MATLAB a Virtualni Realita:
Aktivni stereoskopické zobrazeni

« Simulink 3D Animation umoznuje stereoskopické zobrazeni virtualnich scén

— Stereoskopické zobrazeni muze v nékterych pripadech velmi pomoci porozuméni
vztah(l mezi simulovanymi objekty.

 Metody zobrazeni

— Aktivni stereoskopické zobrazeni s pouzitim aktivnich 3D bryli
— Anaglyfy - Barevné pasivni bryle
* Predvadéné modely
— Statické virtualni scény
 detailni vizualizace velmi slozitych tvart (3D rekonstrukce pafezu v Tasmanii)
— Dynamické modely

» stereoskopické zobrazeni napomaha orientaci ve virtualnim svété
 Hardware
— Graficka karta AMD FirePro W7000
— Stereoskopicky monitor BENQ XL2410T s IR emitorem + aktivni bryle nVidia
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Virtualni Realita v mobilu ve spojeni se
Simulinkem

« S pouzitim standardnich WWW technologii zalozenych na HTMLS5 je nyni mozné

v produktu Simulink 3D Animation pracovat s prostredim Virtualni Reality i na
prenosnych zarizenich

* Predvadéné modely:
— Inverzni kyvadlo

* Vizualizace a obousmeérna interakce mezi modelem v Simulinku a virtualni scénou na
tabletu

» Senzor definovany ve virtualni scéné poskytuje modelu informace o zadané poloze kyvadla
— Teeter

» S vyuzitim aplikace MATLAB Mobile je mozné v Simulinku pracovat s vystupy senzoru
mobilniho zafizeni (Akcelerace, Rotace, ...)

« Kombinace zpracovani dat ze senzoru a vizualizace na mobilnim zafizeni
» Pripojte se k nasi WiFi a zkuste si spojeni !
— WiFi: Humusoft_Showcase
— Android / I0OS + Web browser podporujici HTML5
— 777 192.168.1.1:8123

Jan Danék
danek@humusoft.com
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Raspberry Pl: Detekce smeéeru prichodu zvuku

* Model algoritmu v prostredi Simulink

— model Ize samostatné spustit na platformé Raspberry Pl
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Raspberry Pl: Sledovani objektu

* Model algoritmu v prostredi Simulink
— model Ize samostatné spustit na platformé Raspberry PI
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 Software

— Simulink, Computer Vision System Toolbox

« Hardware

4 Raspberry PI
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Rekonstrukce 3-D scény

After Rectification

Extrinsic Parameters Visualization

 Rekonstrukce 3-D scény

— kalibrace dvojice kamer

— sejmuti snimkt z obou kamer
— vypocet hloubkové mapy

— rekonstrukce 3-D plochy

« Software
— Computer Vision System Toolbox

B

e Hardware
— 2 X IP kamera
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Rizeni laboratorniho modelu magneticka levitace

Funkéni schéma laboratorniho modelu Magneticka Levitace
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« Software
— Simulink Desktop Real Time

« Hardware
— MF644 - Thunderbolt Multifunkéni vstupné-vystupni zatizeni Jaroslav Jirkovsky
jirkovsky@humusoft.cz



Riadenie udalostného modelu -
Fischertechnik

« Simulink Desktop Real-Time umoznuje riadenie v readlnom ¢ase
— Spustanie Simulink modelov na pog¢itaci alebo notebooku
— Komunikacia s viacerymi rozhraniami
« Stateflow sluzi na tvorbu rozhodovacej logiky
— Tvorba riadiaceho algoritmu
— Rozhodovanie pri chybovych situaciach
— Podporovany kompilatormi na cielové zariadenia
* Predvadzany model

— Riadenie dopravnika s obrabacim mechanizmom

* Postupné vykonavanie krokov vyrobného procesu
« Hardware
— Model od spolo¢nosti Fischertechnik - Punching machine with conveyor belt
— Meracia karta MF644
— Prevodnik 24V na TTL

Michal Blaho
blaho@humusoft.sk
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COMSOL Server 5.1
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LEGO EV3 & MATLAB 2015b

« LEGO Mindstorms EV3

— Procesor ARM

— Snimace (farba, zvuk, ultrazvuk)
« MATLAB 2015b

— Hardware support package

— Podpora MATLAB a Simulink



