Vicon/Nexus kayttéohje
Vélineet (kuva 1):

- Tietokone (lukee kannessa Vicon/Nexus/Polycon)
- Kamerat
o Katossa/jalustoilla
- Connection hub (CH) poydéssa
- Markkerit
- Kalibrointikeppi

(Kuval)

Valmistelu:

1. Mittauspaikan valinta ja valmistelu

a. Awvoin tila, riittdvan suuri mittaukseen. Tassa
tapauksessa laboratorio.

b. Madrita alue mittaukseen. Alueen koko tulee
maarittaa tarkoituksenmukaiseksi, silla
pienemmalté alueelta saa helpommin tarkkaa
dataa.

c. Tarkista silmédmaérdisesti, ettd kamerat
"niakevit’ alueen

d. Peitd alueelta ja taustoilta mahdollisuuksien
mukaan heijastavat pinnat ja peitd markkerit.

e. Merkitse mittausalue ja sen keskikohta teipilla.
Jos kaytat voimalevyjé/gait-suoraa, on alueesi
jo merkattu. (kuva 2)
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Kalibrointikeppi keskella
aluetta origon maaritysta
varten oikeassa kohdassa

Kuva 2




2. Laitteiston valmistelu
a. Avaa tietokone ja Vicon/Nexus -ohjelmisto tietokoneelta, tietokone kannattaa kytkea
verkkovirtaan.
b. Kytke CH:n virtajohto sein&én ja ethernet kaapeli (vihred liitdntd) AD-boksista
tietokoneeseen (kuva 3)

Tietokoneen
liitanta

Voimalevyn
kytkennat

Kuva3 |
Kaapelit Kiinnit3 johto Yhdista
jokaisesta kameraboxiin ja voimalevyt CH
kamerasta CH boxiin boxiin

c. Liitd kameroiden ethernet kaapelit AD-boksiin. Kameraan tulee syttya sininen valo
ilmoittamaan, ettd se on kaytossa.

d. Voimalevyjen tulisi olla liitettynd voimalevylaatikkoihin kuvan mukaisesti.
Voimalevylaatikoiden kytkennat systeemiin nékyy kuvassa 3. Liitd voimalevyjen
virtajohdon pistokkeeseen. Paina voimalevylaatikoista zero (kuva 4) kun virta on
liitetty ja voimalevyt ovat tyhjat.

e. Ohjelmiston tulisi ndyttad kuvan 5 mukaiselta.

Kuva 4 Kuva 5
Zero-nappula




f.  Vicon/Nexus ohjelmistossa valitse haluamasi tiedosto nayton alaosasta. Viimeksi
kéytetty tiedosto on automaattisesti valittuna.

g. Vicon/Nexus ohjelmisto tunnistaa liitetyt kamerat ja laitteet automaattisesti, ja ne
nakyvét ohjelmiston vasemmassa reunassa resource valikon alla vihreind. Kameroissa
palaa sininen valo, kun ne ovat toimintavalmiina. Jos ohjelmisto ei tunnista kameroita
tai ne eivat ndy vihreind, tarkista liitdnnat. Lisaksi valitsemalla kamerat + right click
voit rebootata kamerat. Jos liitdnnat ovat kunnossa, kokeile toisella ethernet kaapelilla.
Laitteiston sammuttaminen ja uudelleen k&ynnistdminen voi myds korjata osan
ongelmista.

h. Valitse voimalevyt, ja tarkista, ettd asetukset ovat kuvan 6 & 7 mukaiset.

Huom! Kameroiden on hyva olla p&alla n. 30 min ennen kalibrointia, jotta kamerat ehtivat
lammeta.

e e L 1

Devices i Devices
> M) #1Left [1000H2] (AMT) ORG Series ., = (G #1 Left [1000Hz] (AMTI ORG Series |

" e B .
l[m“ #2 Right [1000Hz) (AMTI OR6 Serie., »' $2 Right [1000Hz] (AMT) OR6 Serie...
M #1 emg [1000H2] (Analog EMG) i ﬂz:iﬂ #1 emaq [1000Hz] (Analog EMG)
il #2 sync US [1000k42] (Analag EMG) [l #2 sync US (1000Hz] (Analog EMG)
Jroperties Hide Advanced fropedies
Connected: ot Fill
Clear:

IR N Fx

Source: #3 I}éckrvl_.ab 1St 1 v [LEHE

Gain (V) i 10.00 Fy:

5 [T il :

Bl ; » '&I'gar'v n : xx; g “‘ il
i e i B gL
e v il
= [;‘f ‘ DIH\&HS(OE\E I
E Ring) it X (mm):

5 e s

'MZ: Ll 1 i ‘ il il Position

Dimensionis || i Kimmy

B ilma, Y (mm):

Y (mm); ! (o)

P:D:}Hu _l | '_‘:.7\’:,“.‘.‘\.‘h‘.l‘..\‘..m..m,...:,‘ | I (nentatian LEREULUNGUBUUBULILEEL L B l
Kuva 6 Kuva 7

3. Kameroiden kohdistus

Jos teet mittauksen laboratoriossa, kamerat ovat todennékoisesti jo kohdistettu. Kohdistus kannattaa
silti tarkistaa, jos et ole varma. Jos teet mittauksen laboratorion ulkopuolella, vaihe on hyvin tarkea.

a. Aseta kalibrointikeppi keskelle mittausaluetta (laboratoriossa voimalevyjen valiin
kuvan 2 mukaisesti) ja aseta mittausalueen kulmiin markkerit

b. Valitse kamerandkymé (3D perspective). Valitse kamera asetusten ja kohdistuksen
séatamiseksi, avaa yksittdisen kameran kuvanakyma.

c. Tarkista, ettd kamerassa nakyy mittausalue ja kalibrointikeppi.

d. Jos mittausaluetta ja kalibrointikeppid ei ndy, sddda kameran kohdistusta (tarvittaessa
voit myos liikuttaa kalibrointikeppid, jotta se nakyy paremmin). Punainen vélkkyva
valo kamerassa indikoi, ettd kameraan on koskettu, eikd siitd tarvitse huolestua. Tee
sama kaikille kameroille.

e. Liikuttele kalibrointikeppid mittausalueella ja varmista, etta kalibrointikepin liike
nékyy kaikissa kameroissa.



f. Tarkastellaksesi kalibrointikepin markkereiden ndkyvyyttda =~ A
tarkemmin voit valita: Grayscale mode: all (kuva 8) L Showadvenced
g. Valitse yksittaisen kameran ndkymé, ja zoomaa yksittdiseen SSesten = 5
markkeriin. Valitun kameran tunnistat kameran violetista

valosta. L
‘Enabled:

h. Markkerin tulisi nayttda naytolla kuvan 9 kaltaiselta. Jos | e
markkerin rajat eivat ole selkeét tai se on hyvin harmaa, ‘:L&iur‘
sdada kameran asetuksia. (A

i. Kameran s&4dot objektiivissa (Kuva 10). Kamerasta g
séadettavissa zoom, tarkennus ja kontrasti

J. Saatdminen tapahtuu kiertamélld manuaalisaatimia. Kierra
séatimessa olevaa ruuvia auki, jotta saadinté voi Kiertaa.
Saada kameraa siten, ettd markkeri nayttaa kuvan 9
vasemman yldkulman mukaiselta. (symmetrinen,
valkoinen). Kameroiden séatamisen jalkeen gray scale >
auto.

Threshold: R ey

Minimum Circularity

Hardware
Destination |p L\ddress: D;fauill

Calibration

Kuva 8

Kuva 10

Huom. ylimaaraiset heijasteet nakyvat kuvassa sinisena tai valkoisena alueena.

4. Ohjelmiston/kameroiden kalibrointi:

a. Maskaus: maskauksessa poistetaan kameroiden ndkemét heijasteet, jotta ne eivat sotke
kuvausta. Heijasteiden pikselit poistetaan, mika voi laskea kuvauksen laatua, mink&
vuoksi heijastavien pintojen peittdminen on térkeaa.

b. Oikealta puolelta ndyttéa valitse camera option: mask camera > start masking (kuva
11)

c. Maskauksen voi joutua toistamaan, jos heijasteita vield nakyy.

d. Kameroiden kalibroinnissa ohjelmisto maarittdd kameroiden sijainnit suhteessa
toisiinsa. Valitse Calibrate (5-marker wand) > start (kuva 12)
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Kuva 11 Kuva 12

e. Kalibroinnin aikana liikuta kalibrointikeppia kaikkien 6 vapausasteen mukaan alueella,
jota halutaan kuvata. Jata kalibrointikeppi alueen keskelle (tai voimalevyja kaytettéessa
kuvan 2 mukaan). Kalibroinnin tulokset nakyvat 0|keassa alareunassa. World error:n
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origin > pidéd/aseta keppi mittauksen
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paikat voi tunnistaa (kuva 16).
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