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Mise projektu

Program Deltarobot slouzi k ovladani terapeutického cvi€ebniho stroje pro rehabilitaci
paze. Jeho souclasti je i vizualizace prostorové scény s kfivkou, kterou ma pacient pomoci
ovladaciho prvku na cvi¢ebnim stroji opisovat.

Primarni misi projektu je pFevedeni této stavajici vizualizaéni &asti do virtualni
reality (VR) tak, aby byly v co mozna nejvétdi mife zachovany v8echny ostatni funkcionality
pavodniho programu Deltarobot. Jiz tento prvni krok by mél pfinést usnadnéni pfi pouzivani,
nebot pacient diky stereoskopii ve VR ziska lepsi prostorovou pfedstavu o podobé
opisované Kkrivky.

Za ucCelem dalSiho zpfijemnéni pouzivani této vizualizace je sekundarni misi jeji
rozSifeni o nové vizualni i funk&ni prvky.

Stakeholderi a uzivatelé

e Zadavatelé projektu
o doc. Ing. Libor Vasa Ph.D. - kontaktni osoba za KIV ZCU
o doc. __ Jaroslav Priicha __ - zadavatel projektu za FBMI CVUT
e Uzivatelé
o personal odpovédny za obsluhu cvi¢ebniho stroje
o pacienti s neurologickou poruchou ovladani paze
e Vyvojovy tym
o Bc. Oto Stava - vedouci tymu
o Miloslav Kovar - vyvojar
o Jakub Hejman - vyvojar
e Mentofri
o Ing. Petr Picha - ASWI mentor
o Ing. Pavel Snejdar - ZSWI mentor

FunkcCni pozadavky

Minimalni produkt

Za minimalni pozadovany vysledek projektu se povazuje implementace funkéniho
ekvivalentu plvodni OpenGL vizualizace z programu Deltarobot, ktery vSak bude vyuzivat
zobrazeni pomoci VR headsetu. Mezi funkcionality patfi:

e Realtime komunikace s pavodni aplikaci

o Tvar trajektorie
o Aktualni aplikovana sila paze

e Vizualizace
Zakladni scéna (mistnost o 4 sténach)

Kfivka pozadovaneé trajektorie pohybu paze
Aktualni pozadovany smérovy vektor pohybu paze
Aktualni pozice na trajektorii
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Mozna rozsSireni

Jiz od poc&atku implementace je nutno pocitat s nasledujicimi moznymi rozsifenimi, tj. je
nutno dbat na to, aby zplsob implementace nijak zasadné neblokoval budouci implementaci
funkcionalit nasledujicich:

e Pouziti skuteCné polohy paze (aktualni Deltarobot ji nepouziva)

o Mozné zplsoby: VR ovladac; samotny cvi¢ebni robot

e Vizualizace paze pomoci inverzni kinematiky

e Vizualni scény

o Moznost zobrazeni jiného pozadi pro cviceni
o Cisté esteticky vyznam
o Napf. plaz, mésto, les, louka atd.
e Scény s upravou ulohy pro pacienta
o Napf. pfesunuti ovoce z/do misky namisto opisu kFivky

MimofunkCni pozadavky

e Virtualni realita
o Nutny co nejvyssi mozny vykon VR vizualizace
o Headset bude upevnén na podstavci u cvi¢ebniho robota
m Pacient k headsetu pfilozi oCi
m Nutno ale pocitat s pfipadnou zménou = nevynucovat tuto konfiguraci
v implementaci
e Pocitac, na kterém bude aplikace provozovana
o Upevnén u cvi¢ebniho robota
o Schopen provozovat ptvodni program Deltarobot
m  Komunikace s cviebnim robotem pomoci sériové sbérnice (plvodni
implementace)
m Komunikace s VR aplikaci
o Schopen provozovat VR aplikaci
= Unity Engine
e Windows 10/ Ubuntu 20.04+ / CentOS 7+
64-bit (CPU + OS)
Instrukéni sada SSE2
DirectX 10+ / OpenGL 3.2+ / Vulkan

Rizika
e ZkuSenosti ¢lenl tymu
o Mala zkuSenost s VR
o Mala zkuSenost s C++ a Qt frameworkem (pouzity v ptivodnim programu)
e Pfristup k technice pro testovani

o VR headset
o Cvicebni robot



