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3.5. aktivitate “Animétu, dinamisku 3D objektu implementésana.”

Objektu grupas un integracija sistéma

Virtualas un papildinatas realitates scenarijos vides 3D objektu uzvediba var bt
dazada. Vienkarsakais no veidiem ir statisks objekts, kur§ nemaina savu poziciju un
tiek novietots iepriekSdefinétas vai nejausi generétas koordinatas (piem., maja, cela
zime utml.). Pats par sevi, Sis objekts var bt animéts, piem., koks, kurs véja ligojas.
Savukart ar dinamiskiem objektiem, saprot objektus, kuri aina maina savu atrasanas
vietu, balstoties uz iepriekSdefinétam vai nejausi generétam trajektorijam (auto,
cilvéki). Visiem vides objektiem jarespekté realas pasaules fizikas likumi, gravitacija,
koliziju analize utt., tapat, ka vides dalibnieks var mainit So objektu novietojumu
(piem., mest, stumt) un izméru. Atseviski objekti (cilvéki-avatari, dzivnieki utt.)
janodroSina ar intelektu, kas atbilst izveidotas spélu mehanikas vadlinijam, ar
iespéjamu maksliga intelekta izmantoSanu dazados limenos, sakot no skriptos
definétas uzvedibas, lidz masinmacisanas pieeju izmantosanai.

Projekta izstradatais prototips paredzés izmantoSanai dazados pielietojuma
apgabalos, piem., arhitektdra, industrialaja apmaciba, tirisma un maksla. Lidz ar to 3D
mode|u grupéSana pa témam ir aktuala, tacu vel aktualak ir rast iespéju 3o
kategorizéSanu nodrosinat, atkariba no vajadzibam. Ta ka prototips izstradas Unity
platforma, tad redigésanas rezima ir érti 3D modelus importét un klasificét pa témam,
tacu nokompiléta projekta izpildisanas laika ir jarod iespéja ieklaut jaunus 3D modelus
(objektus), papildinot objektu datu bazi péc vajadzibas. Dotaja bridi tas tiek realizéts
izmantojot 3D modelu arhivu sagatavosanu (AssetBundles), tacu tas nav parak érti.
Turpmak 3D modelu parvaldibu paredzéts parstradat uz adreséjamo resursu sistému
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(Unity Addressable Asset System), kas nodroSinas iespéju izmantot tikla resursus un
padaris procesu automatizetaku un elastigaku.

Nakosais butiskais solis ir nodrosinat prototipa izmantosanai dazadas vidés un
ultraplatjoslas pozicijas izsekoSanas konfiguracijas, kur atskirigs telpu un laukumu
izmérs. Seit galvenais ir sdakumu koordinitu saldgo$ana un érta telpas izméru
uzstadiSana, kas sistéma dotaja bridi ir izdarams redigéSanas rezima. Ja Si
funkcionalitate klGs arvien aktualak, tad to iespéjams ieviest caur vides dalibnieka
saskarni (UX). Pasreiz Sadas telpas konfiguracijas sagatavosana ir visai laikietilpiga.
Nakotné UWB komplekti varétu bat mobili, jo bezvadu tehnologijas un automatiska
enkur staciju kalibréSana nodroSinas daudz értaku un atraku telpas un laukumu
sagatavoSanu pozicijas izsekosanai.

Objektu un vides dalibnieku uzvediba papildinatas realitates rezima.

Standarta reZima nodrosSinasana ietver vienu vides daltbnieku ar MagicLeap
papildinatas realitates brillem, UWB sensoriem asociétiem 3D modeliem un sensoru
neatkarigiem statiskiem un dinamiskiem modeliem. Sakara ar to, ka sakotnéjais
papildinatas realitates risinajums tika izstradats Meta2 brillém, bet $ads modelis vairs
no razotaja puses netiek atbalstits, tad tika pienemts Iémums parstradat
programmatdru priekS MagicLeap papildinatas realitates brillém, kas ir ievérojami
jaunaks un funkcionalaks brillu modelis un Sis modelis ir pieejams Vidzemes
Augstskolas Virtualas un papildinatas realitates tehnologiju laboratorija.

Papildinatas realitates scenarija tiek nodrosinats tas, ka vides dalibnieks redz
réalo telpu un virtualos objektus, kuri tiek projicéti UWB sensoru pozicijas. Sensorus
parvietojot, mainas ari virtuala objketa atrSanas vieta. Lai noteiktu ari pasa vides
dalibnieka atrasanas vietu, viens sensors tiek piestiprinats ari pie MagisLeap brillém.
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Lai nodrosinatu iespéju attélot dazada veida 3D modelus UWB sensora pozicija,
papildinatas realitates rezima tiek nodrosSinata speciala dialoga forma, kura ar
MagicLeap kontroliera palidzibu var izvéléeties dazadu 3D modelu ieladi, no ieprieks
sagatavota objektu arhiva (datu bazes).

UWB Settings

UWE Output Data

UWB objektu avatarutelade no interneta

Izvélétais objekts (3D modelis) tiek ieladéts un novietots pozicija, kura atrodas
UWB sensors. Katram telpa izsekojamajam sensoram ir savs identifikators.




UWB sensora pozicija projiceta 3D modela poziciju ir iespéjams pieregulét,
situacijas ja pozicija ir nepreciza, ko var ietekmét pats 3D modelis, piem., ta definétais
rotacijas centrs.
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UWB objekta pozicijas nobides iestatisana

Ja ir nepiecieSamiba 3D modeli atsaistit no UWB sensora un padarit to statisku,
tad atzime, ka jaignoré X,Y,Z asu vértibas. Var ignorét art atseviskas asu vértibas.

Rotation

UWB objekta statiskas pozicijas ievadisana/nomaina




Telpa ir iespéja novietot art UWB sensoram nepiesaistitu objektu (3D modeli).
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Statiska avatara pievienosana

Pievienota statiska modela pozicijas ir iesp&jams mainit. Pasreiz pozicijas maina
notiek izmantojot dialoga logu, tacu tiks nodroSinata iespéja modeli parvietot ar
kontroliera palidzibu.




Papildus planotajai un esosajai sistemas funkcionalitatei, tiek ieviests divu un
vairaku vides dalibnieku sadarbibas reZzims, kas nozimé to, ka ar sensoriem
piesaistitajjem modeliem, vairaki vides lietotaji var savstarpéji mijiedarboties.
Standarta RTLS (Real-time locating system) serveris sagatavoto UDP (User Datagram
Protocol) paketi stita vienam sanéméjam, tapéc nepiecieSams veikt pakesu klonésanu
un atbilstoSo satitaja-sanéméja adresu noradiSanu UDP paketes galvenes laukos.
Pakesu pavairo$ana un satiSana uz vairakam IP adresém janodrosina reallaika ar péc
iespéjas mazaku laika aizturi. Ja papildinatas realitates rezima janodrosina sensoriem
nepiesaistito 3D objektu attéloSanu un sinhronizaciju starp vairakiem lietotajiem, tad
jaizmanto Unity spéles objekts ar tikla parvaldibas komponentém, kas detalizétak
aplukotas nako$aja sadala par objektu un vides dalibnieku uzvedibu virtualas realitates
rezZima.
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Objektu un vides dalibnieku uzvediba virtualas realitates rezima.

Standarta reZima nodroSinasana ietver vienu vides dalibnieku ar HTC Vive
Cosmos vai Oculus Quest virtualas realitates brillem, virtualas telpas 3D modeli, UWB
sensoriem attiecinamus 3D model|us un sensoru neatkarigos 3D mode]us. Telpas 3D
modelim jabut salagotam ar reala izsekojama laukuma izmériem. Testu un paraug
scenarija tiek izmantots speciali sagatavots Virtualas realitates tehnologiju
laboratorijas 3D modelis, kura objektu (galdu, datoru, skapju u.c.) pozicijas atbilst
realas dzives objektu pozicijam.



Vairaku UWB sensoru izsekoSana un vairaku 3D modelu attélosana. Lidz Sim
veikti testi ar desmit kustiba esoSiem UWB sensoriem un attiecigi desmit 3D
modeliem.

ke amputer

UWB tagu kontroléti objekti



UWB sensoram piesaistito 3D modeli ir iespéjams nomainit, izmantojot ieprieks
sagatavotu 3D mode]u arhivu (datu bazi).

3D modelu arhiva pieejamie resursi tiek attéloti érta loga, no kura izvélas
nepiecieSamo modeli ar kontroliera palidzibu.




Ta ka testu veikSanai nepiecieSamie 3D modeli tiek ieglti no bezmaksas
pieejamajam mode|u datu bazém (3D Warehouse, GrabCAD, Sketchfab u.c.), tad ne
vienmer to pozicija un izmérs atbilst konkrétajai virtualas realitates ainai. Tapéc vides
funkcionalitate nodroSina iespéju maintt objekta izméru un virzienu.
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Virtualas realitates reZima ir iesp€ja mainit ari objekta atrasanas koordinates, ja
nepiecieSams pielagot ta poziciju.
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UWB tagu objektu pozicijas nomaina



Vides dalibniekam értaka iespéja ir 3D modela novietoSana vélamaja pozicija ar
kontroliera palidzibu.
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UWB tagu objektu parvietosana ar kontrolieri

Telpa ir iespéja novietot ari UWB sensoru neatkarigus 3D modeus, ka ari
nodroSinata iesp€ja standarta manipulaciju veikSanai, izméra maina, pozicija, rotacija.
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UWB tagam nepiesaistitu objektu pievienosana

Lai art pie projekta uzdevumiem nav paredzéts, tomeér perspektiva ari virtualas
realitates rezZimam tik ieviests vairaklietotaju rezims, kas atlaus vairakiem vides
daltbniekiem sadarboties sava starpa. Galvenais uzdevums ir nodroSinat objektu un
daltbnieku pozicijas sinhronizaciju caur tiklu, lai visi redz vienotu telpu un situaciju. Lai
to realizétu, ir jaizmanto Unity spéles objekts ar tikla parvaldibas komponentém
(GameObject, NetworkManager un NetworkManagerHUD).
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Vairaklietotaju sadarbibas nodrosinasanai tiek izmantota sekojosSa struktira,
kuras pamata ir transporta limenis, kad nodrosSina pamat datu parraides tiklu
komunikaciju. Komunikacija pamatos tiek balstita uz klienta-servera arhitektaru, tacu
ir iespéja izmantot ari vienadranga (peer-to-peer) arhitektlru. Augstakie Ilimeni
attiecigi ietver savienojuma nodibinasanu, uzturésanu, zinojumu sdtiSanu un
partraukSanu. Zinojumu sttiSanai tiek izmantots UDP protokols, lai tikla bltu péc
iespéjas mazaks aiztures laiks un sekmigak notiktu procesu sinhronizacija reallaika.
Lietojumprogrammatdaras limeni svarigi identificet objektu stavokli un darbibas, to
kontroles mehanismus un pasa vides dalibnieka kontroli.

Low Level API
Connection / Reader / Writer Messaging & Serialization

NetworkClient / NetworkServer Connection Management

Networkldentity / NetworkBehaviour Object state & Actions

NetworkScene / ClientScene Object Life-Cycle

NetworkManager Game Control
NetworkLobbyManager Player Control
NetworkTransform

NetworkProximityChecker

Tikla darbibas uzsakSanai svarigakas izmantotas metodes ir:
NetworkManager.StartClient (nodrosina klienta lomu tikla)
NetworkManager.StartServer (nodroSina servera lomu tikla)
NetworkManager.StartHost (klients un serveris vienlaicigi)
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