okny

Jestlize byla zvolena tato moznost, potom je soucasny snimek video nahradvky synchronizovan
se vSemi ostatnimi otevienymi okny (Carové vykresleni, grafy), to znamend, ze vSechna okna
odpovidaji soucasnému video snimku.

Nastavit startovaci snimek
Tento pfikaz umoziuje definovat novy startovaci snimek.

Vlastnosti kamery
Tato moznost otevira dialogové okno Camera Properties.

2D klidovy mod
Tento piikaz otevird dialogové okno Freeze — Frame Measurement (méfeni pozastaveného
obrazu).

Konec
Ukoncuje nahravani pohybu. Body, které byly oznaceny, jsou automaticky ulozeny.

Zaznam pohybu

Seznam bodu na pravé strané dialogového okna ukazuje, které body budou oznaceny. Znaky
pted ndzvy bodl ukazuji jak budou body oznaceny (tzn. manualné nebo automaticky). Barva znaku
ukazuje, zda byl bod na piislusném obrazku jiz oznacen (zelend) nebo ne (Cervena).
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Obr. 20 Zaznam pohybu

Zvyraznéna cCara udava stavajici bod. Pro ulozeni soufadnic kliknéte mySi na bod ve
videosnimku. Zvyraznéni se presune na dalsi bod.

Pro piesnéjsi umisténi bodii na zdznamu je mozné pouzit lupu v pravém dolnim rohu
dialogového okna. Pro piesné umisténi bodu musite zmacknout levé tlacitko mysi dokud nenajdete
optimalni pozici bodu s pomoci lupy.

Ovladani mysi
Kliavesa | Tladitko mysi | Akce Vysledek
levé kliknout | ur¢eni bodu
Shift levé tazeni upraveni plochy XY
Ctrl pravé kliknout | zvétSeni
Ctrl+shift | pravé kliknuti | zmenSeni

Pro otevieni kontextového menu kliknéte na symbol pravym tlacitkem mysi.

Zobrazit bod (Show point)

Kurzor mysi se automaticky objevi na diive definované pozici bodu.

Manuélni kliknuti (Click manually) K Click manualy
Na tlacitku je zobrazena Sipka. Tento bod musi byt v kazdém snimku manudlné oznacen.

Automatické sledovani (Track automatically) ¢ Track automatically

Na tomto tlacitku je zobrazen vykiicnik. Tento bod bude oznaovan automaticky pomoci
sledovaciho systému.
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Nesledovat (Do not track) 2~ D°notirack

Na tlacitku je zobrazen ktizek. Tento bod nebude oznacen a v pribéhu nahravaci procedury
bude pieskocen. Toto nastaveni je uzitecné kdyz predméty, které maji byt oznaceny, nejsou v tomto
zabéru viditelné.
Pevny bod (Fixed point)l = """

Na tomto tlacitku je zobrazeno rovnitko. Tento bod bude automaticky oznacen vzdy na
stejném misté. Toto nastaveni je uzitecné pokud maji byt oznaceny statické predméty, které se
v pribehu video sekvence neméni, jako naptiklad gymnastické naradi.

Pokud chcete zvolit stejnou metodu oznacovani pro cely sloupec, kliknéte na tlacitko s teckou
_"J, které se nachazi nad seznamem bodu.

Vytazeni bodu (Discard point)
Zvyraznény bod je smazan a tlacitko je znovu Cervené.

Vyrazeni bodu od tohoto okamziku (Discard point from here)
Dany bod a jakakoliv data vztahujici se k oznaceni tohoto bodu jsou v nasledujicich snimcich
smazany.

Upravit nezpracovana data (Edit raw data)
Oteviré dialogové okno Edit Raw Data (viz. nize)

Po oznaceni vSech videosnimkil a bodl v pozadované sekvenci jsou tyto k dispozici jako
soubor pohybovych dat.

Automatické sledovani

Nutnym ptedpokladem pro automatické sledovani je kvalitni nahravka znacek, proto musi byt
jejich barvy v kontrastu s okolim. Pted zapocetim automatického sledovani musi byt nejprve na
prvnim snimku vSechny body oznaceny manuélné. Po dokonceni této procedury kliknéte na tlacitko

za¢ne kliknutim na tla¢itko =] a nastavenim moznosti search automatically. Jinak budou muset byt
obrazky ptepinany rucné jeden po druhém. Pro dosazeni lepSich vysledkti automatického sledovani
existuje moznost manualniho piednastaveni bodt, které maji byt nahrany.

Pro toto nastaveni je nutné vybrat v piislusSné polozce kontextového menu mozZnost
Properties, nacez se otevie nasledujici dialogové okno.
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Obr. 21 Automatické sledovani

(Automatické sledovani je aktivovano jestlize je ozna¢ena moznost Use Advanced Tracking
v okné Options [Edit — Options — General])

Barvy mohou byt v pocitaci reprezentovany riznymi zptisoby. V tomto dialogovém okné je
vypsano pouze nékolik zobrazovacich moznosti. Jednotlivé slozky musi byt nastaveny tak, aby
vyhledavaci $ablona (Gast obrazu v okoli znagky) byla dobfe pokryta. Cim preciznéji je toto
provedeno, tim lepsi jsou nasledujici vysledky hledani. Znacky, které jsou Spatn¢ rozpoznatelné
musite znovu nastavit. Toto se stava v piipadé, Ze barevny interval znacky je nastaven tak, Ze jeji
okoli s ni splyva. VSechny hodnoty v rozmezi barveného intervalu patii ke znacce, zatimco hodnoty
nad maximem nebo pod minimem tohoto intervalu jiz ke znafce nepatii. Jestlize byla ucinéna
veskera nastaveni barev (vymezeni a rozsah barev), mizete si v pravé dolni ¢asti dialogového okna
nechat zobrazit vysledky jednotlivych znacek. Jestlize kliknete na tlacitko Cancel budou obnoveny
prednastavené hodnoty. Kliknéte na OK pro pouziti novych nastaveni. Stejnym zplisobem lze
postupovat u vSech ostatnich polozek. Jestlize nyni zvolite moznost Search Automatically, program
se v kazdém videosnimku automaticky pokusi o rozpoznani znacek, které byly diive oznaCeny
manualné. Jestlize se tlacitko pfed danym bodem zbarvi Zluté, znamend to, ze program dokéaze
ptislusnou znaCku rozpoznat s piesnosti niz$i, nez je uvadéna v dialogovém okné Properties.
Jestlize pfesnost rozpoznani lezi pod touto hranici tak tlacitko pfed danym bodem zcervena
a moznost automatického sledovani je zrusena. Potom tento bod musi byt bud’ sledovan manualné
nebo jeho vlastnosti musi byt zadany presnéji. Cheete-li prerusit automatické sledovani stisknéte
tlacitko Esc.

Vypocet 2D souradnic s méritkem

Za ptedpokladu, ze byla provedena platnd 2D kalibrace, jsou z bodii zaznamenanych bud’
manualné nebo s pouzitim automatického sledovani vypocteny 2D soufadnice s méfitkem.
Odpovidajici slozka je ulozena ve slozce ptislusné kamery v projektové hierarchii.

Standardni data

Tento vypocet je zaloZen na standardnich datech, kterymi jsou bud’ nezpracovana data nebo
filtrovand data. Tato volba je u¢inéna v kontextovém menu odpovidajici slozky. Standardni data se
zobrazi ¢erven¢. Je proto mozné vyzkouset Gcinky riiznych filtri na vysledné 2D soufadnice.
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Upravit nezpracovana data

Pro upravu nezpracovanych dat musite kliknout na slozku Raw Data — Edit Raw Data
pomoci pravého tlacitka mysi (nebo ve 2D sledovani piimo na tlacitko ptislusné polozky) a objevi
se nasledujici dialogové okno:

rEdit raw data
= o) F3 -

ear left
| ear right
0,50- |eft zhioulder
] right shoulder
| left elbow
0,60-- right glbnw
] left hip
right hip
' [t varizt
0,40~ g
] right warist
left knee
i right knee
62 ; left ankle-bone
right ankle-bone

0,00

0,00 0,20 0,40 0,60 0,60l
Current posgition Fange # coordinate
0 ' 0,00 = fram Y coordinate
b y ta
[ Smooth ] [ Fill gap=

Cloze

Obr. 22 Uprava nezpracovanych dat

Zaznamenand data mohou byt upravena a jakékoliv chyby pii zdznamu pohybu mohou byt
v tomto okné€ opraveny.

Poznamka: ptikazy v tomto okné ovliviiuji nezpracovand data. Jakékoliv ucinéné zmény
ovlivni v§echny ostatni vypoctené hodnoty (soutfadnice, rychlost, thly, atd.)

Nastrojova lista
= Zpét (Undo)
Vraci posledni vykonanou akei.

& Vlastnosti (Properties)
Zde mohou byt upraveny vlastnosti pro zobrazeni grafu.

# Pocatek intervalu (Beginning of interval)
Soucasna pozice v grafu je zvolena za pocatek intervalu.

# Konec intervalu (End of interval)
Soucasna pozice v grafu je zvolena za konec intervalu.

# Vymazat interval (Delete interval)
Vymaze zvyraznéné oznaceni intervalu.
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Seznam vybranych bodu (List of selected points)
V grafu jsou zobrazeny hodnoty vybrané¢ mnoziny dat.

Souradnice X, souiradnice Y (X-coordinate, Y-coordinate)
Pouzitim téchto dvou zasSkrtavacich rameckl je uréen typ mnoziny dat. Je mozné zobrazit
a upravit kazdou soufadnici zvlast’, nebo obé soucasné¢.

Graf (Graph)

Barvena kiivka ukazuje sou¢asny stav dat, které mohou byt zménény. Seda kiivka, zobrazena
na pozadi, ukazuje kiivku pted soucasnymi tpravami (které jesté nebyly ulozeny). Toto umoziiuje
uzivateli udrzovat neustéaly pfehled nad provadénymi zménami.

Pouzit zmény (Apply changes)
Aplikuje vSechny provedené zmény.

Zrusit zmény (Discard changes)
Vsechny zmény, které jesté nebyly ulozeny jsou zruseny. Je mozné upravit bud’ jednotlivé
hodnoty (v grafu oznacené svislou ¢arou), nebo zvoleny interval (v grafu barevné zvyraznén).

Soucasna pozice (Current position)

Cinnosti a detaily v tomto okn& se vztahuji ke konkrétni hodnot& v grafu oznagené svislou
garou. Cislo aktualniho snimku je zobrazeno vlevo, zatimco aktualni pozice v sekundach je
zobrazena vpravo.

Vymazat (Delete)
Vymaze souc¢asnou hodnotu.

Nastavit (Adjust)
Jestlize je tfeba, je souCasna hodnota vymazéna a nahrazena tak, aby doSlo k vytvofeni
jednoduché spojnice mezi jejimi sousednimi body (linearni interpolace).

Doplnit (Interpolate)
Jestlize je tfeba je soucasnd hodnota vymazéna a nahrazena, tak aby doSlo k vytvofeni co
nejhladsi kfivky mezi jejimi sousednimi body (kubicka interpolace).

Vyhlazeni (Smooth)
Soucasna hodnota je vyhlazena pomoci procesu jednouchého filtrovani (pohyblivy priamér).

Rozsah (Range)
Cinnosti a detaily v tomto okn¢ se vztahuji ke vSem hodnotdm v barevné zvyraznéném
intervalu grafu.

Od, do (From, to)
Cisla snimka jsou zobrazena vlevo, zatimco ¢asy v sekundach pro pocatek a konec intervalu
jsou zobrazeny vpravo.

Vymazat (Delete)
Vymaze hodnoty ve zvyraznéném intervalu
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Vyhlazeni (Smooth)

Hodnoty ve zvoleném intervalu jsou vyhlazeny pomoci procesu jednouchého filtrovani
(pohyblivy prameér). Tato operace je vhodna pfevdzné pro vyhlazeni intervalu dat. Opakované
pouziti této operace vytvaii odpovidajicim zpisobem plynulejsi kiivky, ale zmensuje tim skutec¢né.
vlastnosti dat.

Vyplnéni mezer (Fill gaps)

Tato operace vyplni jakékoli mezery, které se vyskytnou v mnozinach dat ve vybraném
intervalu. Chybé&jici hodnoty jsou vlozeny proto, aby se vytvofila co nejplynulejsi kiivka (kubicka
interpolace).

Filtrovana data

Pro vytvoteni filtrovanych dat musite oznacit nezpracovana data a potom v kontextovém
menu téchto nezpracovanych dat zvolit moZznost create filtered data. Pomoci volby properties
muzete upravit filtrovana data. V dialogovém okné¢, které se objevi jsou riizné moznosti jak filtrovat
data.

Zadné filtrovani (No filter)
Nezpracovana data nebudou filtrovana.

Filtr proménlivého priméru (Moving average filter)
Data budou vyhlazena pomoci proménlivého priiméru. Polomér filtrace oznacuje pocet
sousednich bodd, které ovliviiuji vypocet.
Parametr: polomér vyhlazeni (celé ¢islo)
Ptiklad: malé vyhlazeni nezpracovanych dat pro odstranéni Sumu

Nizky filtr (Low-pass filter)
Filtruje data pomoci danych Low-pass-filters. Frekvence, vyskytujici se nad maximalni
hodnotou (mezni frekvence), je odfiltrovana (Butterworthtv filtr).
Parametr: mezni frekvence (desetinné ¢islo)
Ptiklad: filtrace 3D dat obsazenych v lidském pohybu (mezni frekvence napt. 10 Hz)

Krivkovy filtr (Spline filter)

Interpolace (Interpolation)

Jestlize je aktivovana tato moznost, miize byt upraven interval, ktery ma byt interpolovan.
Toto se pouziva jestlize nebyly vloZeny vSechny obrazky. Interval musi byt vybran s pfihlédnutim k
poctu zvolenych obrazkl tak, aby pomoci interpolace zaplnil mezery v nahravce. Stisknutim
tlacitka OK jsou zmény potvrzeny.

Generovani novych 2D souradnic

Je také mozné generovat 2D soufadnice vylu¢né zvolenim piikazu New 2D Calculation
v kontextovém menu pozadované kamery. Tento novy vypocet miize byt zalozen bud’ na
nezpracovanych datech, filtrovanych datech nebo standardnich datech.

Zobrazovani dat

Carové vykresleni
S mnoZinami dat je nyni mozné pracovat ve formé& carového vykresleni, nebo mohou byt
exportovany do dalSich programn.

Fakulta sportovnich studii, Masarykova univerzita



Simi-motion 36/ 86

i Simi Motion - start.smp =
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Obr. 23 Carové vykresleni

V tomto okné je zaznamenany pohyb zobrazen v abstraktni formé. Kdyz stiskneme levé

tlacitko mysi a budeme ji pohybovat v horizontalnim sméru miizeme nakresem otacet.

2D klidové méreni

Freeze-frame measurement (méteni pozastaveného obrazu) je volitelnou ¢asti produktu
aproto neni dostupné v kazdém systému. Timto zplsobem lze méfit Ghly a vzdalenosti
v jednotlivych snimcich. Aby to vSak bylo mozné je tfeba spravné provést 2D kalibraci a nasledné

v menu vlastnosti zvolit 2D still mode.

Pro méteni uhli nebo vzdalenosti vyberte v seznamu pozadovany typ a potom v zavislosti na

zvoleném uhlu nebo vzdalenosti kliknéte ve video snimku dvakrat az Ctyfikrat.
Druh Pocet bodit
Uhel definovany 3 body 3
Uhel mezi 2 ptimkami
Uhel s horizontalou
Uhel s vertikalou
Vzdalenost
Horizontalni vzdalenost
Vertikalni vzdalenost
Vysledek je zobrazen okamzité.

NN

Moznosti méreni uhli (Variations for measuring an angle)

Pii méfeni Ghli je mozné urcit varianty méfeni zvolenim moznosti clockwise (po sméru
hodinovych rucicek) a orthopaedic angle (ortopedicky uhel). Jestlize neni zvolena ani jedna

z téchto moznosti, uhel je vzdy méfen proti sméru hodinovych rucicek.
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Obr. 24 Méreni uhlu

Ortopedicky uhel je bézna 1ékatskd metoda méteni, pomoci které napiiklad uplné natazena
noha dava thel 0 stupiii (na rozdil od matematickych 180 stupiiti). Pokréeni nohy by pak dalo
kladny thel, zatimco jeji prohnuti v opacném sméru zaporny thel.

Vlozit predmét (Insert object)

Pro ponechéani zobrazeni tohoto thlu ve videosnimku kliknéte na toto tlacitko. Je zde mozné
zobrazit jakykoliv pocet uhla. Jinak je ve videosnimku zobrazen pouze uhel, ktery byl zméfen
naposledy.

Pridat do protokolu (Add to protocol)
Pro ptidani méteni do protokolu kliknéte na toto tlacitko. Timto zplisobem mohou byt pouzity
individuélni snimky pro vytvofeni stru¢né analyzy s n€kolika uhly a vzdalenostmi.

Vymazat v§echny uhly/ vzdalenosti (Delete all angles/distances)

Tyto dvé moznosti vymaZzou z videozabéru vSechny tthly nebo vzdalenosti.

Poznamka: Po analyze pozastaveného obrazu je ponechan pouze protokol. VSechny uhly
a vzdalenosti jsou vymazany.
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Prace s 3D daty
Préce s tfirozmérnymi daty sestdva z nasledujicich krokt:
vytvofeni specifikace
nastaveni kamery
kalibrace kamery
zachyceni soutadnic obrazu
vypocet 3-D soutradnic opatfenych méfitkem
prezentovani dat
Prvni dva body odpovidaji postupim ve dvourozmérné roviné, a proto zde nebudou
opakované zminovany. Detailni popis téchto postupt viz. sekce Prace s 2D daty.

Kalibrace kamery

Zakladni principy

Mnoho pohybli nemize byt pozorovano samostatné v jedné roviné, protoze dualezitym
faktorem je i prostorova hloubka.

Existuji dvé podminky pro prostorovou kalibraci: zaprvé by zde mély byt nejméné dvé
kamery pracujici ze dvou riznych perspektiva za druhé by zde mély byt odpovidajici 3D objekty
(kalibragni systémy). Casto jsou pouzity kalibraéni systémy krychlového tvaru.

Obr. 25 Kalibrace kamery
Totéz plati zde: ¢im dal jsou nahravané body od kalibrované oblasti tim neptesnéjs$i budou
vysledky. Kalibra¢ni systém (a tedy kalibrovana oblast) by také mély vypliovat co nejvétsi plochu
obrazu.
Umisténi kamer neni pro nahravani diilezité a maze byt libovolné zvoleno. Kamery nemusi
byt umistény ve stejné vySce. JestliZze jsou pouZzity pouze dvé€ kamery, mély by byt ve vzdjemném
uhlu mezi 60 - 120 stupni.
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‘o 60°- 120°

Obr. 26 Kalibrace 2 kamer
Dalsi kamery (do té miry jak jsou podporovany pouzitym systémem) zvysuji pfesnost, a tim se
1ze 1épe vyhnout omyltim.
Priklad:
Vrh kouli, jedna kamera z levého uhlu, druha kamera z prvého uhlu a jedna kamera shora
(volitelng).

Systém vyZaduje minimalné osm kalibra¢nich bodi. Tyto body nesmi lezet ve stejné roviné
a méli by Upln¢ obklopovat oblast, kterd ma byt kalibrovéana. Jestlize je pouzit kalibra¢ni systém
krychlového tvaru, pak jasnou volbou je osm rohi krychle. Pro zvySeni pfesnosti se doporucuje
pouziti vice kalibra¢nich bodli (obvykle mezi 10 a 30). Jestlize je pouzita naptiklad krychle, pak
mohou byt pouzity stiedy kazdé hrany a body uvniti krychle (napft. stied). K dosazeni potfebnych
vypocti musi byt do systému vlozeny realné soufadnice vSech bodii (v metrech) a také jejich
soutfadnice v nahraném zadznamu. Tato procedura musi byt provedena pro kazdou kameru. Je mozné
pouzit pro kazdou kameru rizné kalibra¢ni body. Soufadnice vSech kalibracnich boda vSech kamer
musi byt vymezeny ve stejném systému soufadnic a ve stejné sekvenci. V piripadech kde se pohyb
odehrava ve specidlnim sméru (napt. beh), se v praxi ukdzalo uzite¢né ujistit se, ze jedna osa
systému soufadnic miii ve sméru pohybu.
Poznamka: systém predpokladd, ze z-osa smétuje vzhiru. Tento predpoklad nema zadny vliv na
vypocty soufadnic, ale hraje roli ve znazornéni pohybu, napt. v kresleni Car.

Piiklad:

Jestlize je pouzit kalibraéni systém krychlového tvaru, zvolte jeden roh jako pocatek
soufadnicového systému a hrany krychle jako jeho osy. Pak pro krychli métfici 2 m x 2 m x 2 m
jsou soufadnice (X; Y; Z) jejich osmi rohti nasledujici:
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Obr. 27 Kalibrace pomoci krychle
[0;0;0] origin
[2;0;0] 2
[2;2;0] 3
[0;2;0] 4
[0;0;2] 5
[2;0:2] 6
[2:2:2]7
[0;2:2] 8

Tato krychle by pak méla byt umisténa tak, aby

e prostorova oblast, ktera ma byt métena, lezela co nejvice uvnitt krychle

¢ jedna osa (napfi. osa X) mifila ve sméru pohybu

e krychle byla nahravana kompletné vSemi kamerami a vypliovala co nejvice kazdého

obrazu.

Poznamka: Pohyb, ktery ma byt nahrdvan, se musi odehravat uvnitt kalibrované oblasti. To
znamend, ze jestlize se bude nahrdvat Cloveék v plné velikosti, doporucuje se pouzit kalibracni
systém odpovidajici velikosti. Kalibra¢ni systém métici 2 m x 2 m x 2 je zde nezbytny.

Tip: oznacte pocatek tak, ze bude na vSech nahravkach jasné vidét. Toto ulehci nasledujici praci se
systémem.

Vybér video souboru

Pro nastaveni kamery k tfirozmérnému pouziti musi byt nejdiive vybran zaznam. Je tfeba
kliknout na tlacitko SelectVideo v sekci 3D kalibrace. V tomto dialogovém okné lze otevfit jiz
existujici video soubor (*.avi). Po otevieni video souboru se na obrazovce zobrazi data tohoto
souboru. Pro potvrzeni této videosekvence pro kalibraci stisknéte Apply.

Vytvoreni a upraveni 3D kalibraéniho systému

Standardni kalibrace mize byt kdykoliv zménéna. Aby k tomu doslo, zmacknéte tlacitko
Properties a vyberte ptikaz Edit Calibration System.
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Obr. 28 3D kalibrace

Nejprve ze v§eho vepiste jméno kalibra¢niho systému do ramecku Description. Potom ptidejte
vSechny body v zavislosti na tom, jaky kalibracni systém bude pouzit. Soutadnice vSech bodli musi
byt v metrech. Po skonceni Gpravy bodi kliknéte na Apply pro jejich pfidani na seznam. Pro 3D
kalibraci se pozaduje nejméné 8 kalibraénich bodt. Cim vice bodii se pouZije, tim presngjsi bude
kalibrace. 3D rekonstrukce zavisi na ptfesnosti kalibrace.

Pro kontrolu zvolené kalibrace pouzijte volbu Camera constants (v menu 3D kalibrace).
Zejména vénujte pozornost vypoctenym pozicim kamery a hlavnimu bodu, ktery ma vypnutou
optimalizaci.

Moznosti Pan, Tilt a Zoom jsou k dispozici pouze pokud byl nainstalovan odpovidajici
volitelny modul. Pro ziskani vice informaci si piectéte specidlni manual.
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Dodate¢na informace: Pozice kamery

Pozice kamery (jejich soufadnic ve vztahu ke kalibracnimu systému) je spocitana automaticky
béhem kalibra¢niho procesu, ale jestlize byla zméfena presna pozice, méla by byt zaddna. Tato
informace je volitelnd a mazete také zadat pouze jednu veli¢inu (napt. vysku kamery) a ostatni
textova okna nechat prazdna.

Dodatecna informace: Hlavni bod

Hlavni bod kamery je spocitan automaticky b&hem kalibra¢niho procesu, ale jestlize jsou
znamy presné hodnoty, mély by byt zadany. Hlavni bod je obvykle blizko stfedu obrazu. V
zéavislosti na okolnostech jsou nékdy implicitni hodnoty 0.5/0.5 dostacujici pro dosazeni zlepsSeni
piesnosti.

Existuje také moznost zméfit pfesnou pozici hlavniho bodu. Nezavisi to na pozici kamery, jeji
rotaci nebo nastaveni, ale na optice a samotné kamefe.

Prosim kontaktujte SIMI podporu pro softwarovy néstroj, pro zméteni hlavniho bodu vasi
kamery.

Upravit spojnice (Edit connecting lines)

Specification: Edit connections

SlFoin |
-2
u:2-3
W3- Paint
_|Paint - 4
-5

|
=
= -l M - M

Puaint - 1 . b odify colar

Ctarting paint | Paint ]

#) Line to ._1 i v
() Circle with radius [m]

M ew connectian ] [ Delete connechian ]

Cloze

Obr. 29 Upraveni spojnice

Jestlize si uzivatel pteje, aby byly mezi dvéma kalibracnimi body zakresleny spojnice, lze to
provést pouzitim tlacitka Connecting lines, podobn¢ jako upravenim téchto spojnic ve specifikaci.
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Import kalibra€nich dat (Importing calibration data)

Pouzitim tlacitka Import je také mozné nahrat kalibracni systémy, které jiz byly definovany.
Je mozné bud nahrat existujici soubor 3D kalibrace (*.ca3) nebo zavést systémy, vytvoiené
pouzitim SIMI Motion 4.x. K tomu je potfeba nahrat soubor (*.koo) a voliteln¢ také odpovidajici
soubor (*.spz).

Export kalibraénich dat (Exporting calibration data)

Pouzitim tlacitka Export mize byt vytvofeny kalibracni systém ulozen jako soubor (*.ca3)
a byt poté pouzit bez jakychkoliv problému v dalSich projektech.

Oznaceni 3D kalibraéniho systému
& Simi Motion -'start.!;'mp [:_]@]m
il BES e PR e PHee 0
DeEH dBRo | Bif k84 @
3D calibration [Z]

< I i

jjpoint
L3
X2
L1k
|| R4
B
L33
Lk

|Frame 00,000 s - FREMET1-1

2,695

Obr. 30 Oznaceni 3D kalibraé¢niho systému'

Videosnimek, ktery byl pfedtim vybran, je zobrazen v levém okné. Kalibra¢ni body na
seznamu musi byt nyni piifazeny k odpovidajicim bodim ve videosnimku. K tomu je nutné
oznacovat body ve videosnimku v piislusSném potadi. Kalibrace je dokoncena po pfifazeni vSech
bodi. Jestlize jsou Sipky v seznamu stale Cervené, znamend to, ze body jesté nebyly definovany.
Kliknutim na odpovidajici pozici ve videosnimku je bod definovéan a je poté zelené zvyraznén.
Kalibra¢ni body jsou celou dobu uchovany ve videosnimku, takze kalibra¢ni systém miize byt
doplnén pozdéji. Kliknuti pravym tlacitkem mysi na tlacitko s néstroji pfed danym bodem
V seznamu umoziuje:

e ukézat bod (Show point)
e vytadit bod (Discard point)

V prvnim piipad¢ je kurzor mysi zobrazen v pozici ptedchoziho kliknuti, ve druhém piipadé
je korespondence odstranéna, bod z videosnimku zmizi a je znovu Cerveny. Stejny postup musi byt
uplatnén pro kazdou kameru. Poté, co byla kazda kamera kalibrovana pro 3D, zdznam pohybu miize
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zacit. K tomu je tfeba kliknout pravym tlac¢itkem mysi na slozku Cameras a z kontextového menu
vybrat moznost 3D motion Capture. Nyni jsou v levém okné zobrazeny obé& videosekvence.
V pravém okné jsou zobrazeny dva seznamy bodi - jeden pro kazdy obraz.

Zachyceni souradnic obrazu

Predbézna nastaveni

Pro otevieni nasledujiciho menu kliknéte na toto tlacitko

&/ Simi Motion - start.smp BEX]
File Edit Wiew Project ‘Window Help

DxEdEE| 2R B4 4= 48

?‘QISD calibration [Z]@

#"  Check calibration...
¥ Edit calibration system

v | Move mouse pointer automatically

B Camera properties...

it

Frame 0, 0.000 = : PREMET1-1

Obr. 31 Piredbézné nastaveni souradnice

JestliZe je vybrana moznost Move mouse pointer automatically, znamena to, Ze kurzor mysi je
vzdy zobrazen automaticky v dfive stanovené pozici bodu. Jestlize se pied zobrazenim
nasledujiciho snimku chcete ujistit, zda jsou zachycené body spravné, vyberte moznost Check after
each frame. Jestlize se predpokladd, ze kamery budou zpracovavany jedna po druhé, aktivujte
moznost Columns first. Jestlize maji byt synchronizovana riznéd okna (kresleni ¢ar, videosnimky),
musi byt vybrana odpovidajici moznost Synchronize with other windows.

Zpracovani

PredbéZna nastaveni
Pro sledovani kliknéte pravym tlacitkem mysi na tlacitko pfed bodem, aby se otevielo
nasledujici menu.
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2 Simi Motion - start.smp

File Edit View Project Window Help

DEWBEE tBR o Dhik Be 4@
EﬂZD tracking

B

s

K] ear left

[ Show point

Click manually

Track automatically

Track using pattern matching

Do not track

Fixed paint
_—

. zar rlg,r il Discard point

Discard from here

Edit raw data

Frame 0, 0.000 = : PREMET1-1

Obr. 32 Predbézné nastaveni souradnice bodu

Moznost Show Point automaticky umisti kurzor mysi do takové pozice ve videosnimku, ve
které bylo na bod kliknuto dfive.

Pro oznaceni bodt jsou k dispozici nasledujici moznosti:
o R Clickmanually Kliknout ru¢né (Click manually)
Sledovat automaticky (7Track automatically)
| Nesledovat (Do not track)

o ¥ Track automatically

% Donothack

= Fixed point

J Pevny bod (Fixed point)

Moznost Discard Point maze zvyraznény bod z videozdznamu a tim odstrani jemu
odpovidajici bod.

Kliknéte na tlacitko s ¢islem kamery pro vybér stejného nastaveni vSech bodli dané kamery.
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Priklad zachyceni pohybu

S Simi Motion - start.smp

File Edit “iew Pmoject ‘wWindow Help

DwdBES +tBBRlo B4ikzEBo @

%1 3D tracking

Gjéar Jeft [ X356 .02?

i -

Frame 0. 0.000 = : [1] PREMET1-1

Frame [0, 0.000 s : [2] PREMET1-2

At

MM ear right

MM left shoulder
MM right shoulder
MM left elbow
MM right elbow
| K] left hip

MM right hip
MM lift wrizt
MM right wrist
MM left knee
MM right knee
MM left ankle-bone
MM right ankle-bone

Obr. 33 Zachyceni pohybu

Tyto dva snimky zastupuji dva avi soubory. Na pravé strané je seznam bodi, které maji byt
oznaceny. Tyto body jsou pfifazeny bodim ve videosnimku kliknutim na odpovidajici pozici
v ramecku. Jestlize tlacitko pifed bodem je zelené, pak bod jiz byl definovan.

Nastaveni

Pro otevieni nésledujiciho menu vlastnosti kliknéte na toto tlacitko
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Cpi e e mEX
File Edit View Project Window Help
D& S |t B0 (B4 f e E
?ﬂ 3D tracking E]@
.! |
k., [£1) [2J

Search automatically Chl-Space

yr
o

Load tracking settings...
Save tiacking settings...

Global tracking zettings...

tove mouse pointer automatically

Check after each frame

Calurnng first

Synchronize with ather windows

Quit

}]E right knee
M_\_i left ankle-bone
_\_]_\_j right ankle-bone

|Frame 0, 0.000 s : [1]FREMET1-1 Frame 0, 0.000 ¢ : [2] PREMET1-2

Obr. 34 Nastaveni 3D zachyceni
Zde vyberte moznosti Move mouse pointer automatically a Check after each frame.

Zachycovani souradnic obrazu

Po zvoleni vSech pozadovanych nastaveni jsou video snimky zpracovavany jeden po druhém.
Kazdy definovany bod je pak zobrazen zelen€. Pro kazdou kameru je zobrazen seznam bodi, coz
znamena, ze pokud je pouzito dvou a vice kamer, na pravé stran¢ dialogového okna bude zobrazeno
dva a vice sloupct.

Seznam pro zdznam pravé zpracovavané kamery je barevné zvyraznén. Pouze ty body na
seznamu, které jsou barevné zvyraznény jsou zpracovavany.

Jestlize byl bod nespravné definovan, miize byt vyfazen a ptredefinovan. Aby k tomu doslo,
kliknéte pravym tlacitkem mysi na tlacitko pfed danym bodem a zvolte moznost Discard Point.

Po zpracovani vsech videosnimkii a bodi v pozadované sekvenci je zachyceni pohybu
kompletni a data jsou nyni ptistupné pro 3D vypocty.

Vypocet 3D souradnic s méritkem

Neni nutné pouzit pro vypocet 3D soufadnic vSechny kamery. Pro provedeni 3D vypocti,
vyzaduje systém minimdln¢ dvé kamery. Jestlize jsou ale pouzity vice nez dvé kamery, vysledny
vypocet je obvykle presnéjsi a vyskytuje se méné problémii s neoznacenymi body.
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Create 3D-data

Marme 3D coordinates
Camneras
|:| PREMET1-1 - Standard raw data
[ ]PREMET1-2 - Standard raw data

I1zed raw data Standard raw data V

Store data explicitly in file

[ ] ] [ Canicel ]

Obr. 35 Vypocet 3D souiadnic

Pozadované kamery zde mohou byt vybrany oznacenim piislusného zaskrtavaciho rdmecku.
Do odpovidajiciho seznamu zadejte druh nezpracovanych dat, kterd budou pouzita.

Je mozné zvolit mezi dvéma rliznymi typy nezpracovanych dat: bud’ normalni nezpracovana
data vytvorena béhem zaznamu nebo filtrovana data, ktera jiz byla lehce vyhlazena. Jeden z téchto
souborti dat mize byt definovan jako standardni. Tato standardni nezpracovana data jsou pak
pouzita k vypoctim 3D soufadnic, které znamenaji tieti moznou volbu. Pro vytvoteni slozky 3D
soufadnic kliknéte na Ok.

Soubory dat mohou byt nyni zobrazeny jako carové vykresleni, nebo exportovany do dalSich
programul.
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Zobrazeni dat

K analyze dat mize dojit poté, co je pohyb nabran a ulozen a data zaznamenaného pohybu
vygenerovana. Existuji dva zplsoby prezentace téchto dat.

Prvni moZnost sestava ze schématického vyjaddieni pomoci car, ve kterém miize byt pohyb
ukazovan jako virtualni realita a tudiz Ize provedeni pohybu nepftetrzité sledovat.

Druhd metoda se skladé z prezentace dat ve formé¢ grafu a z analyzy vyslednych kiivek. Data
je také mozné exportovat pro pouziti v dalSich programech.

Cdrové vykreslovani

Zachyceny pohyb je v tomto okné zobrazen jako ¢arové vykresleni. Je mozné si vybrat, zda
bude soufadnicovy systém zobrazen, nebo ne.
Liig Simi Motion -'stﬁrt.s"mp
Ihle BE S icn s proischi oo EHeR S
DFE RS BE - Of &k @ 4@

&l start.smp

[P

<] i

Al

| ﬂ Stick diagram

ear left

ear right

left shoulder
right shoulder
left elbow

- left [x358.43 y3

right elbaw
left hip
right hip
left wrigt

right wrist

left knee

right knee

left ankle-bone

== | | > | | ||| | |||
EAE AL AR AR AR AR AR 4R 4ES

right ankle-bone

Frame 253, 2.499 5 : [1] PREMETT-1 Frame 253, 2.439 5: [2] PREMET1-2

Obr. 36 Carové vykreslovani

Kazda ze tfi os zndzornuje urcity smér nebo rovinu: napiiklad rovina xy vymezuje podlahu
aosa z udava vysku. Kliknuti pravym tla¢itkem mysi na toto okno otevird kontextové menu
s nasledujicimi moznostmi:

Kopirovat (Copy)

Tato volba kopiruje carové vykresleni do schranky, takze mize byt ndsledné vlozeno do vSech
ostatnich programti (MS Office).

Sledovani bodu (Point tracing)

Jednotlivé body mohou byt zobrazeny specialnim zptisobem (sledovanim). Zdlrazni se tim
prubéh pohybu a mohou tak byt rozpoznany mozné odchylky.
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- m |

Trace of points
From frame number | abzolute position
to frame number 1] [ absolute position

. [ tadify default calar ]

ear left 25

.
ear right
left shoulder
right shoulder
left elbow
right elbow Auto+ight
left hip
right hip Drefault calar
left wrizt
right wrizt

C ted

left khes L Earects
right khee

left ankle-bone
right ankle-bone

Apply

Cloze

Obr. 37 Sledovani bodu

Sekvence, ve které bude sledovani bodu provedeno, mize byt specifikovana s pfesnosti na
jeden snimek. Moznost absolute position ur€uje, zda by sledovani mélo byt provedeno plynule,
nebo zda by mélo byt znazornéné az od urcitého snimku. To znamena, Ze pokud jsou vybrany oba
zaSkrtavaci rdmecky, sledovani bodu je zobrazeno v zadaném intervalu. JestliZze neni vybran Zzadny
z téchto rameck, sledovani bodu je zobrazeno také pro n¢kolik snimka pied a po pozadovaném
pohybu.

Invisible
Vymaze aktudlni sledovany bod ze seznamu.

Auto+Light
Barvy bodi ve specifikaci jsou standardnimi barvami, pouZivanymi pro sledovani bodu. Jsou
zobrazeny ve svétlejSim odstinu pro lepsi viditelnost pohybu.

Automatic
Automatické barvy jsou ty, které byly definovany ve specifikaci.

Default color
Standardni barvy lze definovat podle uzivatelovych pozadavkd, napt. sledovani bodi
kloubniho hrbolu (psi kolenni kloub):
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-

'?.j Stick diagram

Obr. 38 Default color

Tato volba umozni rychlé a jednoduché rozpoznani specidlnich zplisobli pohybu, nebo
zvlastnosti nahravaného subjektu.

Sledovani spojnic

Sledovani spojnic je v podstaté stejné jako sledovani bodu. Je zde ale mozné zvyraznit tyto
spojnice a sledovat je béhem pohybu. Napftiklad spojnice mezi ky¢€li a kolenem mtize byt v priabehu
urcité faze pohybu vyobrazena v jiné barvé.
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Trace of connections E
From frame number E} J abzolute position
to frame number I'D | [] abzalute poziticn
Frame rate |'-| |

I_ [ b odify default color ]

A0 coordinates

shoulders
upper arm left
upper arm right
left-hand zide Automatic
right-hand zide

& hipg futa+ight
lower armn left

lowwer arm right Default colar
thigh left
thigh right
lower leq left
lowwer leq right

Irevizible

Apply

Cloge

) B

Obr. 39 Sledovani spojnic

Nacasovani tohoto sledovani spojnic mize byt specifikovano s pfesnosti na jeden snimek.

Jestlize jsou pouzity vysokorychlostni video soubory, doporucuje se prodlouzit interval mezi
snimky, protoZe jinak by se tato sledovani mohla vzajemn¢ prekryvat.

4 Simi Motion - start.smp =

File Edit “iew Project ‘window Help

PEE B& (BR > M4t dE B 4@

— el

. ClolEs &I PREMETT1 ——
& start !:-l'-;‘-!l'-/"g * &1 3D view l= .!D!@
Q Project )
= & Specification

(] Caleulation templates
= Report templates

Phases 5 - -
=-4g] Cameras ok ] Stick diagram L__]M
- o EEEE LB
(@] PREMET1-2
[ 3D coordinates - d
[ Angles -

1,000 1,500 2,000 2,500 3000 s
7

3,175

Obr. 40 Sledovan spojnic - priklad
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Stin
) Simi Motion - start.smp [
File Edit “iew Project ‘window Help

DEEBE + B2« D4 &k B 3

oot &) %) el PREMET1-1 ST

;%j 3D view
= 4 Praject
4 Specification
D Calculation templates
Report kemplates
Phases

B-@ Cameras =
? = EEEE LJEE |
) PREMETL-2

[ 2D coordinates

] Angles

1,000 1,500 2,000 2500 3,000 s

7

0.0 1.0

Obr. 41 Stin
Kopie subjektu (stin) je zobrazena ve stejném okné. Tento stin mize byt zobrazen v riznych
podobéch a jeho barvy definovany uzivatelem.

i Simi Motion - start.smp =18
File Edit View Project Window Help
D dBS B2 B4 ik @w/ 43
— o = T |
& start [ &I PREMET1-1 - LT e
= &1 3D view =JI2]E3
Q Project
@ specification
% D Calculation templates i |
D Repart templates
hases -~
= - c
=gy Cameras ) Stick diagram L__]w
* o
- (@] PREMET1-2
[[] 30 conrdingtes B
- D Angles
3,167
Copy
Clane view .
-l- Adjust window size 1
Fixed position
Fename vigw...
Trace of paints
1,000 1,500 2,000 2,500 3,000 s Trace of connections - - s
B Shadow L3 Marmal colors F1z
Edit data User defined colar Shift+F12
Light colors Chl+F12
Save az template...
Bl wiite to clip... Clear all Ctil+5hift+F12
Print 2z repart...
Properties...
.
0,0 1.0 Z0 0| 40
3,175

Obr. 42 Stin moznosti
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Normal colors
Stin je vyobrazen ve stejné barve jako ¢arové vykresleni.

User defined colors
Barvy stinu mohou byt zvoleny uzivatelem.

Light colors
Jsou pouzity barvy specifikace, ale ve svétlejSim odstinu, takze je pohyb stale jasné zfetelny.

Clear all
Z carového vykresleni vymaze vSechny existujici stiny.

Upravit zaznamova data

P n

Edit data

Availlable data Curmrent view
' |'3D coordinates

<< Hemaove

#-Offzet  Y-Offzet  Z-Offset
1] ] n

[ ] l[ Cancel ]

Obr. 43 Upraveni zaznamovych dat

Toto dialogové okno umoziuje uzivateli zobrazit vice ¢arovych vykresleni v jednom okné.
Tato moznost poskytuje dobrou pfilezitost pro srovnavani riiznych testovanych osob. Nastaveni
Offset slouzi k uréovani polohy subjektu. V jediném okn¢ muze byt obsazeno jakékoliv mnozstvi
zdznamovych dat. Zdznamova data mohou byt zvolena jejich pretazenim.
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Vlastnosti
Stick view
Ferzpective
HeaniE :J i
: - o
T-aniz L
. - 0
£ -aNE W
Zoom J 1003
Honzontal [ | [ [
Yertical £ | [ [

: o
| ot

[ ] Interpolated wigw Show current position
[ ] Shadow visible Show zystem of coordinates
[ Floar wisible

[ ] Static: clip

Obr. 44 Vlastnosti ziznamovych dat

Tato nastaveni méni aktudlni obraz ¢arového vykresleni v okné. Perspektiva testované osoby
muze byt zméneéna pomoci tii os (x,y,z). Volba Zoom umoznuje zménit velikost predmétu.

Predmét 1ze premistit pohybovanim ¢arového vykresleni horizontalné nebo vertikalné pomoci
posuvnych list.

Interpolated view
Lze vypocitat hodnoty mezi oddélenymi snimky, coz poskytne lepsi zndzornéni pohybu.

Shadow visible
Testovana osoba vrhé na podlahu stin.

Show current position
Carové vykresleni je zobrazeno v okné.

Show system of coordinates
Touto volbou je mozné vybrat, zdaje souradnicovy systém zobrazen nebo ne.

Floor visible
Podlaha mtiZze byt zobrazena v okné ¢arového vykresleni.

Static clip
Kopie ¢arového vykresleni pohybu mohou byt kdykoliv vytvoreny. Série statickych snimku

zobrazuje tyto oddélené obrazy jeden vedle druhého, takze 1ze prubéh pohybu prostudovat snimek
po snimku.
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%/ Simi Motion - start.smp
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) Stick diagram

Obr. 45 Staticky klip

Graf

Forma grafu je druhou metodou prezentace dat.

%) Simi Motion - start.smp
File Edit Yiew Project Window Help
IDD"‘H BES iBRlo Bt ik 8w 4B
: T o :
& start =& x| EIPREMET1-1
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Obr. 46 Graf
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Vypocitana data mohou byt zobrazena a analyzovéna v grafu. Data lze zahrnout do grafu
jejich pretazenim. Kliknuti na graf pravym tlacitkem mysi otevird dialogové okno s nasledujicimi
moznostmi:

Kopirovat
Tato volba kopiruje graf a jeho obsah do schranky. Odsud je lze exportovat do vSech bézné
pouzivanych programii.

Zobrazit ¢as (F9)

-,

Set time position

) Time 1.757

() Everts niear time position

[ OF. l[ Cancel ]

Obr. 47 Zobrazit ¢as

Zde je mozné zobrazit informace o extrémnich hodnotéch, které se objevily, nulovou polohu
a pruseciky kiivek. Lze zobrazit pfesny Cas, kdy se takovéto jevy objevily. K tomu je nutné umistit
¢as blizko bodu a zmacknout F9. Zobrazi se dialogové okno, které popiSe druh extrémni hodnoty
a presny cas, ve kterém byla namétena.

Pridat data
Data row
Categary 3D cuurﬂinates V
Data roww [ car left .: v
Type _IE-CDDrdinatE-' V
[ k. l [ Cancel ]
Obr. 48 Pridat data

Toto dialogové okno dovoluje piidat zaznamova data do grafu, ktery byl jiz otevien, coz
umoznuje jednodussi srovnani a analyzu dvou nebo vice datovych zdznami. Textovy ramecek
Category umoznuje vybér nezpracovanych dat, filtrovanych dat, nebo v zavislosti na predesle
provedenych vypoctech vybér 2D nebo 3D dat.

Body, které byly definovany ve specifikaci, napt. pravé koleno, prava kycel, mohou byt
vloZeny jako zdznamova data. Pozadované soufadnice, rychlosti atd. by mély byt specifikovany
v policku Type. Je samoziejmé jednodussi vlozit pozadovana data pomoci jejich pietazeni.
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Vlastnosti

-

Smla Control Properties

Dia | Test | X Y
|Show phases n backgiound ||
[ Group arly
]

[ ] Dynamic platting [ | Display percentage
[ ] Dimmed platting Show data left from v axis
Position wizible S b kirvie:
D ecimal digitz KIS Jw
[ ] l [ Cancel ]

Obr. 49 Vlastnosti grafu
V tomto dialogovém okné je mozné provést vSechna diileZitd nastaveni grafu.

General
Zde lze nastavit barvu grafu a pozadi.

Display percentage
Casova osa grafu mize byt zobrazena v procentech. To znamend, Ze je mozné srovnavat
pohyby, které jsou na sobé casové nezavislé.

Show data left from Y axis
Jestlize byl na osach definovan prisecik, je mozné si vybrat, jestli zobrazit body nalevo od
praseciku, nebo ne.

Dynamic plotting
Konstrukce kiivky je synchronizovana tak, aby odpovidala vyvoji pohybu.

Dimmed plotting
Kiivka je v grafu vyobrazena Sed¢ a potom dynamicky zobrazovana v jiné barvé. Timto
zpusobem je zobrazena kompletni kiivka, ale ve stejném okamziku je zvyraznéna aktudlni pozice.
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Legenda

e

SmlHa Control Properties

| Dia | Test |¥ i

j Legend at bottarn v*.

Show data values in legend

[ Fant far legend ]Tahu:uma -11

[ Fant for zzaling ]Tahu:uma -10

Test at #-axiz % [ ] centered

Tewst at v-awis m [] centered [vertizal)

[ 1]8 H Cancel ]

Obr. 50 Zobrazeni krivky

Je moZzné zadat, zda bude legenda zobrazena nad nebo pod grafem. Jestlize je zvolena

moznost Display Values in Legend, pak je v legendé zobrazena hodnota, odpovidajici aktualni
pozici. Do spodniho policka Ize vlozit pojmenovani os.

Meéritko osy X

SmlHa Control Properties

|piaJTen | % |x

fustomnatic range

fram {a]

Automatic scale

main scale zub zcale

Automatic angin of axiz Show axiz

Y walue

[ OF. H Cancel ]

Obr. 51 Zobrazeni legendy v grafu

Jestlize je zruSena automatickd volba, je mozné zvolit vlastni nastaveni. Timto zpiisobem
muze byt napf. posunut prisecik os.
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e

SmlHa Control Properties

|Dia_[Tex | % |¥

Automnatic range

from

Automatic scale

Méritko osy Y
JestliZe je zruSena automatickd volba, je mozné zvolit vlastni nastaveni.

Ovladani mysSi

main zcale zub zcale
Automnatic origin of asis Show axiz
Y walue
[ k. l [ Caricel ]
Obr. 52 Méritko osy X

Klavesové zkratky

Klavesa Tlacitko mySi | Akce Vysledek
Levé Pusténi Ptida zdznamové data
Shift Pohyb Nacte soutradnice
Levé Pohyb Pohyb kurzoru
Pravé Kliknuti (na pozadi) | Zobrazi kontextové
menu grafu
Pravé Kliknuti (na kiivce) | Zobrazi kontextové
menu kiivky
Pravé Kliknuti (na legend€) | Zobrazi kontextové
menu kiivky
Shift Pravé Tazeni Definuje interval x
Ctr! Pravé Tazeni Definuje interval y
Ctr!+Shift Pravé Tazeni Definuje interval x a y
Alt Pravé Tazeni Posune interval x
Alt+Ctrl Pravé Tazeni Posune interval y
A1t+Ctrl+Shift | Pravé Tazeni Posune interval x a'y
Klavesova zkratka Vysledek
F7 Posune pocatek intervalu
Shift F7 Definuje pocétek intervalu
Shift F8 Definuje konec intervalu
F8 Posune konec intervalu
F9 Zobrazi Cas
End | Posun na konec
Home | Posun na zacatek
Left | Posun doleva uvnitt grafu
Ctrl Left | Posun doleva
Right | Posun doprava uvnitt grafu
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Ctrl Right | Posun doprava
Ctrl N Zobrazi standardni graf
Alt Enter | Zobrazi vlastnosti dané¢ho okna
Animace
Animation 10.0% =) s

=
}

v
0.1% 1000%

| ok | | Clse |

Obr. 53 Animace
Je mozné zvolit rychlost, jakou v tomto dialogovém okné¢ automaticky nab&hnou Carové
vykresleni a graf. Rychlost je dana v procentech a miiZze byt dle pozadavkl pro vhodnou prezentaci

dat zméneéna.

Klavesové zkratky

Klavesova zkratka Vysledek

Ctrl A | Spusti animaci
Alt + | Zvysi rychlost
Alt - | Snizi rychlost

Vytvoreni Sablon

Jestlize existuji n&jaké oblibené vlastnosti ve vybranych formach znazoriovani dat, které
chcete pouzivat Castéji, je zde moznost ulozit si tyto vlastnosti jako Sablony. Toto lze provést
kliknutim pravého tlacitka mysi na graf. V kontextovém menu, které se objevi, si mizete zvolit
Save as template a otevie se dialogové okno Save view to template file.

Mohou byt vybrana nésledujici nastaveni:

Pozice okna (Window position)
Jestlize je aktivovana tato funkce, nové okno se objevi vzdy na stejném misté.

Velikost okna (Window size)
Zde muze byt nastavena velikost okna.

Vlastnosti dat (Data properties)
Upravy, které byly uc¢inéné v kontextovém menu grafu nebo tlacitka jsou touto funkci uloZzeny
jako Sablony.

Data

Popisy kiivek mohou byt také ulozeny jako Sablona.

Po potvrzeni vybranych nastaveni tla¢itkem OK mohou byt tato nastaveni ulozena jako soubor
* smv. Vybrand forma znézornéni dat mize byt také uloZena jako standardni Sablona, coz znamena,
ze otevienim jakéhokoliv grafu budou u¢inéna nastaveni piejata ve vSech ostatnich proj ektech.

Cestou View-open template se objevi dialogové okno Open template. V tomto okné mate
moznost zvolit Sablony. Lze rozliSovat mezi nasledujicimi druhy:
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VSechny (All)
Kombinace sloZenych oken (Combination ofmultiple windows)

Pro vytvofeni kombinace musi byt vSechna vybrana okna ulozena pod jménem prvniho
ulozeného souboru. Pod ptikazem Open template mizete najit tyto kombinace.

Graf
Carovy graf

Sablony jinych forem znazornéni mohou byt otevieny pomoci tladitka OK a lze je pouzit
v jakémkoliv projektu.

Vytvorit sekvenci zabéru

Cestou view-new-sequence of images 1ze v hlavnim menu oteviit dialogové okno sequence oj
images. Nyni mohou byt rtizné druhy znazornéni pohybu (carovy graf, graf, zobrazit video, ...)
vyobrazeny jako intervaly a ulozeny v podob¢ HTML dokumentu.

Tlacitko otevirda menu, ve kterém miZzete kliknout na select timetable pro otevieni
nasledujiciho dialogového okna.

Select timetable
Current timetable Single paint it time
' Time 3.834 Add
Seguence
Start Count
[nkeryval Add

Special pointz in hime

Remove ] [ Select all ] Add

I Q. l [ Cancel J

Obr. 54 Sekvence zabéru

V tomto dialogovém okné miizete k aktudlnimu Casovému rozvrhu ptidat jednotlivé body
v Case, nebo sekvenci s jakymikoliv pozadovanymi intervaly. Po potvrzeni vybranych nastaveni
pomoci OK zobrazi dialogové okno sequence of images znacky pro riizna znazornéni.

Po kliknuti na tlacitko [obr] v pravém hornim rohu dialogového okna mate moZznost kliknout
na select view v kontextovém menu, které se objevi. Nyni se vedle kurzoru objevi Ctverec
s otaznikem uvnitt. Jestlize kliknete na pozadovany pohled, tak se v dialogovém okné objevi
sekvence zabéri.

Jestlize znovu kliknete na tlacitko v pravém hornim rohu, vysledek muize byt uloZen jako
HTML dokument, pomoci moznosti Save as.
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Jind moZnost pro zvoleni jednotlivych bodi v Case pro sekvenci zdbéra. Zvolte napiiklad
carovy graf, poté vyberte snimky, které by se mély objevit v sekvenci zabért a kliknéte na tlacitko
kamery v pravém hornim rohu dialogového okna.

Zobrazeni videa

Zpracovavana data mohou byt zobrazena nékolika zplsoby soucasné. Toto lze provést
kliknutim pravého tlacitka mysi na jednu z kamer. V kontextovém menu je mozno zvolit znazornéni
obrazu. Zabér miize byt také vyvolan kliknutim na jednu z kamer a pietazenim na plochu.
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Vypocet dat
Vypoditat oblasti dat

Oblasti dat mohou byt vypocitdny pro zaznamova data stejného typu, nebo zdznamova data
opakujicich se pohybu. Jestlize v hlavnim menu zvolite project — calculate envelope, pak se objevi
odpovidajici dialogové okno.

Zaznamova data musi byt umisténa do pole Data (drop here) pomoci pietazeni. Je také mozné
pridat zdznamova data kliknutim na tlacitko Add ve vybérové 1isté. Vybrand zaznamova data mohou
byt vymazéana kliknutim na tladitko Delete. Poté mohou byt ze seznamu vybrany riizné hodnoty,
které jsou automaticky vypocitdvany (pramér, platné hodnoty, minimum, maximum, rozdil max-
min, standardni odchylka, stfed + standardni odchylka, stfed - standardni odchylka).

Vypocitana zdznamova data budou uloZena ve sloZce. Odsud mohou byt zobrazena v grafech
pomoci pietazeni.

v wvaewv

2%

modely jsou ulozeny jako soubory (*.cgd) a musi byt nahrany pied provedenim jakychkoliv
vypocti.

Pro kazdy model je pozadovan urcity poc€et bodl. To znamend, ze body specifikace musi byt
nejprve prifazeny k bodim daného modelu. Neni mozné provést vypocet pired pokrytim vsech
pozadovanych bodli modelu. JestliZze neni jind moZnost, pak k sobé mohou byt navzajem pfifazeny
body, které nejsou Upln¢ identické (napft. pata misto kotniku), av§ak s malou ztratou presnosti.

Urcovani tézisté¢ je matematickym odhadem a je zaloZeno na zkuSenostech a naméfenych
s pouzitim jednoho modelu pro rizné typy lidi (muZzi/Zeny, dospé€li/déti, nebo vzpéraci/vytrvalostni
bézci) by se mélo zachazet opatrné.

Existuje zatfizeni (SIMI Anthropho), které SIMI také nabizi, jeZ umoZiiuje ziskdni parametra
urcité osoby na zaklad¢ individudlnich méfeni (véha, vyska, méfeni hrudniho kose, Sife zad, délka
nohy atd.).
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F 1

Edit model for center of gravity

K.orperschwerpunkt [Clauser] v.';

Cols

MHurmber af Segments: 0
Bazed on [ 30 coordinates |
Inzert in data group

additionally calculate center of masz of each zegment
|lpdate data continuouzly
[ ] Store data explicitly in file
Uzed points Fointz in model
| [&] earleft
ear right
4| left shoulder
right shoulder
left elbow
right elbu
[eft hip
right hip
left wrizt
right warizt
left knee
right khee
| left ankle-bone
right ankle-bone

FEEEEEEEEEEEE

Cowon )

Obr. 55 Upravit typ tézisté

2%

vypocitano. Je mozné nechat body systémem piifadit automaticky, ale to je obvykle Uspésné jen
s body, kter¢ byly vytvoteny ve specifikaci v SIMI Motion 5 pomoci navrhnutych ramcovych bodd.

Browse
Zde mize byt vybran soubor, ktery obsahuje pozadovany typ tézisté. V menu
Programs/Simi/Motion/Templates/... mohou byt zvoleny rizné typy tézist. UZivatelem definovany

A%

Based on
V seznamu jsou zobrazeny vSechny dostupné skupiny 3D soufadnic. M¢la by zde byt zvolena

A%

2%
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Used points
Seznam na levé stran¢ ukazuje dostupné body tak, jak byly definovany ve specifikaci.

Edit
Timto piikazem je mozné se pifimo piepnout do specifikacniho okna, abyste mohli naptiklad
pridat dalsi body.

Points in model
Po nahrani modelu jsou pozadované body modelu zobrazeny v seznamu na pravé stran¢.

Assign
Bod ze specifikace musi byt piifazen ke kazdému bodu ze seznamu Points in the Model.
Symbol pred kazdym zdznamem na seznamu vpravo ukazuje, zdali byl jiz pfifazen bod specifikace.

Body lze pfitadit nasledujicimi zptsoby
= Vyberte odpovidajici zdznamy v levém a pravém seznamu a kliknéte na tlacitko Assign.
= PouZijte mys k pfetazeni poZzadovaného zdznamu z levého seznamu k odpovidajicimu heslu
v pravém seznamu.
= Vyberte zdznam v pravém seznamu a dvakrat kliknéte na poZzadovany odpovidajici zdznam
v levém seznamu. Zvyraznéni v pravém seznamu pak automaticky preskoci na dalsi bod
tohoto seznamu.
Jestlize jsou vSechny body pfifazeny, tento vstup potvrdite jednim kliknutim na tlacitko OK.

2

A%

Vv v

A%

dalsiho souboru pro pouziti v ostatnich projektech. Timto zplisobem je mozné aby systém provedl
spravné automatické nastaveni bodu, je-li model nahran pro jiné projekty, které pouzivaji stejnou
specifikaci.

Nova data

Dialogové okno New data miizete oteviit stisknutim F4, zvolenim Project-new data, a také

pomoci tlacitka "= . Toto dialogové okno poskytuje rizné moznosti pro upravu existujicich
zaznamovych dat, nebo pro vytvoreni dalSich zaznamovych dat. K dispozici jsou nasledujici Ctyti
zélozky: ,,a+b Arith“ ,, Angle/Dist.“ ,, Filter“ ,,Div*.

Je naptiklad mozné zkombinovat dvoje zaznamova data pro vytvofeni jednéch dat. Nebo
mohou byt k jedném nebo vice zaznamovych datim piidany hodnoty konstant, takze nehybnym
objektliim miize byt pfidana napiiklad rychlost.
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-~ .

Create new data

M arne

s

Data row
<[rop data here: E]

|Jpdate data continuozly
Stare data explicitly in fils

[ 3+b Arith | A Angle/Dist. | A Filter | X Misc.

Cperation

.-i‘-.u:lu:l constant value v.:
Addend '
o

[ Create l [ Close I

Obr. 56 Nova data

Name
Do této kolonky vepiSte nazev pro nova zaznamova data. Pokud mozno, mélo by naznacovat
typ zaznamovych dat.

Insert in data group

Jestlize zde neni proveden zadny zdznam, pak je sloZzka pojmenovana User, ktera obsahuje
nové vytvofend zdznamova data po uzavieni tohoto okna ulozena v projektové hierarchii. Jestlize
byla pted tim vytvofena nova skupina dat, bude v tomto seznamu automaticky zobrazena pro vybér.
Jestlize je tu jediny zadznam, bude vybran automaticky.

Data row

Zéaznamova data, kterd maji byt upravena sem musi byt vlozena. K tomu je tfeba kliknout na
odpovidajici zdznamova data v projektové hierarchii a pfetdhnout je do tohoto pole. Jestlize byla
omylem vybrana nespravna zdznamova data, jednoduse tento manévr opakujte. Timto je stary
zdznam vymazan a nova zaznamova data zobrazena. V zavislosti na typu operace mohou byt
zvoleny nasledujici moznosti: ,,a+b Arith* ,, Angle/Dist.“ ,, Filter* ,,Div*. Po zvoleni jedné z téchto
Ctyf moznosti musi byt v seznamu Operation specifikovana operace, kterda méa byt provedena.
V zévislosti na dané operaci musi byt zvoleny jedny nebo vice zaznamovych dat nebo musi byt
specifikovany konstanty.

Napft.: Odecitani zaznamovych dat.

Vyska levého ramene je zvolena jako prvni fada dat. Druh4 fada dat, kterd musi byt zvolena je pak
pravé rameno a je zvolena operace ,,Subtraction of data row*. Vysledny rozdil umoziuje vytvaret
zavery o pozici testované osoby.
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Napt.: Vyhlazeni zdznamovych dat

Po Gspésném provedeni zdznamu pohybu je ziejmé, ze graf dat neni hladka kiivka. Vlozte tato data
do pole ,,7* jejich pietazenim, kliknéte na zalozku Filter a vyberte odpovidajici filtr. Vlozeny
vyhlazovaci polomér je rozhodujicim faktorem pro stupenn vyhlazeni dat. Kliknéte na tlacitko
Create a nova zaznamova data tim budou ulozena v projektové hierarchii. Pro znovuzobrazeni
ktivky pfetdhnéte nova zdznamova data do grafu.
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Exportovani 3D dat
F3[l export

Data group

| 30 coordinates |

File format
| Teut fle TAT Bd
Smooth 30 coordinates

| Marmal zmoothing :.V:"

[ )4 ] [ Cancel ]

Obr. 57 Export 3D dat
3D data pohybu, kterda byla vypocitana mohou byt nyni ulozena a exportovana v souboru
pozadovaného formatu.
K dispozici jsou nasledujici formaty souboru:
Texdata TXT
Biovision BVH
Biovision BVA
Autodesk DXF
Character Studio CSM
Lightwace LWS
SIMI Motion Java Applet SMJ
Maya Ascn Scene
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Text File (*.TXT)

-

Export
Textfile v
Separatar tabulator ||
[ ] Column headings

[ ] Start time and frequency

[ Time information in first column

[ ] use only sample times of first data row
[ ]interpolate mizsing values

@ 30 coordinates [complete)

[

E sport l [ Cloze

)

Exportuje data jako textovy soubor.

Obr. 58 Text file

Tento soubor miiZze byt napiiklad zaclenén do animacniho programu Maya s pomoci Simi
MEL skriptu. Jestlize toto chcete udélat, ujistéte se, ze jste vybrali moznosti Write Headers a Write

Column Headings.
Bio Vision (*.BVH)

Exportuje data ve formatu BVH. Tento format je vhodny zejména pro ptenos dat do
animacnich programti (3D Studio a Character Studio, Metacreations Poser, Maxon Cinema 4D
a ostatni software). Pro import dat do Cinema 4D verze 5.x je nutny plug-in od Maxonu. Na rozdil
od mnoha dal§ich format, BVH prendsi vektory posunu a rotace namisto soufadnic oznacenych
bodl. Toto mé za nésledek velmi dobrou rozsititelnost a prenositelnost animac¢nich dat po jejich

importu do odpovidajicich programn.

Poznédmka: Pro export dat v BVH formdtu je pozadovan urcity pocet pevnych bodu (specifikace).
Jako $ablonu pouzijte soubor BVH.SMP dodédvany s timto softwarem.

Jsou pozadovany nasledujici body:

BVH BVH BVH
Temeno Levé zapésti | Leve koleno
Levé ucho Levé dlan Levy kotnik
Pravé ucho | Pravé rameno | Levy nart
Krk Pravy loket Pravé kycel
Hrud’ Pravé zapésti | Pravé koleno
Levé rameno | Prava dlan Pravy kotnik
Levy loket Leva kycel Pravy nart

Jestlize neni urceno jinak, doporucuje se pouzit stted kloubu.
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Souradnicovy format BioVision (*.BVA)

Exportuje data ve formatu BVA. Tento format je vhodny pro pfenos dat do animacnich
programt (Softlmage 3D a dal$i software). Toto je jednodussi verze formatu BVH, ktery v podstaté
exportuje mistni soufadnice.

Poznamka: Pro export dat v BVA formatu je také pozadovan urcity pocet pevnych bodu
(specifikace). Popis téchto boda viz. Exportovani dat v BVH formatu. Jako Sablonu pouzijte soubor
BVA.SMP dodavany s timto softwarem.

SIMI Textexport pro SmJStick Java Applet (*.sMJ)

Exportuje data ve formatu SMJ. V tomto formatu, ktery specialn¢ vyvinul SIMI, mize byt
¢teno pomoci SIMI SmJStick Java appletu. Tento applet umoziluje, aby ¢arové vykresleni ze SIMI
Motion bylo zobrazeno v internetovych prohlize¢ich. Vice detailti a aktudlnich informaci o appletu
najdete na www.simi.com. Neni nutny uréeny pocet boda ve specifikaci.

Autodesk DXF (*.DXF)

Exportuje data ve formatu DXF. V tomto formatu je mozné prenaset pouze soufadnice X, y, z
a ne informace o rotaci. Toto znamend, Ze ve specifikaci mize byt pouzito a definovéano jakékoliv
mnozstvi bodi. Existuje mnoho animacnich a simula¢nich programi (3D Studio, Softimage atd.),
které podporuji import DXF soubort.

Character Studio (*.CSM)

Exportuje data ve formatu CSM. Format CSM (Character-Studio-Markerfile) je specialni
format pro ptredavani pohybovych dat do animacnich programt (vyslovné pro Character Studio
2.x). Zde jsou exportovany vektory posunu a rotace namisto soufadnic vypocitanych boda. Toto
umoznuje velmi dobrou rozsifitelnost jadra po jeho importovani, coz znamena, Ze toto mize potom
byt jednoduse pieneseno do animacnich dat (v Character-Studio: bipeds).

Poznamka: Pro export dat v CSM formatu je pozadovan uréity pocet pevnych bodu (specifikace).
Jako Sablonu pouZijte soubor CSM.SMP dodéavany s timto softwarem.
Jsou pozadovany nasledujici body:

CMS | Popis CMS | Popis

LFHD | Levé pfedni strana hlavy RKNE | Pravé vnéjsi koleno

LBHD | Leva zadni strana hlavy RKNI | Pravé vnitini koleno (voliteln¢)
RBHD | Prava zadni strana hlavy RANK | Pravy vnéjsi kotnik

RFHD | Pravé ptedni strana hlavy RHEL | Pravid pata (volitelné)

CLAV | Horni ¢ast hrudniku RMTS5 | Pravy vnéjsi nart

STRN | Stfed hrudniku RTOE | Pravy palec

LFWT | Levé ptedni ¢ast pasu LSHO | Levé rameno

LBWT | Leva zadni ¢ast pasu LELB | Levy vngjsi loket

RBWT | Prava zadni ¢ast pasu LILB | Levy vnitini loket (volitelné)
RFWT | Prava predni ¢ast pasu LWRA | Levé vnitini zapésti pobliz palce
C7 Hrdlo LWRB | Levé vnéjsi zapé€sti naproti palci
T10 Stied zad LFIN | Levaruka

SACR | Spodek zad (volitelné) RSHO | Pravé rameno

LKNE | Levé vnégjsi koleno RELB | Pravy vnéjsi loket

LKNI | Levé vnitini koleno (volitelné) | RILB | Pravy vnitini loket (volitelné)
LANK | Levy vnéjsi kotnik RWRA | Pravé vnitini zapésti pobliz palce
LHEL | Leva pata (volitelné) RWRB | Pravé vnéjsi zapésti naproti palci
LMTS5 | Levy vnéj$i nart RFIN | Prava ruka

LTOE | Levy palec
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Jestlize neni urceno jinak, doporucuje se pouzit stted kloubu. Body oznacené ,,volitelné*
nejsou povinné, to znamena, ze mohou byt ze specifikace vymazany pied exportem dat (a také pred
zaznamenanim pomoci SIMI Motion).

Lightwave Scene (*.LWS)

Exportuje data ve formatu LWS. Exportovani v tomto souborovém formatu jesté nepodporuje
vSechny moznosti dostupné v souboru LWS. Proto jsou ulozeny pouze soufadnice x, y, z a ne
informace o rotaci. Toto znamend, Ze miize byt pouzito jakékoliv mnozstvi bodi.

Filtrace 3D souradnic

3D export
Data group
[ 30 coordinates bl
File format
| Lightwarve LS w |

Smooth 30 coordinates

| Marmal rmoothing :v.:

Mo zmoothing
Kinirum zrmaothing
Maormal zmoothing

b awimum gmoothing

Obr. 59 Filtrace 3D souradnic

V tomto menu je mozné urcit,jak by méli byt soutadnice filtrovany.
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Pfilohy

Klavesové zkratky

Seznam zkratek:
Clrl = klavesa Control

Shift = klavesa velkd/malé pismena
NumPad = numericka sekce vpravo na klavesnici

Obecné
Klavesové zkratky | Prikaz
Fl pomocné menu
F2 shromazd’ovani dat
F3 otevrit vzorovy (Sablonovy) soubor
F4 vytvofit nova data
F5 obnovit
F7 Nova ¢asova pozice: zacatek vybrané oblasti
Shift F7 Vyznaci zacatek vybrané oblasti
F8 Nova Casova pozice: konec vybrané oblasti
Shift F8 Vyznaci konec vybrané oblasti
FIO video zdznam
Alt Enter Zobrazi vlastnosti vybraného objektu
Alt +/- Nastavi rychlost automatického playbacku (animace)
Ctrl A Spustit/zastavit automaticky playback (animace)
Ctrl C Kopirovat do schranky
Ctrl \Y Vlozit ze schranky
Ctrl X Vyjmout (a vlozit do schranky)
Ctrl Z Krok zpét
Sipky Posune casovou pozici CI krok)
Ctrl Sipky Posune ¢asovou pozici (n€kolik krokit)
End Posune ¢asovou pozici nakonec
Home Posune ¢asovou pozici na zacatek

Carovy graf

Klavesové zkratky | Prikaz
F12 | Normélni barvy ,,stinu*
Shift F12 | Uzivatelem definované barvy ,,stinu®
Ctrl F12 | Svétlé barvy ,,stinu®
Shift+Ctrl F12 | Odstrani vSechny stiny
Ctrl N Standardni ¢arovy graf
Ctrl +/- | Méni Sitku pera
Graf
Klavesové zkratky Piikaz
F9 Vymezi bod v Case
Ctrl L Ukézat/skryt délici ¢ary
Ctrl N Obnovit standardni format (normalni)
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Ctrl +/- Upravit Sifku pera pro zvolena zdznamova data
Ctrl+Shift | +/- Upravit §itku pera pro v§echna zdznamové data
Ctrl PgUp/PgDown | Zvé&tsi/zmensi oblast osy x

Manipulace s mysi

Vysvétleni zkratek:

Ctrl = klavesa control

Shift = klavesa velkd/mald pismena

Drag = Tahne polozku (pfi stisknutém tlacitku mysi)
Drop = Uvolni tlac¢itko mysi (po Drag)

Move = pohne kurzorem mysi bez stisknuti tlac¢itka mysi
Wheel = rotaéni kolecko mysi (pokud je k dispozici)

Obecné
Klavesa Tlacitko mysi | Akce Prikaz
Levé Kliknout Vybrat objekt
Pravé Kliknout Zobrazit kontextové menu
Kolecko Doptedu/dozadu Pohnout pozici v Case
Levé Tahnout Pohnout objektem, oteviit pfehled
pietazenim polozek na plochu okna
Digitalizace/video pohled
Klavesa Tlacitko mySi | Akce Prikaz
Levé Kliknout Oznacit bod (sledovaci mod)
Shift Levé Tahnout Pohnout oblastmi x a 'y
Ctrl Pravé Kliknout Zvetsit
Ctrl+Shift Pravé Kliknout Zmensit
Cirovy graf
Klavesa Tladitko mysi | Akce Prikaz
Levé Horizontalné tdhnout | Rotace kolem osy Z
Shift Levé Hor. / Vert. tdhnout | Pohnout vlevo/vpravo, nahoru/dola
Ctrl Leve Horizontaln¢ tdhnout | Zoom
Levé Pustit Ptidat data (jen 2D / 3D data)
Shift Pravé Horizontéalné tdhnout | Rotace kolem osy X
Ctrl Pravé Horizontalné tdhnout | Rotace kolem osy Y
Graf
Klavesa Tlacitko mySi | Akce Prikaz
Levé Pustit Pfidat zdznamova data
Levé Tahnout Posunout ¢asovou pozici
Shift Pohnout Zobrazit soufadnice
Pravé Kliknout (pozadi) Kontextové menu: diagram
Pravé Kliknout (kfivka dat) | Kontextové menu: kiivka
Pravé Kliknout (legenda) Kontextové menu: kiivka
Shift Pravé Tahnout Vybrat oblast X
Ctrl Pravé Tahnout Vybrat oblast Y
Ctrl+Shift Pravé Téhnout Vybrat oblast X a Y
Alt Prave Tahnout Posunout oblast X
Alt+Ctrl Pravé Tahnout Posunout oblast Y
Alt+Ctrl+Shift | Pravé Tahnout Posunout oblast X a 'Y
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Operace
Aritmetické operace

Pridat konstantu

Pridava konstantu ke kazdému vzoru zaznamovych dat [A+c]
Parametry: Zaznamova data a sc¢itanec (desetinné ¢islo)
Priklad: BéZec na bézicim pasu, rychlost béZiciho pasu je pfictena k rychlosti bézce.

Nasobit konstantou

Nasobi kazdy vzor zaznamovych dat konstantou [A*c]
Parametry: zaznamova data a ¢initel (desetinné ¢islo)

Ptiklad: Pfevod z m/s na km/h (Cinitel = 3.6)

Délit konstantou

Vyd¢li kazdy vzor zaznamovych dat konstantou [A/c]
Parametry: zaznamova data a délitel (desetinné ¢islo)
Ptiklad: Pfevod z N na kg (d¢€litel = 9.81)

Secist zaznamova data

Secte odpovidajici vzorky dvou zaznamovych dat [A+B].
Parametry: dvoje zdznamova data
Priklad: Secteni vysledkt levé sily a pravé sily pro dosazeni celkové sily.

Odecist zaznamova data

Odecte odpovidajici vzorky dvou zdznamovych dat [A-B]

Parametry: dvoje zaznamova data

Ptiklad: odecte vysku levého ramene (soufadnice Z) od vySky pravého ramene pro ziskéni sklonu
ramene.

Nasobit zaznamovymi daty

Nésobi odpovidajici vzorky dvou zdznamovych dat a Cinitele [A*B*c]
Parametry: dvoje zdznamova data a Cinitel (desetinné ¢islo)

Ptiklad: vypocet momentu sily (sila*vzdalenost).

Délit zaznamovymi daty

Déli odpovidajici vzorky dvou zdznamovych dat (a délitele) [A/(B*c)]
Parametry: dvoje zdznamové data a délitel (desetinné ¢islo)

Ptiklad: pomér dvou sil (levé a prave)

Absolutni hodnota

Vytvofti absolutni hodnotu pro kazdy vzorek [|A|]
Parametry: zaznamova data
Priklad: korigovani EMG signalu.

Procento celkovych dat

Stanovuje pomér dvou zdznamovych dat v procentech [(A/B)*100]
Parametry: dvoje zdznamova data
Ptiklad: procento sily pravé nohy z celkové sily.
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Procento souhrnnych dat

Stanovuje pomér zdznamovych dat a soucet téchto dat s dal§imi v procentech [(A/(A+B)*100]
Parametry: dvoje zdznamova data
Ptiklad: procento sily pravé nohy z celkové sily (kdyz jsou prava a leva sila zadany)

Tecna

Vytvaii nova data, ktera se dotykaji dat v daném misté.

Parametry: zdznamova data, pozice X (pozice, kde musi byt te¢na vypocitana, desetinné cislo)
a pocatek a konec ¢asového intervalu (pouzivany ke kresleni ¢ary, desetinné ¢islo)

Ptiklad: znazornéni sklonu

Funkce (y = m*x+c)

Vytvaii nova zdznamova data pomoci funkce [y = m*x+c]
Parametry: m (sklon) a ¢ (konstantni vyrovnani), desetinné ¢islo
Ptiklad: znazornéni pulici ¢ary v grafu (m= 1, ¢ = 0)

Uhly a vzdélenosti

Uhel (3 body)

Vypocita thel, ktery je definovan jednim bodem na kazdém rameni a vrcholem.

Parametry: bod ramene, vrchol, bod ramene

Piiklad: Uhel mezi kotnikem, kolenem a ky¢li (ahel lomu kolena).

Poznamka: ve 3D prostoru nejsou uhly orientovany (napf. proti sméru hodinovych rucicek).
Vysledkem je proto vzdy nejmensi thel (mensi nez 180 stupnit).

Uhel (4 body)

Vypocita thel, kde obé ramena jsou definovana dvéma body. Ramena se nemusi protinat, misto
toho je pouzito promitnuti.

Parametry: Rameno 1 (body 14+2), Rameno 2 (body 3+4)

Piiklad: Uhel mezi pravym zapéstim/loktem a levym zapéstim/loktem (thel mezi predloktimi).
Poznamka: ve 3D prostoru nejsou thly orientovany (napft. proti sméru hodinovych rucicek).
Vysledkem je proto vzdy nejmensi tthel (mensi nez 180 stupiiti).

Uhel s rovinou X/Y, X/Z, Y/Z

Vypocita thel mezi rovinou a pfimkou definovanou dvéma body.
Parametry: dva body
Ptiklad: uihle ostépu v okamziku jeho kontaktu se zemi.

2D uhel (3 body)

Vypocita thel, ktery je definovan jednim bodem na kazdém rameni a vrcholem.

Parametry: bod ramene, vrchol, bod ramene

Piiklad: Uhel mezi kotnikem, kolenem a ky¢li (ahel lomu kolena).

Poznamka: V tvahu se berou pouze soutadnice X a Y. Uhel se mé&fi proti sméru hodinovych
rucic¢ek a vysledny uhel je mezi 0 a 359 stupni.

2D Ghel (4 body)

Vypocita thel, kde obé ramena jsou definovana dvéma body. Ramena se nemusi protinat, misto
toho je pouzito promitnuti.

Parametry: Rameno 1 (body 14+2), Rameno 2 (body 3+4)

Piiklad: Uhel mezi pravym zapéstim/loktem a levym zapé&stim/loktem ({thel mezi predloktimi).
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Poznamka: V tvahu se berou pouze soutadnice X a Y. Uhel se mé&fi proti sméru hodinovych
rucic¢ek a vysledny uhel je mezi 0 a 359 stupni.
Pozor: Tento vypocet je ve 2D cCasto problémovy.

2D uhel s horizontalou

Vypocita thel, ktery je definovan dvéma body a horizontalou.

Parametry: dva body

Piiklad: Uhel mezi kotnikem/kolenem a horizontalou (tthel spodni kon&etiny a podlahy)
Poznamka: V ivahu se berou pouze soufadnice X a Y. Uhel se mé&ii proti sméru hodinovych
rucicek a vysledny uhel je mezi 0 a 359 stupni.

2D uhel s vertikalou

Vypocita thel, ktery je definovan dvéma body a vertikalou.

Parametry: dva body

Priklad: uhel mezi kycli/ramenem a vertikalou.

Poznamka: V tvahu se berou pouze soutadnice X a Y. Uhel se mé&fi proti sméru hodinovych
rucic¢ek a vysledny uhel je mezi 0 a 359 stupni.

2D/3D vzdalenost

Vypocita tfirozmérnou vzdalenost mezi dvéma body (také mozno pro 2D)
Parametry: dva body
Priklad: vzdalenost mezi mickem a tenisovou raketou

Vzdalenost ve sméru X

Vypocita vzdalenost mezi dvéma body vzhledem k ose X (také mozno pro 2D analyzu). Parametry:
dva body
Ptiklad: vzdéalenost mezi mickem a tenisovou raketou ve sméru hrani.

Vzdalenost ve sméru Y

Vypocita vzdalenost mezi dvéma body vzhledem k ose Y (také mozno pro 2D analyzu). Parametry:
dva body
Ptiklad: vzdalenost mezi mickem a tenisovou raketou kolmo na smér hrani.

Vzdalenost ve sméru Z

Vypocita vzdalenost mezi dvéma body vzhledem k ose Z.
Parametry: dva body
Priklad: vyskovy rozdil mezi pravou a levou kyc¢li (pozice panve).

3D vzdalenost od konstantniho bodu

Vypocita vzdalenost mezi bodem a konstantnim bodem (také mozno pro 2D)
Parametry: jeden bod a tfi soufadnice (X,Y,Z desetinné Cislo)
Ptiklad: vzdalenost mezi Spickou prstu a ty¢i (pro skok o tyci).

Uhel arkustangens (A/B)

Vypocet thlu pomoci arkustangens podilu [arctan (A/B)]
Parametry: dvoje zdznamova data
Ptiklad: vypocet odrazového thlu pfi skoku dalekém, pti zadané horizontalni a vertikalni rychlosti.

2D vzdalenost
Vypocita vzdalenost opsanou bodem v roviné X/Y.
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Parametry: zaznamova data
Ptiklad: Pohyb ruky beéhem plaveckého stylu prsa.

3D vzdalenost

Vypocita vzdalenost opsanou bodem ve 3D prostoru.
Parametry: zaznamova data
Ptiklad: opsana vzdalenost hmotného stfedu béhem béhu, véetné vertikalnich a bo¢nich pohyb.

Filtrace a vyhlazeni

Vyhlazeni pomoci proménlivého priméru

Polomér vyhlazeni udava pocet ptilehlych bodt (na obou stranach), které jsou zahrnuty ve vypoctu
(napt. polomér 3 = vyhlazeni pomoci 7 bodu)

Parametry: zaznamova data a polomér vyhlazeni (celé ¢islo)

Piiklad: Uprava zdznamovych dat pro odstranéni umu (polomér vyhlazeni 1 nebo 2).

Low-pass filtrace

Dvojta Low-pass filtrace, Low-pass filtrace druhého radu

Casti frekvenci vy$si nez frekvenéni filtr (prahova hodnota) budou utlumeny, nebo eliminovéany
pomoci Butterwothova filtru.

Parametry: zaznamova data a frekvencni filtr (desetinné ¢islo)

Ptiklad: filtrace 3D souradnic (lidsky pohyb), filtra¢ni frekvence napt. 10 Hz

Low-pass filtrace (procentuelné)

Dvojta Low-pass filtrace (procentuelné), Low-pass filtrace druhého Fadu (procentuelné)

FFT (Fast-Fourier-Transformation) bude vypocitdna a integrovdna za ucelem vymezeni filtracni
frekvence, kterd odpovidd zadanym procentim. Data jsou potom pomoci této frekvence
odfiltrovana. Tato procedura je provedena pro kazda zdznamova data samostatné (tzn. pro X, Y
arz).

Parametry: zdznamova data a procentudlni hodnota (desetinné ¢islo) Ptiklad: vyhlazeni 3D dat
(napt. 85 %)

High-pass filtrace

Casti frekvenci niz§i nez frekvenéni filtr budou utlumeny, nebo eliminovany.
Parametry: zaznamova data a frekvencni filtr (desetinné ¢islo)
Ptiklad: eliminace nizkych frekvenci v EMG signalech

Band-pass filtrace

Pouziva Low-pass i High-pass filtraci ve stejny okamzik. Frekvence mimo dany rozsah budou
utlumeny, nebo eliminovany.

Parametry: zdznamova data, spodni a horni hranice filtra¢ni frekvence (desetinna cisla)
Priklady: zpracovani EMG: eliminuje pohyby (velmi nizké frekvence) a Sum (vysoké frekvence)
zaroven.

Spline filtrace

Kitivky patého stupné€ jsou pouzity pro popis dat a dovoluji mirné odliSeni od ptivodnich dat.
Vysledna kiivka je hladka a mize byt nékolikrat derivovana.

Parametry: zaznamova data, odchylka (desetinné ¢islo). Odchylka je ¢islo mezi 0 (bez filtrace) a 1
(neurcita filtrace), obvykle mezi 0.1 a 0.0001. Zaporné hodnoty umoziuji systému automaticky
urcit optimalni odchylku.
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Ptiklad: vyhlazeni 3D dat
Div

Kopirovani (identické zobrazeni)

Vytvéii identicka zdznamové data.
Parametry: zaznamova data
Ptiklad: vytvoteni n€kolika kopii, za ucelem srovnani rozdilnych operaci na n¢ aplikovanych.

Casovy posun

Posouva zaznamova data v Case.

Parametry: zaznamova data a ¢asovy posun (desetinné ¢islo)

Priklad: Kinetika a kinematika nebyly zaznamenany synchronné. Pouzijte tuto operaci pro posun
jednoho souboru dat v ¢ase tak, aby doslo k synchronizaci obou méteni.

Uprava hodnot

Upravuje data tak, aby odpovidala novému intervalu.
Parametry: zaznamova data, novd minimalni a maximalni hodnota (desetinné ¢islo)
Priklad: Standardizovat data za i€elem srovnéni rozdilnych vzorkd, nebo pfedméti.

Vlozeni chybéjicich hodnot

Vlozi chybéjici hodnoty pomoci kubické interpolace. Zaplnény jsou pouze takové mezery, které
jsou mensi nebo rovny maximdalnimu interpolaénimu intervalu. Tento zplsob vSak neumoziluje
pouzit matematicky spravné interpolace, které nemaji zadny vztah k realité. Parametry: zaznamova
data a interpolac¢ni interval (celé ¢islo)

Ptiklad: nékdy je béhem 3D nahravani prava ruka vidét pouze na jedné kamere. Pro 3D vypocty je
ale zapotiebi informaci ze dvou kamer. Takze mezery ve vypoctech z druhé kamery jsou doplnény
(matematicky) smysluplnymi hodnotami. Davejte pozor, protoze vysledek je pouze ptiblizny, nikoli
realné méteni!

Oddéleni ¢asti (o stejné frekvenci)

Vyjima ur€itou ¢ast ze zaznamovych dat. Zadané ¢asové hodnoty jsou automaticky zaokrouhleny
na nejblizsi vzorek.

Parametry: zdznamova data, pocatecni a konecny ¢as (v sekundach, desetinné ¢islo)

Priklad: silova baze ptenaSi data pouze bé¢hem podpirné faze. VSechna ostatni data mohou byt
vyfazena.

Poznamka: tato dil¢i ¢ast prenasi své casové informace aj e proto stale synchronni s ostatnimi daty.

Prevzorkovani

Ptevadi ¢ast zdznamovych dat na jinou frekvenci.

Parametry: zaznamova data, pocate¢ni a kone¢ny cas (desetinné ¢islo) a pocet vzorku (celé ¢islo)
Ptiklad: silova baze byla vzorkovana pomoci 1000 Hz. Pro redukci dat je zvolen ¢asovy usek od 2.3
do 4.3 sekund a ptevzorkovana 500 vzorky. Vyslednd data trvaji 2 sekundy a maji frekvenci
250 Hz.

Oblasti minimalnich / maximalnich / praimérnych hodnot

Vypocte minima / maxima / primérné hodnoty a vytvoii nova zdznamova data s témito hodnotami.
Parametry: zaznamova data a velikost bloku (celé ¢isla)

Priklad: vypocet minimalni a maximalni oblasti pro ziskani ptehledu o rozsahu pohybu v kazdé jeho
fazi.
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Zaznamova data X/Y

Vytvoii specialni zdznamova data, kterd nejsou zobrazena v zavislosti na Case, ale v zavislosti na
jinych zaznamovych datech.

Parametry: dvoje zdznamova data

Ptiklad: Promitani pohybu tenisové rakety na zem (X zaznamova data = raketa X; Y zdznamova
data = raketa Y)

Ptiklad: schéma s grafem ,,sila vs. akcelerace*

Derivace d/dt

Vypocita prvni derivaci ¢asu [d/dt]

Parametry: zaznamova data

Ptiklad: z daného uhlu vypocita thlovou rychlost

Prvni/druha derivace (krivka)

Vypocita prvni nebo druhou derivaci ¢asu [d/dt]. Odchylka urcuje vyhlazeni ptivodnich dat (vice
informaci viz. Spline Filtr)

Parametry: zdznamova data a odchylka

Priklad: Vypocet rychlosti, respektive akcelerace soutadnice.

Integral
Vypocita oblast mezi kiivkou a osou X.

Parametry: zaznamova data
Priklad: Integracni silova data pfenaseji impuls (sila x Cas)

Integral (A-B) oblasti mezi grafy
Vypocita oblast mezi dvéma grafy
Parametry: dvoje zdznamova data

FFT (odvzorkovani pomoci kfivek)

FFT (dopInéni nulami)

Vypocte FFT danych zdznamovych dat. PoCet vzorka musi byt dostacujici, jinak bude doplnén
nulami nebo interpolovan kiivkami.

Parametry: zaznamova dala

Priklad: frekven¢ni spektrum signalu EMG

Akumulovana FFT (odvzorkovani pomoci kfivek)

Akumulovana FFT (doplnéni nulami)

Vypocte FFT danych zdznamovych dat. Pocet vzorkli musi byt dostacujici, jinak bude doplnén
nulami nebo interpolovan kiivkami. Rozsahy frekvenci jsou shrnuty a normalizovany na 100 %.
Parametr: zdznamova data

Ptiklad: Stanoveni 80 % / 85 % / 90 % limitu (hodnota frekvence) pro pozd¢jsi pouziti v Lowpass
filtrech.

3D zakfiveni

Vypocita polomér zakfiveni trojrozmérnych pohybu.

Parametry: zaznamova data

Ptiklad: rotace pii hodu kladivem. Kdyby bylo mozné posunout kladivo na idealni kruhovou drahu,
polomér by byl konstantni. Vyslednym grafem by byla vodorovné ¢ara.
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Polomér kruhu

Souradnice (X) stifedu kruhu, Souradnice (Y) stfedu kruhu

Vypocita polomér, respektive stied kruhu dany tfemi body v roving.

Parametry: troje zdznamova data (2D)

Ptiklad: tfi body patete (kréni obratel, hrudni obratel, bederni obratel) podavaji informaci
o zakfiveni patere.

Nova pozice souradnicového systému

Posune data (nebo soutadnicovy systém) v prostoru.

Parametry: zdznamova data, posun ve sméru X, Y, Z (desetinné ¢islo)

Ptiklad: soufadnicovy systém by mél byt posunut tak, ze osa X je shodna s pteslapovou hranici
u skoku do dalky (napf. Y vétsi nez 0 znamenad, Ze bylo pteslapnuto)

Plynuly posun souradnicového systému

Béhem pohybu plynule posune soufadnicovy systém v prostoru (vzdalenost mezi mistem pohybu
a soufadnicovym systémem se méni).

Konstanty: zaznamova data, posun (v mis) ve sméru X, Y, Z (desetinné ¢islo)

Priklad: Je nahravan béZec na bézicim pasu. Rychlost pasu je 3 mis. Na videozdzmanu je béZec
stale ve stejné pozici. Kdyz je soufadnicovy systém posunut o 3 m/s na opacnou stranu, vypada to
jakoby béZec bézel skutec¢nou rychlosti.

Otoceni souradnicového systému kolemos X, Y, Z

Otoci data v prostoru kolem osy (respektive otoci souradnicovy systém)

Konstanty: zaznamova data, otoceni (ve stupnich, desetinné ¢islo)

Priklad: soutfadnicovy systém by mél byt oto¢en takovym zplisobem, aby byla osa X shodna se
smerem pohybu.
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Pozadavky

Operacni systém

Pro snimdni jednou kamerou je dostacujici systém Microsoft Windows 98 (druhé vydani)
nebo Windows ME. Pii pouziti dvou a vice kamer je tieba systém Windows 2000 a XP.
V soucasnosti nejsou oficidlné podporovany zZadné jiné operacni systémy.
Pro stabilni a bezproblémovou ¢innost doporucuje SIMI systém Windows 2000.

Hardware

Podéitac
Vzhledem k tomu, Ze se pocitaCové sestavy a jejich vykon méni témét denn€, neni mozné
zadnou z nich konkrétné doporudit.
Existuji nékterd obecna pravidla: Obvyklé moderni pocitacové sestavy jsou dostacujici az pro
tfi kamery. Pouziti Ctyt a vice kamer vyzaduje specidlni komponenty, napft. rychlé pevné disky.
Ptiklad pro DV-2 sestavu: Pentium ID, 1 GHz, pevny disk 300 GB, 512 MB RAM, Windows
XP
Pro nastaveni systému, ktery odpovida vasi aplikaci kontaktujte SIMI tym.

Periferni zafizeni

Kamery jsou pfipojeny k pocitaci pomoci rozhrani Firewire (IEEE-1394, iLink). VétSina
kamer na dnesnim trhu musi byt pfipojena k samostatnym Firewire sbérnicim, ackoliv v zavislosti
na specifikaci je moZzné soubéZné pfipojeni n€kolika kamer. Ne vSechny kamery vSak 100 %
odpovidaji této specifikaci. To znamena, ze pro kazdou kameru je tfeba samostatné Firewire karty,
ackoliv existuji PCI karty, které nabizeji n€kolik portd. Pouzijte jeden port pro jednu kameru
(nezalezi na tom, pro jakou).
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Instalace

Instalace softwaru

Software by mél byt nainstalovan PRED pfipojenim hardwaru, jinak vlastnost opera¢niho systému
plug and play provede Spatné pfifazeni.

(a) Microsoft DirectX 8.0 (soucdst instalaéniho CD)

(b) Microsoft DirectX DV-Update (soucast instala¢niho CD)

Pocita¢ restartujte pokazdé, kdykoliv vas instalatni program pozada. Pro zjisténi verze
DirectX na vasem pocitaci mizete pouzit program DXDiag.
Start-Spustit: ,,DXDiag"

V ptipadé pochybnosti je miZete nainstalovat znovu. To plati zejména pro DirectX
DVUpdate.

Instalace hardwaru

Funk¢nost pripojeného hardwaru miizete zkontrolovat ve Spravci zatizeni.
Windows XP: Pravym tlacitkem mys$i kliknéte na ikonu Tento pocitac, zvolte Vlastnosti, Hardware
a pak kliknéte na tlacitko Spravce zatizeni.

(a) Pripojte Firewire fadi¢ (kartu PCI nebo PCMCIA pro notebooky, v pfipadé ze neni
integrovan).

(b) Ptipojte kameru (kabelovym propojenim mezi kamerou a Fireware fadicem) a zapnéte ji.

(c) Nyni by se mélo automaticky objevit dialogové okno pro instalaci ovladac¢ii zatizeni.
Potvrd'te standardni nastaveni, ale zvolte Zobrazit v§echny ovladace, nikoli Automatické
hledani. Dale zvolte Microsoft DV Camera a VCR, ne 1394 DV Camcorder.

(d) Kamera se objevi v sekci Zatizeni na zpracovani obrazu. JestliZze se objevi v sekci Audio-
Video znamena to, ze byl pouzit nespravny ovladac (viz (¢) Zménu proved’te ve Spravci
zafizeni tak, jak je popsano v odstavci (c)

(e) Pro kazdou kameru opakujte kroky (c) a (d). Tato procedura je nutna pouze pii prvnim
pfipojeni kamer.

Kabelaz

Maximalni délka Firewire kabelll je omezena na 4,5 metru. Proto nejsou v prodeji zadné delsi
kabely. Je mozno pouzit nékolik kabeld za sebou, jestlize mezi n€¢ vlozite opakovace. V zavislosti
na typu kamery a pocitace (zejména notebookil) a na vysledné délce kabelii se mozna budete muset
postarat o pfidavna napajeni. Proto existuji opakovace s napajenim nebo bez napajeni.

V zavislosti na specifikaci lze pouzit az 16 kabell (pfiblizn€ 72 m).
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Operace

Nastaveni pocitace

Barevna hloubka grafické karty musi byt nastavena na High Co/ar (16 bit = 65535 barev)
(Ovléadaci panely: Zobrazovaci adaptér / Nastaveni)

Pro pevné disky je tfeba nastavit (ve Spravci zafizeni) piimy pfistup do paméti (DMA).
Ujistéte se, ze béhem snimani dat neni aktivovan zadny spofi¢ obrazovky (vypnéte ho, nebo
nastavte dlouhou prodlevu).

Zapnuti kamer

Mezi spusténim jednotlivych kamer vyckejte ptiblizné¢ 3 vtefiny, aby doSlo k bezchybné
detekci zatizeni. Potadi kamer v aplikaci zalezi na pouzité Firewire sbérnici, ne na samotné kamete,
nebo na poradi spusténi. Pokud je to mozné, méla by byt kamera ptipojena vzdy ke stejnému tadici.
V piipad¢ problémt zkontrolujte, zda-li jsou vSechny pfipojené kamery zobrazeny v Zafizeni na
zpracovani obrazu. Jestlize operacni systém zafizeni nedetekoval, aplikace s nimi nemlZe pracovat.

Nastaveni kamer

Béhem nahrdvani musi kamery pracovat bez automatického zaostfovani, nebo jinych
automatickych vlastnosti. Dalsi podrobnosti mizete ziskat z manualu pfislusné kamery. Abyste se
vyhnuli rozmazanému pohybu, je tfeba omezit dobu expozice. BéZné DV-kamery umoziiuji nastavit
clonu na 1/100, 1/250 a 1/500 sekundy. Rychlé pohyby vyzaduji kratkou zavérku, ktera pottebuje
dostatek svétla.

Pti automatickém prechodu kamer do StandBy modu se objevuji ¢asté problémy a zejména
Windows 98/ME se v tomto ptipad¢ stavaji nestabilnimi. Nékteré kamery se pfi vlozeni pasky vzdy
vypnou. V tomto piipade pasku vyjméte, nebot’ pfi nahravani pomoci pocitace neni nutna.

Poznamka: Vysoce rychlostni mody kamer JVC 9x00 jsou dostupné pouze v pfipadé, Zze je v nich
vloZena péska.
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Pouziti

Soubory zaznamu

Béhem nahravani jsou videodata vzdy zapsdna na jeden nebo vice pevnych diskli. Proto musi
byt vyhrazen dostatek volného mista jeden soubor pro kazdou kameru), aby béhem nahravani
nebylo zapotiebi zddného dalSiho zasahovani.

Kazdé kamera produkuje ptiblizné 3.5 MB za sekundu (= 210MB za minutu). Toto obrovské
mnozstvi dat je zapsano piimo na vyhrazené misto na pevném disku. ProtoZe byste se méli vyhnout
prekroceni vyhrazené kapacity, velikost souboru by méla byt vypocitana s rezervou. Po vlastnim
nahravani muzete uloZzit video sekvence (nebo jejich casti). Ve skutecnosti jsou vytvoreny kopie
téchto souborti, protoze budou béhem dalsiho nahravani ptepsany. Kopie mohou byt také ulozeny
na pomala velkokapacitni zatizeni, nebo na sitova zatizeni. Na rozdil od toho by soubory zaznami
meély byt umistény na nejrychlejSich discich. Také byste se pii vytvareni nahravek méli ujistit, Ze
tyto disky nejsou fragmentovany. Nejlep§i mozZnosti bude vytvofit nahrdvky na cerstvé
naformatovany oddil pevného disku.

JestliZe soubory zaznamil nejsou k dispozici, nebo maji nespravnou velikost, budou vytvoreny
automaticky pomoci SIMI softwaru. Tento postup muize zabrat nékolik sekund, u velkych soubor
dokonce vice nez minutu.

Velikosti soubori zaznamu ziistdvaji nezménény, zatimco ulozené kopie vzdy vyuziji pouze
opravdu potifebny prostor. Oba soubory jsou ve formatu AVI a mohou byt pifehrany ve Windows
media playeru.

Dodatecné informace

Ptfenos AVI soubort do ostatnich pocitact

Vysledné AVI soubory mohou byt pfehrany na jakémkoliv pocitaci se systémem Windows
98/ME/2000/XP. Windows NT4 toto svymi systémovymi prostiedky nepodporuji. A jelikoz
DirectX 8 nemohou byt ve Windows NT nainstalovany, musite pouzit produkty tfeti strany.
Takovéto produkty jsou dostupné na internetu. SIMI tym vam rad pomuze.

Snimky a pole

Ulozené AVI soubory jsou vzdy celo snimkové videa (NTSC 30 Hz). Tento format je vhodny
pro piehravani ve skuteCném case, ale ne pro statické obrazy. Typické vodorovné pruhy se objevi
na kazdém druhém tadku video zdznamu. Tento efekt se objevi, protoze liché a sudé tadky video
zdznamu byly exponovany v rozdilnych ¢asech.

S pomoci SIMI softwaru miiZete oddélit suda a licha pole a ziskat ostré statické obrazy. Timto
zpusobem ziskate dvojnasobny pocet obrazii za sekundu (60 Hz), ale ztratite svislé rozliSeni,
protoZe je zobrazena kazda druhd video radka.

NTSC

V severni Americe je pouzivan systém NTSC:
DV-rozliseni (vodorovné/svislé): 720/480

30 snimkt za sekundu (= 60 Hz pfi rozdéleni snimkit)

PAL

V Evropé je pouzivan zejména systém PAL:
DV-rozliseni (vodorovné/svislé): 720/576

25 snimkt za sekundu (= 50 Hz pii rozdéleni snimk)
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Vysoce rychlostni mody

JVC kamery série 9x00 poskytuji tzv. vysoce rychlostni médy pro nahravani vice nez 60
snimkii za sekundu. Pllenim rozliSeni je dosazena dvojita frekvence (120 Hz), takze rychlost
prenosu dat zlstava stejna. Technické feseni (dle JVC) je takové, Ze v pravé a levé poloviné obrazu
jsou sestaveny dva rozdilné obrazy. TakZe snimek obsahuje jako obvykle dvé pole a kazdé pole
pravy a levy obraz. Proto pfi 30 snimcich za sekundu je k dispozici 30 x 2 x 2 = 120 obrazi za
sekundu.

Béhem nahledu a ptehravani vyslednych AVI soubori pomoci piehravace zdznami muzete
sledovat pouze snimky (= slozena pole) a nebudete mit dojem pohybu pfi frekvenci 120 Hz. SIMI
software umoznuje uplné rozdéleni slozenych poli. Po zvoleni odpovidajici moznosti se vSech 120
snimkil zobrazi jeden po druhém.

Poznamka: ostatni vysocerychlostni mody (120 Hz s horizontdlnim rozdélenim a 240 Hz
s horizontalnim a vertikalnim rozdélenim) jsou také podporovany.

Poznamka vysocerychlostni mody kamer systému PAL funguji na 100 nebo 200 Hz.

Reseni béznych problému
Kameru nelze detekovat
Vypnéte a znovu zapnéte kameru. Odpojte a znovu piipojte spojovaci kabel.

ZKresleny obraz (mozaika)

Zkontrolujte, zda se kamera objevi v sekci Zafizeni na zpracovani obrazu ve Spravci zatfizeni.
Jestlize se tak nestane vyberte ovlada¢ Microsoft DV Camera a VCR podle instrukci danych v
kapitole Instalace. Pfed zménou ovladace se ujistéte se, ze jsou nainstalovany DirectX 8 a DV-
Update.

SnimKky ztracené béhem nahravani

Viz. kapitola Operace — nastaveni pocitace. Pii nahravani by nemélo byt pouZzito vice nez tii
kamer na jeden pevny disk (fyzicky pevny disk, NIKOLIV oddil). V piipadé, ze je pevny disk
fragmentovan, m¢l by byt vytvofen novy oddil. Divodem pro ztratu snimku muze byt i fakt, Ze
pocitac (zejména pevny disk) je ptilis pomaly.

Kamera se vypina
Zalezi na typu a vyrobci kamery zdaje nutné vypnout StandBy mod, nebo odstranit pasku.

Kamera JVC 9x00 neposkytuje vysocerychlostni mod.

Vysocerychlostni moédy jsou funkéni pouze pokud je péaska vlozena. Jestlize dochazi
k pfepinani kamery do StandBy mé6du, méli byste vlozit 60 minutovou pasku a nastavit nahravaci
mod. V tomto ptipadé se kamera vypne na konci pasky.
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