Behind the scenes
of video shooting

Markéta Nausova




* Modularni roboticka platforma
* RoFlbot




Motivace

 Omezena predstavivost
* RoFI Lego
» Simulator
* Vizualizér




Univerzalni modul

3 stupné volnosti
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Spojeni modulu

* 6 doku
 Genderless
e 4 orientace
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Konfigurace

* Tvar RoFlIbota
* Mnozina modult a mnozina spojeni (hran)

*M(1d, o, B, V)
*E(1dl, sidel, dockl, ori, dock?2, side2, 1d2)



Vstupni soubor

« Rekonfiguracni algoritmy —
vystup textovy soubor

 Textovy popis konfigurace
nebo posloupnosti konfiguraci

konfigurace id a B vy

modul

hrana id strana dok ori dok strana id




Vizualizacni nastroj

« PUvodni nastroj:
* Pouze zobrazeni jedné konfigurace na obrazovku
« C++, VTK

« Co chceme:

* RUzné typy vystupu, ukladani do souboru
« Animace
« Nastaveni parametru

* Omezeni:
« Vakuum
* Pouze spojité konfigurace
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Vykresleni jedné konfigurace

* Renderovaci okno

* Vypocitani matic zobrazeni

 Pridani Casti konfigurace do okna

* Nastaveni pohledu

* VVykresleni na obrazovku (3D) nebo ulozeni png



Checkpoint

 Umime:
» Nacist textovy popis konfigurace / posloupnosti konfiguraci
« Zobrazit konfigurace na obrazovku
 Ulozit png



Chceme to rozhybat




Zjemneni otaceni
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Zjemneni prepojovani
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Generovani mezikroku

» Posloupnost konfiguraci ze vstupniho souboru
* Dvé po sobé jdouci konfigurace — inicialni a cilova

» Dopocitani mezikonfiguraci mezi inicialni a cilovou
« Z parametru od uzivatele vime pocet mezikonfiguraci

* Neresi nalezeni cesty



Dve moznosti

 Rovhomeérné rozprostreni zmén mezi inicialni a cilovou
konfiguraci
+ Jednoducheée
+ Zmena mezi kazdymi dvema konfiguracemi je stejna
- Casti se hybou r(izné rychle

« Kazda zména ma dany pocet kroku, ve kterych musi
probehnout
+ Casti se hybou stejné rychle
- Posledni krok muze byt mensi

» Cilem je tvorba animaci — mensi posledni krok nevadi



Plynuly pohyb




Checkpoint

* Umime:
» Nacist textovy popis konfigurace / posloupnosti konfiguraci
* \V/ygenerovat mezi ne dalSi konfigurace — zjemneni
 Ulozit obrazky do png



Kamera

* Moznost nastaveni pohledu
« Vakuum, definovany souradny systéem

« 3 parametry
* Pozice kamery P
* Ohnisko F
 Vektor urcujici smer nahoru v

o]0,

CP x vy z
CF x vy z
CV x vy z




Pohyb kamery

« Parametry na zacCatku
a na konci

« Kamera se v prubéhu
nepriblizuje

CPM xs xe ys ye zs ze
CFM xs xe ys ye zs ze

CVM xs xXe ys ye zs ze

00O

cameraEknd

cameraStart

o,




Pohyb kamery
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* Umime:
« Nastavit parametry
 VVygenerovat sadu obrazku
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Slepeni obrazku do videa

« Skript buildVideo.sh (rofi-vis-build-video)
» Cesta ke slozce s obrazky, parametry
* ffmpeg — spojeni obrazku do animace, aplikace filtru

. -
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Vsechno najednou

 Skript createAnimation.sh (rofi-vis-video)

« Soubor s textovym popisem konfiguraci, parametry
* Vytvori sadu obrazku (rofi-vis)

* Spoji obrazky do animace (rofi-vis-build-video)
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Ukazka

* Na vstupu 85 konfiguraci,
6061 radku

* Na vystupu cca 972
obrazku

THE ROV
PLATFORM
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Shrnuti

« Nacist konfiguracCni soubor

» Zobrazit 3D model konfigurace
 Ulozit obrazky

* VV\ygenerovat dalSi konfigurace pro jemngjSi pohyb
* Nastavit pohled pomoci kamery
« Spojit obrazky do animace




