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Jak zacit pracovat se systémem Vicon MX

I. Parametry systému a jeho jednotlivych komponent

Zarazeni systétmu VICON mezi ostatni mérici systémy

Systém Vicon lze zatfadit mezi zafizeni umoziujici prostorovou (3D) kinematickou analyzu
pohybu. VyuZiva pasivnich zna¢ek umisténych na téle méfeného subjektu, které odréZeji
svétlo (v tomto piipadé infraCervené).

Komponenty systému Vicon (obrazek 1)
kamery s infraCervenym zafenim,

- jednotka(y) pro pfijem analogovych dat z kamer,

- MX systém (sbérnice dat),

- pocitac,

- jednotka pro pfijem analogovych dat ze silovych ploSin, pfipadné¢ EMG,
DV/DCAM kamery.
Silové plosiny, EMG nebo DV/DCAM kamery nemusi byt soucasti systému, ale umoznuji
komplexni analyzu pohybu.

Obrézek 1 Schéma zapojeni systéemu Vicon MX
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Software vyuzivany u systému Vicon pro méfeni a analyzu dat

Data z méfeni jsou u systému Vicon ziskavana pomoci softwaru Vicon Nexus. Vicon
Polygon je software, ktery umoziiuje vytvaiet, editovat a exportovat vystupy z méfeni a ktery
umoziuje vytvaret prezentace vysledkd.

Pro dalSi zpracovani je mozné vyuzit také software Vicon BodyBuilder.
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. Nastaveni Vicon MX systému vyuzivaném v Nexus

Konfigurace MX kamer

Krok 1: Nastaveni vlastnosti MX kamer
1. Na nastrojové listé View (hlavni okno uprostied) vyberte z menu Camera. 2D data
snimané kazdou z kamer vybranou v okné System resources je zobrazen v oddéleném
okné Camera view.
2. Umistéte statické znacky do snimaného prostoru zhruba vymezujici vas cilovy snimaci

prostor.

3. V okné System resources v polozce MX Cameras vyberte jednu nebo vice MX
kamer, jejichz nastaveni chcete konfigurovat.

Je-li kamera vybrana, jeji nastaveni je zobrazeno v sekci Properties a rozsviti se
modré svétlo na pfedni strané jeji snimaci jednotky.

Diilezité: Tyto vlastnosti v oblasti nastaveni ovliviiuji kvalitu dat snimaného pohybu.
Tedy je dalezité optimalizovat tyto parametry pred zapocetim vlastniho méteni.

4. V oblasti Identification v sekci Properties konfigurujte nasledujici nastaveni:
o Name: Vepiste jméno nebo identifikator kamery, aby se liSila od ostatnich

kamer, napi. U dvefi.

5. V oblasti Settings v sekci Properties konfigurujte nasledujici nastaveni:
0 Greyscale mode: specifikujte jaky typ dat kamery je odeslan do fidici

jednotky:

Auto — je-li znacka vhodna, do PC je odeslan jeji stfed, jestlize ne, pak
je posléna cela stupnice Sedi obrazu, dovolujici dodate¢né zpracovani
dat na PC. To je standardni a doporuc¢eny modul.

None — kamera nikdy neposila stupnice Sedi. Vyberte tento modul
tehdy, pokud snimate velké mnozstvi znatek a mate nadbytek
informaci ve snimaném nastaveni (napf. stejny bod je vidén vice nez
dvémi kamerami).

All — posila stupnice Sedi i stfedy znafek. Vyberte tehdy, pokud
potiebujete presné videét, kde kamera spocitala stied vzhledem k obrazu
znacky ve stupnich Sedi napi. kdyz nastavujete parametry.

Only — posila pouze stupné Sedi. To je uzitecné, kdyz se zamétujeme
na dalSi nastaveni kamer.

Edges — posila pouze soufadnice okraju. Je-li rychlost dat velmi vysoka
napt. kdyz mame pfili§ mnoho odleskti, kamera zastavi posilani stupii
Sedi a zacne posilat okraje.

No edges — obracené nastaveni od pfedchoziho. Brani kamete odesilat
okraje znacek.

6. V oblasti Settings konfigurujte nasledujici:

(0]

Intenzita sniméni (Strobe intenzity): toto nastaveni kontroluje jas
(brightness) snimaciho impulzu. Téméf za vSech okolnosti budete chtit drzet
intenzitu na jeji maximalni hodnoté, protoZe systém pracuje se snimanim svétla
ze snimaného impulzu, ktery se odrazi od znacek. Mizou nastat dva ptipady,
kdy mtzeme chtit sniZit intenzitu:



= JestliZe vidite v prostoru pfili§ mnoho odrazi, bud’ z jinych kamer nebo
ze subjektu,
= Jestlize snimate velmi rychly pohyb.

0 Threshold: Kromé svétla ze znacek kamera téméF neustale zaznamenava také
svétlo okolniho prostoru. Umoznit kameram rozlisit svétlo ze znacek a svétlo,
které ze znacek neni by méla aplikaci prahu rozliSeni (threshold). To co je nad
prahem by mély byt znacky, to co je pod prahem by mélo byt okolni svétlo.
Obvykle je vhodnd hodnota v oblasti od 0,2 do 0,5, ale optimalni je ke
stanoveni vhodného nastaveni pouZzit statické znacky v prostorul.

= Je vhodné nastavit prah co nejnizsi, aby byly vidét vSechny znacky, ale
zase ne tak nizky, aby tam byly vidét odlesky

Jestlize pii piizpisobovani snimaci intenzity a prahu neni mozné eliminovat
odlesky jdéte do sekce Krok 2: Vytvoreni prahové mrizky.

7. V oblasti Settings konfigurujte nasledujici:
0 Gain: Toto nastaveni je aplikovano u kamer ke zméné dynamického rozsahu

nahravanych obrazl. Standardni nastaveni je ¢as 1 (x1). ZvySeni gain
znamena, ze znacka méa mensi variace intenzity stupnice Sedi mezi stiedem a
hranou, ale za urcitych okolnosti je pfi pouziti vyssiho gain jednodussi znacku
rozlisit. Neni doporuc¢eno pouzivat gain vyssi nez dva (x2).
Pro vase pocate¢ni nastaveni zkuste rizné nastaveni gain. Jestlize bude znacka
prili§ slaba nebo kamery budou mit problém ji rozpoznat, pak ponechte gain
Vv nastaveni x1.

8. Jestlize jste dokoncili nastavovani MX kamer, dejte znovu Greyscale modul bud’ na

Auto nebo None.
9. UloZte nastaveni vasi konfigurace, jak je popsano v ¢asti UloZeni nastaveni systemu.

Krok 2: Vytvoieni prahové miizky

Druhym stupném konfigurace MX kamer je vytvofeni prahové miizky vyzadované
u neékterych kamer. Prahova miizka umoznuje kompletn¢ zakryt nékteré oblasti snimact. To
je velmi uzite¢né, pokud mate nechtény zdroj svétla napt. okno v nahledu kamery. Kazdy
snima¢ v MX kamefe mé prahovou miizku, kazda jeji ¢ast piikryva urcity pocet pixeld na
snimaci. RozliSeni zavisi na typu MX kamery (detaily mtzete nalézt v manualu Vicon MX
Hardware System Reference).

Vytvoreni prahové mrizky
1. Znéstrojové listy v okné¢ View vyberte kameru z menu. 2D data nasnimané kazdou
z kamer vybrané v okné System resources jsou zobrazena v okné¢ Camera view.
Ujistéte se, ze mate nastavené kamery tak, jak bylo popsano v kapitole Krok 1:
Nastaveni vlastnosti MX kamer.

Pokud se v obrazu vyskytuji odlesky, pak by mé¢ly byt jasné viditelné v okné¢ Camera
view.

2. Ujistéte se, ze mizete vidét prahové miizky v kazdém okné Camera view (mfizka
malych modrych ¢tvereCkti naskladanych pres obraz kamery). Pokud nemuzete vidét
tuto miizku, zmenu View v horni casti okna Camera se ujistéte, ze moznosti
Corrected a Overlay nejsou zaskrtnute.



3. V sekci Threshold okna Camera vyuzijte tlacitka k nastaveni nebo ujasnéni hodnoty
prahu na zaklad¢ zobrazeni v miizce:

0 Paint (pfemalovani) ctvereckl: najed’ kurzorem na zobrazené odlesky na
miizce kamery, levym klinutim na jednotlivy ¢tverecek, levym kliknutim a
tazenim mysi pfes oblast, nebo drzenim klavesy Alt, levym kliknutim a
tazenim mysi pfes danou oblast. My$ miizete posouvat horizontalné, vertikalné
nebo diagonalné.

Barva bunék pozadi se zméni z ¢erné na modrou a odlesky zmizi.

o Erase (smazani) vybranych ¢tverecki, které byly piedtim ptemalovany: levym
klinutim na jednotlivy ¢tverecek, tazenim mysi pies oblast, nebo drZenim
klavesy Alt a tazenim mysi pies danou oblast.

0 Clear (vy¢istit) celou miizku. Pro snimani je k dispozici cely snimaci prostor
kamery.

Tip: Muzete si obraz piiblizit (oddalit) pravym klikem a posunem myS$i nahoru

(doll). Mtuzete posouvat celym prostorem tak, Zze kliknete na ob¢ tlacitka

a pohybujete prostorem.

Pifemalovani ¢tverecku je aplikovano v realném case a jsou uloZeny s kalibraci
kamery.

Konfigurace kontrolni jednotky MX pro ziskdvani analogovych dat

Pfipojené kontrolni jednotky MX muzete vidét v okné Resources: kliknéte na tlacitko Live a
pak kliknéte na okno System. PoloZzka MX Control v okn¢ System resources obsahuje
kazdou MX Control pfipojenou do MX systému a v sekci Properties jsou zobrazeny jejich
nastaveni. Jestlize MX Control obsahuje né€kterou analogovou piidavnou kartu, tyto jsou
zobrazeny jako podpolozky.

Nastaveni vlastnosti MX Control:
1. V horni ¢asti okna Systém resources vyberte polozku MX Control.
2. 'V sekci Properties konfigurujte nasledujici nastaveni:
o0 Identification: vepiSte jméno nebo identifikator pro MX Control.
0 Genlock: tento parametr je pouze pro pokrocilé uzivatele. Pokud je potfeba ho
menit, pak je tieba si precist zvlastni navod.
0 Timecode: tento parametr je pouze pro pokrocilé uzivatele. Pokud je potieba
ho ménit, pak je tieba si precist zvlastni navod.
0 GPO: je mozné nastavit synchroniza¢ni pulzy, které MX Control generuje
kvuli synchronizaci s hardwarem mimo kamery (detaily ve Vicon MX
Hardware System Reference). Sekce GPO vlastnosti MX Control je mistem,
kde muzete vybrat ovladac (*.gpo), ktery urcuje vystupni frekvenci. Kliknéte
na tlacitko ... a vyberte slozku, ve které je ovladac.
3. Vhorni casti okna System resources pod MX Control vyberte podpolozku pro
analogové Karty.
4. V sekci Properties nastavte Sampling Frequency v Hz.
5. UloZte nastaveni.

Konfigurace silovych plosin a EMG zafizeni pro snimani analogovych dat

Tretim stupném nastaveni MX systému je konfigurovat silové ploSiny nebo EMG zafizeni ve
vasem MX systému pro snimani analogovych dat. Ptipojené silové plosiny a EMG zafizeni
muzete vidét v okné Resources: kliknéte na tlacitko Live a pak kliknéte na tabulku System.
V poloZce Force Plates a v polozce Other Device v okné System resources budou zobrazeny



vSechny silové plosiny a vSechna EMG zafizeni pfipojena do vaseho MX systému a v sekci
Properties bude zobrazeno jejich pfipadné nastaveni.

Na zacatku jsou polozky Force plates a Other Devices prazdné. Nasledujici procedury
popisuji, jak ptidat a konfigurovat novou silovou plosinu pfedtim nez bude zobrazena v okné
System resources.

Data ze silovych plosin a z EMG mohou byt ziskana prostifednictvim analogového snimani
MX Control. Pokud maji silové ploSiny nebo EMG digitalni vystup, je mozné data ziskat
takeé, ale zalezi na formatu dat a vyrobci.

Pridani a zkonfigurovani silovych ploSin

1.

5.

V okn¢ System Resources kliknéte pravym tlac¢itkem na polozku Force plates a
zobrazte menu. Vyberte moznost Add pro typ silovych plosin, které jsou integrovany
do vaSeho MX systému. JestliZze se nezobrazi vhodny typ, kontaktujete Vicon Support.
V sekci Properties konfigurujte nasledujici nastaveni:

o ldentification: vepiSte jméno nebo identifikator silovych ploSin, aby byly
rozeznatelné od ostatnich zafizeni (ploSina 1, ploSina 2).

o Source: Specifikujte, kterd analogovd karta silovych ploSin je fyzicky
piipojena, Z menu vyberte spravnou moznost z dostupnych analogovych karet
rozpoznanych systémem. Zpravidla jde o kartu MX Control.

o0 Position: Specifikujte soufadnice geometrického stiedu silovych ploSin
vzhledem Kk pocatku snimaného prostoru specifikovaného pomoci L-frame pti
systémové Kalibraci.Obvykle se za pocatek vybira roh silové ploSiny, tedy
stied ploSiny je polovina délky a polovina §itky ploSiny.

o Calibration: Specifikujte nezbytnou informaci Kk transformovani napéti
snimaného MX kontrolni analogovou kartou. Vyrobce silovych ploSin obvykle
vydava kalibraéni soubor, ktery muze byt v programu Vicon Nexus
automaticky ptecten. Specifikujte slozku, ve které je kalibra¢ni soubor ulozen
v pocitaci (kliknéte na tlacitko ... a vyhledejte soubor).

Kliknéte na polozku force plate k zobrazeni 6 nebo 8 podpoloZek, které koresponduji
s fyzickymi spojenimi ze silovych ploSin. Specifikujte ¢isla kanali analogové karty,
ke které jsou piipojeny kanaly silové ploSiny.

Jestlize se domnivate, Ze vSe bylo spravné provedeno, pak piejdéte k testu ploSin.
Ujistéte se, Ze vidite okno 3D Perspective view, ve kterém byste méli vidét Sedé
obdélniky reprezentujici silové ploSiny. KdyZz stoupnete na ploSinu, méli byste
Vv redlném case vidét silovy vektor.

UloZte nastaveni vasi konfigurace.

Pridani a zkonfigurovani EMG

1.

2.
3.

V okné System Resources kliknéte pravym tlacitkem na polozku Other Devices a
zobrazte menu. Vyberte moznost Add Analog EMG.
Kliknéte na podpolozku Analog EMG.
V sekci Properties konfigurujte nasledujici nastaveni:
o ldentification: vepiSte jméno nebo identifikaitor EMG zafizeni, aby bylo
rozeznatelné od ostatnich zafizeni.
0 Source: Specifikujte, kterd analogova karta je pfipojena k vaSemu zatizeni.
0 Commands: Kliknéte na tlacitko a pfidejte pozadovany pocet kanalt na
podpoloZce Analog EMG. Muzete piidat jediny kanal nebo 8, 16, 32 nebo 64
kanalt. Kanaly se zobrazi jako podpolozky. Ke kazdému kanalu, muzete



ptifadit analogovy, kterym je EMG pfipojeno a specifikovat jeho nastaveni
v channel’s properties v sekci Source.

4. Pokud jste ve udélali, muzete ptejit k testovani zatizeni. Z okna View vyberte Graph
z listu View Pane Type, pak z menu Graph type vyberte Raw Voltage. Muzete vidét
graph EMG signélu.

5. Ulozte nastaveni.

Konfigurace DV/IDCAM kamer pro snimani pomoci digitalnich videokamer
Pripojené digitalni kamery muzete vidét v okné Resources: kliknéte na tlacitko Live a potom
kliknéte na tabulku systému. Polozka DV Camera v okn¢ System Resources obsahuje
vSechny kamery pfipojené do systému. Sekce Properties zobrazuje jejich nastaveni.

Oba typy kamer (DV i DCAM) lze p#ipojit do portu FireWire v pocitaci a snimat video. Jak
nastavit FireWire kartu se mizete dozvédét z jinych zdroji. Tento navod pocita s tim, Ze
kamera je pfipojena a data probihaji ptres FireWire port. Jestlize je vase kamera DV
(camcoder) nemusite provadét zadné dalsi apravy. Vse je provadéno na kameie samotné. Je-li
vasSe videokamera typu DCAM, jako jsou kamery Basler dodavané Viconem, muiZete nastavit
nastaveni kamery uvniti uzivatelského rozhrani Vicon.

Konfigurace kamer DCAM:

1. Vyberte kameru v Nexus a zobrazte jeji vlastnosti (nejdiive je nutné pripojit kameru,
pak teprve zapnout Nexus).

2. Vsekci Settings se ujistéte, ze ,,Enabled tick box“ je v provozu, a Ze jméno
koresponduje s modelem kamery (napf. ,,A601fc pro kameru Basler 601fc).

3. Vepiste misto (C:\...), kam chcete, aby byly stahovéana data. Rychlost dat MX systému
je vysoka, a proto je vhodné ukladat data z DCAM kamery na jiny disk nez MX data.

4. U kamer Basler jsou dulezita dvé zakladni nastaveni: ,,gain“ kamery a jas (brightness)
kamery.

5. Kamery Basler mohou byt bud’ spoustény (run triggered) nebo mohou snimat volné
(free run). Je-li kamera spusténa, pak je synchronizovana s MX snimanim diky
impulsu vysilaném z MX systému z GPO portu. Jestlize bézi volné, pak neni
synchronizovatelnd s MX jinak nez tim, Ze informace o zapnuti a vypnuti je
signalizovano do MX systému i videokamery soucasné.

6. Sekce Frame Rate umozfuje nastavit vlastnosti spousténi a frekvenci snimani vasi
kamery. Jestlize mate pfipojeni z MX Control ptes MX Sync do kamerového vstupu
a mate nakonfigurovany MX Control se spravnymi GPO ovladaci, pak muzete vybrat
»Triggered check box* a specifikovat MX Control GPO pin, ke kterému je kamera
piipojena. Jestlize kamera volné bézi, nastaveni Frame Rate vam umoznuje nastavit
frekvenci snimani.

7. Sekce Lens umoziuje nastavit ohniskovou vzdalenost. Tato ohniskova vzdalenost je
pouzita pii kalibraci videokamer a musi byt pfesna. U nékterych DV kamer
s proménlivym piiblizovanim (zoom) muze byt téZké ohniskovou vzdalenost urdit.

8. Sekce Commands umoznuje provést urcité specifické operace na kamere. U kamer
Basler to je schopnost automaticky nastavit vyvazeni bilé.

9. Ulozte nastaveni.

Konfigurace MX systému a jadrového (Core) procesoru

Nastaveni systému muzete vidét v okné Resources: kliknéte na tlacitko Live a potom kliknéte
na tabulku systému. Polozka MX System a poloZzka Core Procesor jsou zobrazeny v okné
System Resources a sekce Properties zobrazuje jejich nastaveni. Core Procesor je jednotka,
ktera obdrzi data z MX kamer a transformuje data napf. na segmenty a trajektorie. Polozka



MX System zahrnuje systémové parametry, které ovliviiuji vSechny kamery. Jakmile
dokoncite tento posledni krok, vas systém je pfipraven snimat data.

Konfigurace procesoru:
1. Kliknéte na polozku Core Processor v okné System Resources.
2. 'V sekci Properties konfigurujte nastaveni nasledujicich parametra v sekci General:

0 Processing Level: Vyberte jedno z nasledujicich nastaveni: Circle Fit,
Reconstruct, Label a Kinematic Fit. Tyto kroky jsou ¢asti pipeline a data
budou normélné zpracovana po jednotlivych krocich. Nicméné miizete vyuzit
tohoto parametru k omezeni zpracovani na nizsi stupen.

= Nastaveni Circle Fit znamena, Ze data nebudou rekonstruovana do 3D
trajektorii, takZe budou viditelné pouze 2D pohledy dat.

= Nastaveni Reconstruct znamena, ze 3D trajektorie budou vytvoteny,
ale nebudou pfitfazeny.

= Nastaveni Label bude piifazovat nazvy trajektoriim, jestlize byl
vytvoien model subjektu.

= Nastaveni Kinematic Fit davd informaci procesoru, aby zobrazil
segmenty nastavené v model subjekt/label.

0 Marker Movement Speed: Nastavujeme hodnotu od 0 (pomalu) do 10
(rychle) podle toho, jak ocekdvame, ze se znacky budou pohybovat. To
ovliviiuje schopnost procesoru vytvorit souvislé trajektorie. Doporucend
hodnota je 6, ktera by méla byt dostate¢na pro ,,normalni snimani“, kdy se
znacky pohybuji rychlosti 1-3 m.s™*. Hodnotu zvyste pro pohyby s vysokou
rychlosti (ader v golfu), ale snizte pokud jsou znacky blizko sebe a piili§ se
nehybou.

0 Label Model Rigidity: Nastavujeme hodnotu od 0 (pevny) do 10 (uvolnény)
podle toho, jak ocekavame, ze budou znacky pevné pfipojeny k subjektu.
Doporucend hodnota je 6.

0 Quality/Speed: Nastavujeme hodnotu od 0 (diraz na kvalitu) do 10 (diraz na
rychlost). Tento parametr primarné ovliviiuje piitazovaci (labelling) cast
zpracovani.

3. Ulozte nastaveni

Konfigurace parametri MX systému:
1. Kliknéte na polozku MX System v okné System Resources.
2. 'V sekci Properties konfigurujte tato nastaveni:

o Frame Rate: Nastavte frekvenci snimani vaSeho MX systému. Standardni
nastaveni je ,,None*, protoze umoznuje pouzivat jakoukoliv frekvenci snimani
a také zahrnuje moznosti pro ,PAL", ,NTSC*“ a ,,Film*“. Aktuélni frekvence
snimani je vybrana dole,

0 Buffer: Nastaveni mnozstvi paméti, které Nexus piidéli do vyrovnavaci
paméti. Jestlize data ptichazeji vétsi rychlosti nez dokaze Nexus zpracovat, pak
je pouzita vyrovnavaci pamét. Spravna velikost tohoto parametru zdvisi na
mnozstvi paméti v pocitaci.

0 Commands: Manualng restart celého systému. Kliknéte na Reboot All jestlize
se zasekne kamera nebo je nutné restartovat cely systém.

3. UloZte nastaveni.



Kalibrace MX kamer

Diilezité: Vicon doporucuje kalibrovat MX kamery kazdy den, kdy se systém pouziva,
pfedtim nez se zaCne se snimanim dat. To zajisti, Ze neoekavané zmény ve vaSem nastaveni,
které mohou nastat, kdyZ byl systém bez dohledu (jako posunuti kamery), neovlivni kvalitu

dat.

Kalibrace MX kamer:

1.
2.
3.

o

10.

11.

12.

Ujistéte se, ze jste nastavili a optimalizovali systém podle instrukci.

Kliknéte levym tlac¢itkem na okno Tool a vyberte Calibration.

Oznaéte vSechny MX kamery v okn¢ System a v menu na pracovni ploSe vyberte
Camera view. Pak se vam ukaze zorné pole vSech oznacenych kamer.

Ovéite, ze jste vybrali spravnou kalibra¢ni hilku (Wand) a kalibra¢ni ramecek na
uréeni pocatku (L-Frame) ze dvou menu v horni ¢asti okna Calibration tool. Pokud
jste vybrali kombinované zafizeni s péti znackami (Wand/L-Frame), musite vybrat
stejny objekt v obou menu.

Pod sekci Calibrate MX Cameras kliknéte na tlacitko Start.

Mavejte kalibra¢ni hulkou. Displeje kamer zobrazuji barevnou trajektorii znacek. Na
vSech kamerach sviti oranzové svétlo. Svétlo na kamerach bude blikat ¢im dal tim
rychleji stim jak zaznamenava stale vice poloh, kdy jsou vidét vSechny znacky na
hilce. Jakmile kamera zaznamenala tisic uspéSnych poloh, tak se svétlo pfepne na
zelené, ¢imz signalizuje, Ze méa dostatek dat ke kalibraci.

KdyZz mavame kalibra¢ni hilkou, je dulezité se pohybovat v prostoru, v kterém
zamyslime pozd¢ji snimat. Ujistéte se, ze bude pokryt cely prostor, kde chcete méfit.
Jak dosahnou vSechny kamery 1000 snimki, kalibrace se sama zastavi. V tomto
okamziku potiebuje systém urcity ¢as (16 — 60 s) k provedeni vypoéti. Camera
Calibration Feedback indikuje postup ve zpracovani.

Kdyz je proces kompletni, kazdd kamera indikuje jaky pocet snimkl byl chybné
odecten. Chyba v obrazu ukazuje ptesnost kalibrace. Tato hodnota zalezi na moha
faktorech. Doporucuje se porovnavat denni hodnoty se zadkladni hodnotou naméfenou
na zacatku.

Na menu pracovniho prostoru (Workspace) vyberte moznost 3D Perspective a vrat'te
se zpét do plného 3D néhledu.

Nakonec pottebujete urcit, kde by mél byt pocatek kalibrovaného prostoru. Umistime
kalibra¢ni zafizeni (L-Frame) na urené misto, ¢asto na roh silové ploSiny nebo na
jasn¢ vyznacenou oblast prostoru. Jakmile je zafizeni umisténo, jeho znacky by mély
byt zobrazeny v pracovnim prostoru. Kliknéte na tladitko Start v sekci Set Volume
Origin. Text na tla¢itku se zméni na Set Origin a musite na néj kliknout jesté jednou
k aktivaci tohoto procesu. Virtualni podlaha by pak méla byt nastavena jako skutecna
podlaha a kamery by mély byt umistény stejné jako v readlném prostoru.

UloZte nastaveni.



Kalibrace DV/IDCAM kamer

Diilezité: Vicon doporucuje kalibrovat DV nebo DCAM kamery kazdy den, kdy se pouzivaji,
pfedtim nez se zaCne se snimanim dat. To zajisti, Ze neoekavané zmény ve vaSem nastaveni,
které mohou nastat, kdyZ byl systém bez dohledu (jako posunuti kamery), neovlivni kvalitu

dat.

Kalibrace DV/DCAM kamer

1.

o

9.

Ujistéte se, ze vase digitalni videokamery jsou piipojeny a zobrazeny v okné System.
Je také velmi dilezité, Ze jste vloZili spravnou ohniskovou vzdalenost kamery v sekci
nastaveni kamery v okné System.

Umistéte kombinované kalibracni zatizeni s péti znackami do pocatku vasi soustavy.
Jestlize nemate toto kombinované zatizeni, kalibraci nelze provést.

V okné Calibration Tool vyberte sekci Calibrate DV Camera a kliknéte na tlacitko
Start. Nexus provede Ctyfi procedury:

0 Zobrazi okno 2D Camera view.

0 Automaticky ptepne do modu Pause.

0 Na kurzoru se objevi napis Locate L-Frame Markers.

0 Prepne tlacitko Start na Calibrate setting.

Pokud jde kalibracni zafizeni jasné vidét, pak klikneme peclivé na stfed kazdé znacky
tohoto zafizeni. Doporucuje se, pouZzitim pravého tlacitka mysi, si pfiblizit kazdou
znacku, aby doslo k co nejpiesnéjSimu oznaceni.

Pokud udélate chybu, tak kliknéte na tlacitko Cancel a za¢néte znovu od bodu 3.
Jakmile oznacite vSech pét bodi, kliknéte na tlacitko Calibrate k dokon¢eni operace.
Okno 3D Perspective view se automaticky zobrazi a muzete vidét zkalibrované
videokamery na jejich spravnych mistech.

Jestlize mate silové ploSiny, muzete ovéfit, ze kalibrace byla uspésna. Vyberete
videokameru v okné System, kameru z menu pracovniho prostoru a dale z menu
vyberete Corrected. 2D obraz se piekryje 3D informacemi jako jsou podlaha, znacky
a silové plosiny. Jsou-li vSechna nastaveni spravna, pak virtualni silové ploSiny budou
prekryvat redlné.

Jestlize prekryti silovych ploSin neni spravné, zkontrolujte nasledujici:

a. Vypada to, Ze videokamera je v pracovnim prostoru ve spravné pozici
vzhledem k MX kameram? Jestlize ne, opakujte postup od kroku 3 a vénujte
velkou péci presnému urceni stfedu bodii na kalibraénim zatfizeni. Pokud to
nepomtize, zkuste mirné¢ zmeénit polohu kamery.

b. Silové plosiny se zhruba piekryvaji na vSech stranach? Ohniskova vzdalenost
kamery neni spravna. Zkontrolujte ohniskovou vzdalenost a celou proceduru
zopakujte.

Cc. Vypada to, ze silova ploSina je posunuta ne jednu stranu? To muze byt
zpiisobeno nepiesnym zadanim polohy silové ploSiny vzhledem k pocatku.
Ovéite zda je spravné nastaveni silovych plosin a zkuste to znovu. Tato oprava
nevyzaduje novou kalibraci videokamer.

Ulozte nastaveni.

UloZeni systémového nastaveni
Ukladani nastaveni konfigurace systému

1.

V okn¢ Resources tool kliknéte na tabulku System. V sekci System Configuration
Management kliknéte na tlacitko Save. Nastaveni vasi konfigurace systému je
uloZeno jako soubor s piiponou system do slozky konfiguraci systému C:\Program
Files\Vicon\Nexus\Configurations\Systems.



[11. Model Plug-in Gait

Plug-in Gait je model vytvofeny na zakladé¢ konvencniho (klasického) modelu chize
(Conventional Gait Model — CGM). Tento model byl vyvinut a stal se de facto standardem
analyzy chiize na zacatku 90. let.

Z&kladni principy CGM a tedy také Plug-in Gait jsou:
sttedy kloubii jsou pfesné vypocitany ze zmétenych soutfadnic (XY Z) bodii na kazdém
snimku. Tedy délka a orientace segmentl modelu je pfimo zavisla na orientaci znacek.
Pfesné umisténi znacky je tedy prvoradé.

- Model vyuziva téi nebo vice bodu k definovani kazdého segmentu. Pro vSechny
segmenty distalné od panve je jeden z pouzitych bodd vyuzit pro definovani stiedu
proximalniho kloubu. Napft. jeden ze tfi bodd definujicich tibii je stfed kolenniho
kloubu.

- kvytvofeni modelu je vyzadovano né€kolik méfeni subjektu: vySka a hmotnost
subjektu, délka nohy, Sifka kolene, Sitka kotniku. Tyto parametry jsou pouzity
k vypoctu polohy stiedu kloubu a musi byt zméfeny a vlozeny do softwaru Nexus pred
zaCatkem zpracovani.

- Plug-in Gait vyZaduje nejdiive nasnimani statického pokusu. Tento pokus umoznuje
Plug-in Gait vypocitat klicové parametry, které jsou vyuzity pii dynamickém pokusu.

- Pro statické méfeni mizete vybrat specidlni zafizeni pro koleno (Knee Alignment
Device — KAD) ke specifikaci osy flexe a extenze.

Body umist’ované na subjekt pii pouZziti modelu Plug-in Gait

Z&kladni model Plug-in Gait zahrnuje panev a dolni konéetiny. Body na dolnich koncetinach
umist'ujeme vzdy na levou i pravou koncetinu. Pdnev miize byt definovana tfemi nebo Ctyfmi
body (obrazek 2). Piesné&jsi popis bodi je uveden v tabulce 1.
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Obrazek 2 Body umistované u modelu Plug-in Gait

LHEE - Left Heel

RTIB — Right Tibia
RANK — Right Ankle
RTOE - Right Toe

- + LASI — Left Anterior Superior lliac
+ RASI — Right Anterior Superior lliac

= RPSI - Right Posterior Superior liac
= LPSI - Left Posterior Superior lliac

Tabulka 2 Body umistované u modelu Plug-in Gait

Znacka Nazev Cesky nazev Poloha zna¢ky

LTHI, RTHI Thigh Stehno Lateralni strana stehna

LKNE, RKNE | Knee Koleno Osa flexe a extenze kolenniho kloubu

LTIB, RTIB Tibia Tibie Lateralni strana bérce

LANK, RANK | Ankle Kotnik Malleolus lateralis

LHEE, RHEE | Heel Pata Calcaneus, stejna vyska jako znacka prstu

LTOE, RTOE |Toe Prst Hlavicka 2. metatarsu

LASI, RASI SIAS Spina lliaca anterior superior

LPSI, RPSI SIPS Spina lliaca posterior superior

SACR Sacrum Kost kiizova Uprostied mezi SIPS, nahrazuje znacky LPSI a RPSI

Zakladni model miize byt rozsifen na model Plug-in Gait Full Body tak, ze doplnime znacky
na trup, hlavu a horni koncetiny (obrazek 3, tabulka 2).
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Obrézek 3 Body umist'ované na trupu, hlavé a hornich koncetinach u modelu Plug-in Gait
Full Body

RSHO - Right Shoulder

RWRA — Right Wrist Marker A

RFIN — Right Finger

LSHO — Left Shoulder

LWRB — Left Wrist Marker B

LFIN — Left Finger

.4’.’-.

.

LEHD - Left Back of Head
REHD - Right Back of Head

CLAV - Clavicle

« STRN = Sternum

* LBHD - Left Back of Head
* RBHD — Right Back of Head

LY

+ C7 — " Cervical Vertebra
- RBAK — Right Back
* T10 — 10" Theracic Vertebra

Poznamka: Body UPA a FRM nejsou soucasti zakladniho modelu Plug-in Gait Full Body

Tabulka 2 Body umistované na trupu, hlavé a hornich koncetindch u modelu Plug-in Gait

Full Body
Znacka Nazev Cesky nazev Poloha znacky
LFHD, RFHD | Front head Pifedni ¢ast hlavy Spanek
Zadni cast hlavy, spolecné s prednimi znackami
LBHD, RBHD | Back head Zadni ¢ast hlavy definuje transverzalni rovinu hlavy
C7 7th cervical vertebra | 7. kréni obratel Processus spinosus sedmého kréniho obratle
T10 10th thoracic vertebra | 10. hrudni obratel Processus spinosus desatého hrudniho obratle
CLAV Clavicle Kli¢ni kost Spojnice kliénich kosti s hrudni kosti
STRN Sternum Hrudni kost Mecovity vybézek kosti hrudni
Napomaha pfi automatickém oznacovani bodd, poloha
RBAK Right back Nad pravou lopatkou | bodu neni striktné definovana
LSHO, RSHO | Shoulder Rameno Acromio-clavicularni kloub
LELB, RELB |Elbow Loket Epicondylus lateralit
LWRA, RWRA | Wrist marker A Zapésti A Zapésti, strana palce
LWRB, RWRB | Wrist marker B Zapésti B Zapé&sti, strana malicku
LFIN, RFIN Finger Prst Proximalné od prostfedniho kloubu na prostredniku
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IV. Vytvoreni a uzivani modelu subjektu v Nexus

Vytvoieni §ablony (Template)
Krok 1: Priprava subjektu
- umistit znacky na subjekt,
- natocit kratky zdznam (1-2 s) a rekonstruovat znacky,
- v okn¢ Resources vybrat tabulku Subjects,
- kliknout na vytvorit novy subjekt (create a blank Subjekt) a pak doplnit jméno,
- zajistit, aby novy VST (Vicon Skeleton Template) byl jediny otevieny — musi mit
zaskrtnuté policko.

Krok 2: Vytvoieni segmenti v $abloné Vicon Skeleton

- v okn¢ Tools klinout na Subject Preparation a vybrat VST, ktery jsme vytvofili,

- vsekci Simple Model Builder napiste jméno zakladniho segmentu (napf. panev) a
kliknéte na vytvofit (Create).

- vybereme znacku poc¢atku (Origin Marker — napf. leva spina),

- dale vybirame znacku pro primarni osu (Primary Axis Marker — prava spina),

- ptipadné vybereme dal$i bod urcujici sekundarni osu (Secondary Axis Marker)
ptipadné dalsi body (Additional Marker),

- az mame vybrané vSechny body na segmentu, pak klikneme znovu na vytvofit
(Create),

- stejné postupujeme u dalSich segmentt.

Krok 3: Spojeni segmenti v $abloné Vicon Skeleton

- v okn¢ Tools klikneme na Subject Preparation,

- v listu Subject se ujistime, ze je vybran VST, ktery jsme vytvofili ve stupni 1,

- vsekci Simple Model Builder na listu Link Segments vybereme bud’ Free joint,
pokud spolu segmenty nemaji Zadny spoleény bod nebo Ball joint, pokud maji
spoleény bod (napf. LASI-RASI-SACR je spojen s LASI-LTHI-LKNE. Kazdy
segment by mél byt definovan tiremi body),

- klikneme na Link,

- kurzorem oznafime matefsky segment (Parent Segment — vétSinou proximalni
segment) a pak nasledny segment (Child segment — vétsinou distalni segment),

- po uspeésném oznaceni se objevi spojnice segmentil,

- stejné postupujeme u dalSich segmenti.

Krok 4: Prizpusobeni vlastnosti §ablony Vicon Skeleton
- miizeme pozmenit nazev, barvu a velikost bodl a barvu a nazev segmentt a kloubti.

Krok 5: UloZeni Sablony Vicon Skeleton
- v okné Resources vybereme tabulku Subject, klikneme pravym tlac¢itkem a ulozime do
slozky Sablon (C:\Program Files\Vicon\Nexus\Model Templates).

Pridani antropometrickych méfeni do Sablony VST

M¢feni subjektd je vyuzito ve Vicon BodyBuilder k vypoctu stiedu kloubtd a dalSich
kompenzaci. Mlzete tato méfeni snadno editovat v okné Resources, tedy zapsani méfeni na
bézné bazi je velmi snadné. Avsak nejdiive potfebujeme specifikovat, které métfeni subjektu
potfebuje model.
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K pridani méfeni subjektu do VST potiebujeme:

- vytvofeni mp souboru definuje subjekt méteni odpovidajici VST, pokud zkopirujeme
BodyBuilder model vytvoieny diive v Nexus, pouZijeme existujici BodyBuilder mp
soubor. Pokud nemame vytvofeny mp soubor, musime ho vytvofit (tento postup je
podrobné popsan v manuélu Getting started with Vicon Nexus),

- pfejmenujeme mp soubor, aby korespondoval s VST,

- v okné Tools, klikneme na tla¢itko Pipeline,

- v okné Pipeline na listu Available Operations rozklikneme sekci FilelO a dvakréat
klikneme na operaci Import MP, abychom ji ptidali do aktualn¢ aktivni linky,

- v oblasti aktualni linky (Current Pipeline) klikneme na operaci Import MP. V sekci
Properties je pak zobrazena na spodni ¢asti okna,

- vybereme mp soubor, ktery jsme specifikovali diive:

c. pod sekci Properties na poli Filename, klikneme na tlacitko Edit text,

d. zobrazi se tabulka Browse for folder a vybereme pozadovany mp soubor
a klikneme OK,

e. v poli Filename vybereme mp soubor z ramecku.

- voblasti Current Pipeline, klikneme pravym tlacitkem na operaci Import MP
a vybereme Run Selected Op, pak operace bézi,

- v okné¢ Resources kliknéte na tabulku Subject, a pak kliknéte na vase VST data

- sekce Properties na spodni ¢asti okna je zaplnéna parametry a hodnotami mp souboru,

- ulozte VST, aby byly importovany tato méfeni subjektu.

Nasledn¢ muzete VST pouzit bez nového nacteni mp souboru. Mp soubor je pouzivan Vicon
BodyBuilder i Vicon Workstation k ulozeni specifickych parametr subjektu a modelu.

Vytvoreni Vicon Skeleton (VSK) ze Sablony VST

Krok 1: Vytvoieni linky obsahujici operaci Statické kalibrace subjektu
Tato operace vyuziva VST, oznacené¢ a rekonstruované znacky k vytvoireni VSK pro
specificky subjekt. Staci to provést pouze jednou. Pak linku (pipeline) vyuzivame pro dalSi
nésledné kalibrace subjektu.

-V okné Tools kliknéte na tlacitko Pipeline,

- na listu Available Operations rozkliknéte Calibration a dvojklikem Static Subject

Calibration,
- v sekci Current Pipeline ulozte operaci do souboru pipeline.

Krok 2: ObdrzZeni obrazu rekonstruovanych a oznacenych bodi
Tento postup je pozadovan, aby bylo umoznéno provést statickou kalibraci subjektu (model
scaling). Miizete obdrzet tato data nasledujicimi zptsoby:

- pouZzit jeden obrazek skute¢nych dat v oddilu capture a oznacit znacky,

- oznacit kratky pokus a pak rekonstruovat a oznacit znacky.
Dulezité: pokud oznaéite znacky ve skuteénych (live) datech, nebudete mit zaznam dat, ktery
jste pouzili pro scaling.

Oznaceni znacek z jednoho snimku skutecnych dat
- v okn¢ Resources, ptepnéte Nexus do Live modulu,
- zobrazte okno 3D perspective view,
- v okn¢ Subject Preparation vyberte subject,
- v oddilu capture by mél stat subject tak, aby znacky byly viditelné ze vSech kamer,
- v okné Resources kliknéte na Pause,
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v okn¢ Label/Edit manualné oznacte 3D rekonstrukce s vyuzitim znacek
definovanych ve VST, vsekci Manual Labelling kliknéte na stitek, ktery chcete
pouZzit a pak v okné 3D Perspective view kliknéte na znacku, kterou chcete oznacit,

Nasnimani pokusu, rekonstrukce a oznaceni znacek

v okn¢ Resources, prepnéte Nexus do Live modulu,

zobrazte okno 3D perspective view,

v okn¢ Subject Preparation vyberte subject,

nasnimejte nékolik poloh,

rekonstruujte znacky (tlacitko Reconstruct),

v okn¢ Label/Edit manualné¢ oznacte 3D rekonstrukce s vyuzitim znacek
definovanych ve VST, vsekci Manual Labelling kliknéte na stitek, ktery chcete
pouZzit a pak v okné 3D Perspective view kliknéte na znacku, kterou chcete oznacit,

Krok 3: Prizpusobeni vlastnosti Sablony Vicon Skeleton
Ttetim stupném pii vytvareni Vicon Skeleton ze Sablony Vicon Skeleton Template (VST) je
kalibrace subjektu.

Kalibrace Vicon Skeleton ze Sablony Vicon Skeleton

1.
2.

3.

ISl

V okn¢ Resources se ujistéte, ze Nexus je v modu Offline nebo Paused.
Zobrazte si 3D perspective nahled obsahujici obraz rekonstruovanych a oznacenych
bodd, které jste obdrzeli pouZitim nékteré z procedur vyse.
V okné¢ Subject resources, kliknéte na tlaCitko Create a new Subject from
a Template a ze zobrazeného listu vyberte VST, kter¢ jste piedtim vytvofili. Tento list
zahrnuje vstup pro kazdy VST soubor obsazeny ve sloZzce Nexus Model Templates
(C:\Program Files\Vicon\Nexus\Model Templates).
Na zobrazeném dialogovém okné¢ Enter Subject name zadejte jméno vaSeho subjektu
a kliknéte OK.
V okné Tools kliknéte na tlacitko Subject Preparation.
Z listu Subject vyberte subject, ktery ma byt kalibrovan.
V sekci Subject Calibration z listu Pipeline vyberte linku, kter4 zahrnuje operaci
Static Subject Calibration vytvoienou dfive, ujistéte se, ze operace je zaSkrtnuta
v ramecku a kliknéte na tlacitko Start k zahajeni operace. V okné 3D Perspective
view byste méli vidét, jak jsou segmenty VST piizpiisobovany k oznacenym znackam.
Pokus se to nestane do sekce Reseni problémd (Troubleshooting).
V okné Resources piepnéte Nexus do modu Live, a pak poZzadejte vas subjekt, aby se
pohyboval v mé&feném prostoru, aby doslo k ovéfeni kalibrace, tedy Nexus miize
pouzivat VSK Kk automatickému oznacovani subjektu. V okné 3D Perspective view
byste méli videt, jak jsou znacky automaticky oznaCovany a subject je sledovan.
UloZte kalibrovany soubor jako VST soubor jednim z nasledujicich postupt:

0 Na Subject data tree nahofe v okné¢ Subject resources, kliknéte pravym

tlacitkem na subjekt a vyberte z menu Save Model.

Pii zavieni Nexus nebo vZdy, kdyz chceme oteviit novy pokus, se objevi vyzva. Vyberte
Save changes to trial data.

Reseni problémi
Problém: Zkalibroval jsem VSK, ale nevidél jsem, Ze by VST bylo pfizpisobeno ozna¢enym
znackam.

Byly vSechny znacky ve VST identifikovany? Aby byla kalibrace subjektu tspésna,
vSechny znacky specifikované v Sablon¢ musi byt identifikovany v okné¢ 3D
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Perspective view. Abyste vidéli, jestli jste toto Gspésné provedli, v okné Subject
Resources, rozkliknéte polozku VSK a v ni polozku Markers a ujistéte se, Ze vSechny
znaCky jsou v modelu zobrazeny. Identifikované znacky jsou v textu cerné,
neidentifikované jsou napsany Sedym pismem.

Je jméno subjektu v okné oznageno Gervend? Cervena barva znaéi, Ze néco chybi a Ze
model je nekompletni. To maze byt bud’ tim, ze VST neni Upln¢ rozpracovano,
napiiklad chybi spojeni (links) mezi segmenty, nebo by to mohlo byt tim, Ze nebylo
definovano vyzadované méteni subjektu. Posunite kurzor nad Cerveny text k zobrazeni
povahy problému.

Je displej subjektti otocen na view options? Z menu Window vyberte Options.
V dialogovém okné Options se ujistéte, ze je vybrana moznost Subject.

Problém: Muj subjekt je zkalibrovan, ale selhalo automatické ozna¢ovani v modu Live.

Je jadro procesoru nastaveno alesponi na stupen Label? V okné System resources
vyberte polozku Core Procesor. V sekci Properties se ujistéte, ze parametr
Processing Level je nastaven na Label nebo Kinematic Fit.

Je korektné vybran subjekt? V okné Subject Resources se ujistéte, ze polozka VSK,
kterou jste vytvofili a zkalibrovali je korektné vybrana (zkontrolujte znacky).

Nastavili jste parametry oznacovani korektné? V okné System Resources vyberte
poloZzku Core Procesor. V sekci Properties zkuste regulovat nastaveni nasledujicich
parametri:

0 Label Model Rigidity: Tento parametr popisuje, jak pevné jsou znacky spojeny
do segmentt, od 0 (velmi tésné — pro tuhé objekty do 10 (velmi volné — pokud
je velky pohyb bodi po kuzi).

0 Quality/Speed: Tento parametr urcuje kompromis mezi kvalitou a rychlosti.
Hodnota 0 znamena, Ze oznacovani bude mit duraz na kvalitu a bude déle trvat
zpracovani a hledani optimalniho feSeni. Hodnota 10 dava diraz na rychlost za
cenu rizika vice chyb.

Vice informaci o Nexus popsanych v tomto privodci muzete nalézt ve Vicon Nexus
Information System.

16



\2

Zpracovani chiize pri pouziti Nexus

Priprava subjektu pro statické nasnimani

1.

7.
8.

Ziskat pozadovana meéteni subjektu — na obou koncetinach zméfit délku nohy, Sitku
kolene, S$ifku kotnikd, t€lesnou vySku a hmotnost. DalSi volitelné moznosti jsou
méfeni tibialni torze, vzdalenost levé a pravé spiny, vzdalenost spiny a trochanteru
asole delta v pripadé, ze je subjekt v obuvi, pfipadné offset ramen (vzdalenost
acromionu od stfedu ramenniho kloubu).

Ptipevnit (pfilepit) znacky na subjekt podle Plug-in Gait. Jestlize pouZzivate Knee
Alignment Device (KAD), prosim piipevnéte ho. Pokud nemate toto zafizeni, vénujte
pfipeviiovani znacek na koleni a stehnu velkou pozornost. Znacka na tibii a pfedlokti
se dava v libovolné vysce na kazdé koncetiné v jiné.

Vytvoite novou session v 0okné Data management (také znamém jako Eclipse),
a ujistéte se, ze session je aktivni (oznaCeno modre).

Jakmile je subject pfipraven, piemistéte ho doprostfed snimaciho prostoru. Za
predpokladu, Ze je Nexus nalezit¢ konfigurovan a zkalibrovan (tyto kroky byly
popsany Vv jiné ¢asti), jsou vSechny znacky rekonstruovany v realném Case a zobrazeny
v Nexus 3D pracovnim prostoru.

V Nexus potiebujete urcit, ktery model mé byt pouzit pro oznacovani bodl a vytvareni
subjektu na zakladé sablony modelu. Stisknéte tlacitko Create a new Subject from
Template na listé nahofe v tabulce subjektd. V menu se vam nyni ukazi vSechny
modely dostupneé ve Vicon\Nexus\Model Templates v¢etné Sablon Plug-in Gait.
JestliZze pouzivate KAD, tak vyberte KAD Plug-in Gait (SACR) model, jestliZe ne, pak
vyberte Plug-in Gait (SACR) model. Jestlize nepouzivate Sacral Wand a namisto toho
oznacujete zadni spiny, pak vyberte KAD Plug-in Gait nebo Plug-in Gait.

Zadejte jméno subjektu. Obvykle to byva jméno pacienta.

Zadejte méfeni subjektu kliknutim na subjekt a vloZenim hodnot do listu pod nim.

Staticke sniméni a zpracovani

1.

Nasnimejte staticky pokus stlatenim tlacitka Capture v okné Tools. Vyberte typ
pokusu, ktery byl stanoven pro staticka snimani z menu nahofie, a potom napiSte jmeno
pokusu napt. Staticky pokus 1. Jakmile je subjekt pfipraven, stisknutim tlacitka start
nasnimame kratky pokus, standardné okolo 1 sekundy. Automaticka linka (pipeline)
normalné zajistuje, aby byl pokus automaticky rekonstruovan, pokud neni
rekonstruovan manualn¢. Nexus se nyni piepne z modu Live a muzete vidét data, kterd
byla pravé nasniména ve 3D prostoru.

Oteviete si okno Manual Labeling, stisknéte tlacitko Label/Edit v okné Tools.
Seznam znacek by mél korespondovat se souborem VST. Manudlné oznacte znacky
ve statickém pokusu tak, Ze nejdiive kliknete na Stitek nahoie v listu a potom nasledné
identifikujte kazdou znacku pokusu.

Dalsi postup zavisi na tom, zda jste pouZili KAD nebo ne.

Pokud jste nepouzili KAD pak:

3.

Kliknéte na tlacitko Subject Preparation v okné Tools, pak najdéte sekci Subject
Calibration a ujistéte se, ze je vybrana linka s ndzvem Static Plug-In Gait. Jakmile je
vybrdna, objevi se dole dvé operace: VPI Compatibility Run Static Gait Model
a Processing Static Subject Calibration. Ovéite, Ze je vybrana spravna moznost Plug-in
Gait tak, ze kliknete na prvni operaci a pak dole na tlacitko Options. Spustite linku
(pipeline) tim, Ze kliknete na tlacitko Start.
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4. Jakmile je proces ukoncen, tak se na pracovnim prostoru objevi nékolik novych bodi
a v misté segmentt modelu Plug-in Gait se objevi télesa ve tvaru kvadri. V pripad¢,
ze se tak nestane, nahlédnéte do sekce feSeni problém.

5. Ulozte pokus kliknutim na tlacitko Save.

Pokud jste pouzili KAD, pak:

3. Kliknéte na tlacitko Subject Preparation v okné Tools, pak najdéte sekci Subject
Calibration a ujistéte se, ze je vybrana linka s nazvem Static Plug-In Gait (KAD).
Jakmile je vybrana, objevi se na list¢ dole jedna operace: VPI Compatibility Run
Static Gait Model. Ovéite, ze je vybrana spravna moznost Plug-in Gait tak, Ze kliknete
na prvni operaci a pak dole na tlacitko Options. Spustite linku (pipeline) tim, ze
kliknete na tlacitko Start.

4. Jakmile je proces ukoncen, tak se na pracovnim prostoru objevi n¢kolik novych bodu.
V piipadé, Ze se tak nestane, nahlédnéte do sekce feSeni problému.

5. Nyni kliknéte pravym tlacitkem na jméno subjektu v tabulce Subjects. Vyberte
moznost Attach Model ... a vyhledejte Vicon\Nexus\Model Templates. Vyberte
ekvivalentni ndzev modelu bez nazvu KAD. Nyni muzete vidét zménu v propojeni.
Znacky KAD (KAX, KD1, KD2) nejsou propojeny. Namisto nich je do modelu
zahrnuta virtudlni znacka kolene.

6. Nyni vyberte linku s ndzvem Calibrate Labeling Model. Jakmile je to vybrano objevi
se na list¢ niZze jedna operace: Processing Static Subject calibration. Kliknéte na
tlacitko Start k rozbéhnuti linky. Jakmile je proces ukoncen, tak se na pracovnim
prostoru objevi télesa ve tvaru kvadra.

7. Ulozte pokus kliknutim na tlacitko Save.

Nyni mate kompletni statické zpracovani Plug-in Gait. Mizeme se zajimat, co se vlastné
stalo:
- Plug-in Gait vypocital biomechanicky model zaloZzeny na zmé&fenych znackach,
- Vnitini model Nexus, ktery bude automaticky oznacovat nasledné pokusy, zkalibroval
jeho Sablonu, ktera je vhodna pro jednotlivy subjekt.

Vizualni zpétna vazba, kterou Plug-In Gait provadi, vytvaii nékolik virtualnich znacek
V pracovnim prostoru. Tyto znacky koresponduji se stfedy kloubl a orientaci segmentl
vypocitanych Plug-in Gait. T¢lesa ve tvaru kvadrt, které se objevi v pracovnim prostoru,
nemaji co délat s Plug-in Gait, ale ukazuji, zda byl oznac¢eny model uspésn¢ zkalibrovan.

Dynamické snimani a zpracovani

Jestlize ptepnete Nexus zpeét do modu Live po dokonceni statického zpracovani, uvidite, ze
jestlize subjekt vstoupi do snimaného prostoru, Nexus rekonstruuje a pfifazuje body
a ptizptusobuje model subjektu, v§e v redlném case. Navic, kdyz si subjekt stoupne na silovou
ploSinu, silovy vektor je zobrazen také v realném case. Vicon doporucuje, neodstranovat
znacky paty pro dynamicka méteni. To neovliviiuje vypocitany vystup z Plug-in Gait, avSak
zlepsSuje to reliabilitu automatického ptifazovani bodi.

K provedeni dynamického nasnimani pro Plug-in Gait:

1. Kliknéte na tlacitko Capture v okné Tools. Vyberte typ pokusu, ktery byl nastaven
pro dynamické snimani. ZapiSte nazev pokusu a instruujte va$ subjekt, aby zahdjil
pohyb ptes prostor.

2. Jakmile budete chtit, aby snimani zacalo, stisknéte tlacitko Start, aby mohla byt
zisk&na pozadované data.
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Jakmile subjekt ptejde pies silové ploSiny a ziskate vSechna potiebna data, stisknéte
tlacitko Stop. Nexus automaticky prepne do modu Offline.

Jestlize méte specifikovano nastaveni Post-Captured Pipeline Setup a zkonfigurovano,
pak se rozbéhne po snimani, Zpracovani se stane automatickym, kdyZ stisknete
tlacitko Stop. Jestlize pouzijete standardn¢ dodavanou linku Dynamic Plug-In Gait,
Nexus automaticky provede nésledujici operace:

hlavni zpracovani: rekonstrukce a pfifazeni 3D znacek,

aplikovani Woltringova filtracniho postupu: filtrovani dat pouzitim Woltringova filtru
k zajisténi hladkych trajektorii pro pocitani kinetiky,

rozliSeni okamzikii krokového cyklu: automaticky rozlisi okamziky krokového cyklu
zalozené na uderu do silovych plosin a zatadi je do Casové osy,

autokorelace okamzikt: automaticky nalezne klicové okamziky v krokovych cyklech
mimo silové ploSiny,

VPI Compatability Run dynamic gait model: Zpracovani Plug-in Gait k vytvofeni
kinematickych a kinetickych dat,

Export C3D: uloZeni C3D souboru pro import do jiného softwaru pro dalSi zpracovani
nebo tvorbu reportu napt. pro Vicon Polygon.

Ptfepnéte do Live modu a zacnéte znovu, pokud chcete obdrzet pozadovany pocet
pokusii chtze.

ReSeni problémii
Problém: Staticky Plug-in Gait nevytvari virtualni znacky.

Mate vybrany korektni model subjektu? Jestlize mate, méli byste vidét vSechny
spravné nazvy znaCek v listu pro manualni pfifazovani bodi a méli byste vidét
vSechna spravnd méteni subjektu, kdyz kliknete na jméno subjektu v tabulce subjektii.
Vlozili jste vSechna vyzadovana meéfeni subjektti? Pokud ne, jméno subjektu bude
zobrazeno cervene.

Rekonstruovali jste vSechny znacky? Pfedtim neZ jsou manualné piitazeny, vypadaji
jako bilé body v pracovnim prostoru.

Ptitadili jste vSechny znacky piesn€? Ovéite, Ze spojnice na levé stran¢ jsou Cervené a
na pravé strané zelené a ze vSechny znacky jsou propojeny.

Problém: Nevidim data v realném ¢ase nebo se zdaji $patna

Zkontrolujte jestli jste v Live modu a ze je systém spravné nakonfigurovan. Jestlize
kliknete na polozku Core Procesor pod tabulkou System parametr Processing Level by
m¢él byt nastaven na Label nebo Kinematic Fit.

Pokud pouzivate KAD u statického pokusu, je velmi dilezit¢ zménit model pired
provedenim dynamického nasnimani. Divod je jednoduchy. KAD je po statickém
nasnimani odejmut a tedy sada znacek se zméni. Vrat'te se zpét do statického pokusu
a zopakujte posledni kroky pod ,,Pokud jste pouZili KAD ...*

Pokud vidite bilé body pohybujici se v pracovnim prostoru, avSak bez pfifazeni
a spojeni, automaticky ptifazova¢ nazvla boda neni funk¢ni. To mize obvykle mit dva
duvody: bud’ subjekt nebyl fadné kalibrovan nebo pfitazovaci parametry nejsou
optimalné zkonfigurovany. Ujistéte se, Ze byly provedeny vSechny kroky statického
zpracovani. Jestlize to nepomiize, vyberte polozku ,,Core Procesor v datech pod
tabulkou System a nastavte parametr Label Model Rigidity.

Problém: Udalosti (klicové okamziky) nebyly automaticky vytvofeny nebo byly vytvofeny
na Spatnych mistech
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Automatické uréeni klicovych okamziki spoléha na spravnou funkci silovych plosin a hladké
trajektorie. V nékterych pfipadech tomu tak neni a je nezbytna manualni identifikace
klicovych okamzikii. Nexus ma vlastni modul identifikace okamzikt, ptistupny kliknutim na
tlacitko Enter Event ldentification Mode pod tlacitkem Play na list¢ Time. Detailngjsi
informace naleznete ve Vicon Nexus Information System.
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V1. Vyhodnoceni zaznamu ve Vicon Polygon

Vicon Polygon je software, ktery umoziuje vytvaret, editovat a exportovat vystupy z méteni
a ktery umoznuje vytvaret prezentace vysledki.

V tomto textu se zaméfujeme pouze na zakladni postupy pii vytvafeni, editovani
a exportovani vystupl z méieni.

Jak zacit

Po otevieni programu Polygon se nam zaroven otevie databaze méfeni z Vicon Nexus
(Eclipse). Nahofie je umisténa lista nastroju (Tool bar), vlevo okno s daty (Data bar) a v dolni
Casti lista ¢asova (Time bar).

Chceme-li vytvoftit vystupni protokol (report), pak si v Eclipse nejdfive ozna¢ime misto, kde
by mél byt vytvoten (kliknutim oznac¢ime session, jednotlivy pokus ¢i subjekt méfeni). Po té

vytvotime report tlacitkem New report (ﬂ)
Po dalSim kliknuti na nové vznikly report se objevi dialogové okno s otazkou, jestli chceme
pouZzit Sablonu (viz dale).

Import C3D souboru

Polygon umoziuje import nékolika typt soubort. Data z méfeni jsou obsazena v souboru

s ptiponou C3D. Import provedeme kliknutim na tlac¢itko Import (). Vybereme zkoumany
pokus a potvrdime. Je mozné soucasn¢ importovat i vice soubori najednou. Je také mozné
importovat primér z n¢kolika pokusti a to tak, ze klikneme na Data na pfistrojové listé€ a po té
na ptrikaz Average. V dialogovém okné musime nejdiive pojmenovat novy soubor napf.
Primeér. Po té oznaCime pokusy, které maji byt do priméru zatazeny, klineme na Sipku —> a
potvrdime.

V datovém okné pak ve sloZce snazvem pokusu nalezneme napi. odkazy Trajectories
(trajektorie boda), Force plates (silové plosiny), Events (okamZiky v krokovém cyklu —
pocatecni kontakt, odlepeni palce), Kinetic data (reak¢ni sila, momenty sily, ...), Kinematic
data (Uhlové parametry), Display Sets (umozZiuje vizualizaci pohybu segmentt, t&Zisté,
velikosti pusobicich sil, ...), Analysis (Casoprostorové parametry).

Vytvareni hyperlink

V nasledujicim textu budou popsany postupy, jak vizualizovat naméfena data. Pro vétsi
pfehlednost umoziiuje Polygon vytvéfeni hyperlink. Jejich vyuziti si ukdZeme na piikladu.

Po té, co vytvofime grafy zahrnujici pribéh pohybu v kloubech dolni koncetiny (kotnik,
koleno, kygel), Napiseme do reportu vlevo nahote Uhly DK. Tento nadpis oznatime

a klikneme na tlac¢itko Hyperlink ('@f" ). Tim jsou tyto grafy ulozeny a mizeme je kdykoliv
zobrazit opétovnym kliknutim na nadpis Uhly DK. Pfed vytvarenim dal§ich grafti c¢i

vizualizaci je dobré smazat objekty jiz uloZzené. Klikneme na tlacitko ( = ) a pak na objekt,
ktery chceme smazat.

Vizualizace a zpracovani dat

Vizualizace pohybu

V datovém okné klikneme na odkaz Display Sets (ptipadné Trajectories, Force plates,
Skeleton). Posuneme kurzor mysi na nékterou z nabizenych moznosti v okné vlevo dole
a klikneme pravym tla¢itkem. Z nabizenych moznosti vybereme Show objects. Jednotlive
zobrazeni (segmenty, silové ploSiny) je mozno kombinovat.
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Tip: Zobrazeni mohou mit mnoho podob. Zalezi na nastaveni. KdyZ ozna¢ime na obrazku
nektery ze segmentti (levym tlacitkem) a pak klikneme na pravé a vybereme moznost Display
Sets — Appearance Setting — Segments — Golembones, pak dostaneme misto segmentd kosti.

Kinematické a kineticka data v grafech

V datovém okné vybereme pozadovana data napi. Kinetic Data — Forces. Dale vybereme
vokné¢ nize NormalizedGRF. A po kliknuti pravym tlac¢itkem ozna¢ime moznost
Components — All (nebo Separate). Pak muZzeme pokracovat dal§imi parametry. Dvojklikem
na oblast grafu miiZeme pfepinat mezi zobrazenim, kdy vidime vSechny grafy a zobrazenim,
kdy vidime pouze jeden z grafii detailné (S moznosti piepinat mezi nimi na 1ist¢ nad grafem).
Pouze pfi zobrazeni vSech grafli je mozné pouzit funkci exportu dat z grafi do excelu
(ASCII).

Casové prostorové parametry v tabulce

Software Polygon sam odvozuje zékladni ¢asové-prostorové parametry. Pro piehlednost je
mozné vyuZzit funkce vlozit tabulku (Insert Table). V datovém okné vybereme napf.
Analysis. V okné nize ozna¢ime vybrané proménné a po kliknuti mysi pravym tlacitkem
vybereme moznost Insert Table.

Pro tabulky, stejn¢ jako pro ostatni textové ¢asti reportu, nevytvarime hyperlinky.

Vytvoreni a vyuzivani Sablony

Pti opakovaném analyzovani pohybu je pravdépodobné, ze budeme vétsi pocet méteni (0sob)
vyhodnocovat stejnym zptusobem. Polygon umoziuje vytvofit Sablonu z nékterého z jiZ
vytvofenych reporti.

U vybraného vzorového reportu klikneme na File — Save As Template.... V okn¢, které se
objevi, musime oznacit pokusy, které chceme do Sablony zatadit (Select placeholders).

Pfi otvirani nového reportu vybereme moznost zalozit novy report na Sabloné Polygon (base
the new report on a Polygon Template). Na mista ptivodnich pokusii je nutné importovat

pokusy nové (soubory s ptiponou C3D) pomoci tla¢itka Import ). Oznacime, na kterou
pozici se ma novy pokus zatadit, a potvrdime (Apply To Placeholder).

Export

Export do wordu

Vytvofeny report miizeme importovat do programu Microsoft Word tak, ze klikneme na File
— Export To Word. V tabulce, ktera se objevi, je mozné nastavit parametry exportu.

Export dat z grafi do excelu

Pro ty, co chtéji zejména s kinetickymi a kinematickymi daty déale pracovat, je velmi dilezita
mozZnost exportovat tato data z grafii v ¢iselné podobé do formatu ASCII, ktery je jiz snadno
vyuZitelny napt. v programu Microsoft Excel.

Grafy ptepneme dvojklikem do podoby, kdy jsou vidét vSechny. Klikneme na Graph View
a vybereme moznost ASCII to Clipboard. Po té je data mozné vloZit do excelu nebo
textového souboru.
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