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1 KIVONAT

Minden, ami a valdsagban koriil vesz minket 3D-s. Ha valamit alkotni akarunk, akkor 3
dimenzidban kell latnunk, gondolkodnunk, tervezniink. De legtobbszor az eszk6zok, amiket
hasznalunk 2 dimenzidsak pl. a papir-ceruza, képernyd.

A dolgozatom célja bemutatni egy olyan rendszert, mely barmely személyi szamitogépet
képes 3D-s szorakoztato-, vagy (és inkabb) munkaalloméssd varazsolni (par kiegészitd
dologra azért sziikség van).

A rendszer, amit kitaldltam azért egyedi, mert 6tvozi a jelenlegi kor teljesen mas célra feltalalt
eszkozeit, egy olyan VR (Virtual Reality) eszk6zzé, mely képes azt nyljtani, amit pl. a
BMW-nél hasznalnak tervezéskor, annyi arbeli kiilonbséggel, hogy az én rendszerem par
100$-ba, mig az 6vék par 100.000$-ba kerdil.

A rendszerem segitségével a mérnokok, tervezok, kutatok valds 3D-ben tudjak tanulmanyozni
kutatasuk targyat, gy ahogy a vald életben is létezik, igy az energidjukat teljes mértékben a
kutatdsuk innovativitasara tudjdk forditani (nem pedig egy 2D-s kép 3D-ben valo

elképzelésére).

2 BEVEZETES

Az emberiség napjanak nagy részét a fizikai vilagban tevékenykedve tolti. A fizikai vilagunk
minden alkotd eleme hiromdimenzids, tehat mindennek van szélessége, hosszlsaga és
magassaga. Mi, emberek, ebben a vilagban ¢€liink ¢€s tapasztalunk, igy ez az a vilag, az a
kornyezet, melyben az ember a legjobban tud boldogulni mindenféle feladattal. Am amikor
arra keriil a sor, hogy az ember valamit alkosson, valamit megtanuljon, valamit
megtapasztaljon, sokszor nagyon nagy ara lehet, ha ezeket a valosagban akarja megtenni.
Példaul, ha valaki egy sportautdt szeretne elkésziteni, az nekiallhat, €s 0Osszerakhatja
fémdarabokbol, vagy sokkal kifinomultabb megoldas lenne, ha tervrajzot készitene, lerajzolna
az alakjat, de igy arra kényszeriilne, hogy a fejében elképzelt hdromdimenzids dolgot két
dimenzidban rajzolja le és fejlessze, egészen addig, amig neki nem dallna a fizikai
megvalositdsnak, ami mar 3D-ben zajlik. Masik eset, ha valaki szeretne megtanulni
repiil6gépet vezetni, az megtanulhatnd a vezetést egy igazi nagy Boeing 747-esen is, vagy egy
klausztrofobias legy6zhetné a félelmét, ha elmegy egy igazi barlangba, és ott nézne szembe
félelmével. Am az el6z6 sorok olvasasakor felmeriilhetett mindenkiben a gyant, hogy létezik

ennél jobb megoldas is, ami kevesebb anyagi teherrel és fizikai kockazattal jar. Mindenkiben
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felmeriilhetett az Otlet, hogy mi lenne, ha a valosdgot oly mddon utdnoznank, hogy az
elhitesse veliink, hogy tényleg az igazi vilagban vagyunk. A valdsag ilyen mértéki utanzasara
kitalalt rendszereket VR-nek (virtual reality) nevezziik. A fenti példakat ilyen rendszerekkel
lehet jol megoldani, vagy is autdtervezéskor a tervezd valos 3D-ben lathatja alkotdsat, a
repiilégép-vezetd tanonc repiildgép szimulator segitségével tanulhat, ha ott lezuhan se emberi,
se anyagi veszteség nem éri. A klausztrofobias beiilhet egy CAVE rendszerbe, és ott szembe
nézhet félelmével, gy hogy azt barmelyik pillanatban ki lehet kapcsolni, ellentétben egy

igazi barlanggal.

2.1 MI11SAVR?

“Az ezredfordulora széles korben elterjed a Virtudlis Valosag nevii technoldgia. Segitségével
bejuthatunk a komputer teremtette mesterséges vilagegyetembe, amelyben a lehetdségek a
képzelethez hasonléan korlatlanok. Alkotdi millionyi pozitiv hatasrél almodoznak, mig
masok gondolataink szabadsagat féltik tdle.”

(Leonard, B: Flinyiroember cimii filmjébdl)

A virtualis valosag kifejezés azokat az alkalmazasokat fedi, melyek szamitogép segitségével a
valdsagban nem létezd vilagot hoznak létre, gy hogy abba a felhasznalé minél jobban bele
tudja ¢élni magat.[3] Célja, hogy azt az illuziot keltse, mintha az lenne a valdsag. Ennek
elérésére ezek az alkalmazéasok Osszetett rendszerekre tdmaszkodnak, melyek minden emberi
érzékszervre kiterjedd stimulédciodt generalnak, igy a felhasznald6 mar nem egy nézdje lesz a

virtualis valosagnak, hanem aktiv résztvevdje.

2.2 VR RENDSZER RESZEI

A VR rendszerek az ember ¢és a szamitogép olyan specialis kapcsolatat hozzak 1étre, melyben
az ember valdsaghtli ingereket (latas, hallas, tapintas) kap a virtualis kornyezettdl, és aktivan
képes reagalni ezekre Ugy, hogy az megjelenik a virtudlis kdrnyezetben.

Részei: [5]

e ember
szamitogep
virtudlis kornyezet
bemeneti eszk6z0k
kimeneti eszk6zok
halozat
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1. abra [2]

haldzat

A részek koziil a legfontosabb az ember, hisz 6 az, aki érzékel, és aktivan tevékenykedik a
virtualis kornyezetben. A virtudlis kornyezet az a szamitogép altal generalt 3D-s modell, mely
megjelenésben (pl. szin, anyag, alak) és viselkedésében (pl. graviticid, hangok) teljesen
hasonld az igazi vilaghoz. A virtudlis kdrnyezettel torténd kommunikacidohoz sziikség van
bemeneti és kimeneti eszkozokre. Ezen eszkozoket két kritérium alapjan hozzak létre, az
egyik az adott rendszer specialis tulajdonsagai (pl. irhajo szimulator), a masik az emberhez
vald természethli hozzéigazitasa (pl. érzékelds kesztyll). Az ember a bemeneti eszkdzok
segitségével tudja manipulalni a virtudlis vildgot, a kimeneti eszkozok segitségével pedig
¢rezheti azt. Ebben a rendszerben a héaldzat szerepe, hogy egy virtualis kornyezetet egyszerre

tobben is tudjanak hasznalni, akar a vilag kiillonb6zd pontjairol is.

2.3 VR RENDSZER TiPUSOK

VR rendszereket tobb modon is lehet osztalyozni (pl. képmegjelenités, interaktivitds). A
legelterjedtebb osztilyozas a jelenlét érzésének (degree of presence) €s a belemeriilés
érzékelésének (sens of immersion) mértéke szerint jott 1étre.
Harom fajtaja van:

= asztali (non-immersiv)

= kivetitds (semi-immersive)

=  HMD-s (fully immersive)
Az asztali rendszer egy 2D-s képernyd, billentylizet, egér, esetleg valamilyen 3D-s bemeneti
eszkoz Osszecsatolasabol (pl. SpacePilot) tevdédik Ossze. Ez a legolcsobb, legelterjedtebb

konstrukcio a legkevesebb befolyassal az érzékelésre.



A Kivetitdos rendszer egy vagy tobb nagy képernyd vagy projektor és kiilonb6z6é 3D-s
bemeneti eszkdz Osszecsatolasabol (pl. joystick, érzékelds kesztyl) tevodik Ossze. Az ara fiigg
a kivetitdk és a bemeneti eszkozok mindségétdl, itt az 4ar ardnyosan ndé az érzékelés
befolyéasolasanak mértékével.

A HMD-s (Head-Mounted Display) rendszer egy fejre csatolhatod kijelzébdl és kiillonbozo
3D-s bemeneti eszkdz Osszecsatolasabol (pl. érzékelds kesztyli, ruha) tevodik Ossze. A
legdragabb és jelenleg a legnagyobb befolyassal bir az érzékelésre. Hisz a HMD 360 fokos

3D-s latast biztosit a virtualis vilagban.

Kiilonb6z6 VR rendszerek teljesitménybeli 6sszehasonlitdsa

Asztali Kivetitos HMD-s
Fdbb jellemzok (non-immersiv) (semi-immersive) (fully immersive)
Felbontas magas magas alacsony - kdzepes
Eszlelés mértéke alacsony kozepes - magas magas
Helyzet tudatossag alacsony kozepes magas
Latoszog alacsony kozepes magas
Belemeriilés érzése nincs - alacsony kozepes - magas kozepes - magas

2. 4bra [4]

2.4 JELEN

Jelenleg a vilagban tobb szazféle megvaldsitasa 1étezik a VR rendszereknek.
Néhany érdekesebb:
= Repiil6 szimuldtor (NASA): egy teljes repiilogép pilotafiilke ablakok helyett
képernydkkel és ez az egész egy nagy dobozban pneumatikus labakkal
= Ejtéernyds kiképzé (U.S. Navy): egy HMD-bdl, ejtéerny6hambol és azt mozgatd
motorokbol all.
= CAVE rendszer (Chicago's Electronic Visualization Laboratory) 5 projektor (padlo+4
fal) és mozgaskovetés
= 3D-s modell megjelenité (BMW): egy mozi DLP projektor, Z-screen, eziist vaszon és

joystick




2.5 3D-S MEGJELENITES

A késObbiekben leirtak megértéséhez sziikség lesz néhany 3D-s megjelenitési technika
ismeretére, ezért ezeket roviden Osszefoglalom.

A valosaghti 3D-s vizualis kép eldallitasa az emberi szem térlatdsanak miitkodését hasznalja
ki. A 3. abréan lathatjuk, hogy a bal ¢s jobb szemiink két kiilonb6zd képet allit eld, és ezek
Osszeillesztésével az agyunk egy 3D-s képet hoz Iétre. Ezt az elvet haszndljdk ki a 3D-s

megjelenitési technikak.

3. abra [6]

2.5.1 ANAGLIF

A két (jobb és baloldali) képet kiilonbdzo szinek szerint megszlrik és Osszeillesztik egy
képpé, majd a sziirésnek megfeleld szemiiveget hasznalva a bal képet csak a bal szem latja és
a jobbot csak a jobb. A legelterjedtebb a vOrds-cian, melynek szinsziirési technikdjat a 4.
abran lathatjuk. Hatranya, hogy az eredeti kép szinei sériilnek, émelygést, fejfajast okozhat.

Elénye: konnyen eléallithatd és olcso hozza a szemiiveg.

Right Sterecimage

Celorchannels

4. abra [2]
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2.5.2 PASSZiV SZTEREO

Lényege, hogy a jobb ¢és baloldali képet kiilonb6zé mddon polarizaljak (vagy szineltolast
végeznek — DolbyDigital3D), melyet a szemiiveg megfeleléen polarizalt lencséje 1at csak.
Létezik linearis (IMAX) ¢s korpolarizacios (RealD) technika. A jelenlegi legkifinomultabb
technika, egyetlen hatranya van a fényerd csokkenése, mivel minden sziiré tompitja egy kicsit

a kép fényességét.

2.5.3 AKTIV SZTEREO

A jobb és baloldali képet egymds utan jeleniti meg minimum 120 Hz-es frekvencidval (60
szemenként). Ahhoz, hogy a jobb szem csak a jobboldalit és a bal csak a baloldali képet
lathassa, egy olyan szemiivegre van sziikség, melynek a lencséi el tudnak teljesen sotétedni
mikor a masik szemnek megfeleld kép van kivetitve. Igy e szemiivegek lencséi LCD panelek,
melyek aram hatasara elfeketednek. A szemiiveg és a vetitd nagyon pontos szinkronizaldsa
sziikséges ahhoz, hogy ez a technologia 3D-s élményt nyujtson. Hatranya, hogy draga a

szemiiveg, ¢s émelygést, fejfajast okozhat.

2.6 SAJAT CELKIT] ZESEK

Egy olyan virtudlis valdsag rendszert megalkotni, mely tobbféle 3D-s modell, illetve péalya
betoltésére lesz alkalmas. Ezeket meg kell tudja jeleniteni 2D-s képernydn (projektoron),
anaglif, vagyis szinkédos 3D-ben, passziv 3D-ben ¢és aktiv 3D-ben. A rendszer kell tudjon
fejkovetést, a 3D-s hatas fokozédsa miatt , illetve valamilyen bemeneti eszk6zok segitségével
kell lehessen jarkalni a betoltott modell kortil, illetve ha palya van betdltve akkor a palyan. A
rendszer szamitdégép igénye ne legyen nagyobb, mint egy atlagos otthoni szamitdégép vagy
laptop. A rendszerrel szemben tamasztott legfontosabb igény, hogy barki megépithesse maga
is a leirasok segitségével, tehat egyszert, elérhetd és olcsod legyen.

A rendszer kitalalasanak oGtlete abbol az igénybdl sziiletett, hogy vannak tervezok, fizikusok,
bioldgusok, kutatdk, tanarok, akik 3D-s dolgokat 2D-ben kell megalkossanak és azt masnak
bemutassak. Ez azért rossz, mert egy tervezd megtervezi a 3D-s targyat 2D-ben, és nagy
segitséget jelenthetne neki, ha még gyartas eldtt lathatna, hogy a valdsagban is tgy fog
kinézni, mint ahogyan az a fejében megsziiletett. A kutatok kutatdsaik targyat
megtekinthetnék 3D-ben, ahol érzékelhetnék a tényleges kinézetét, és egyszeri emberek
szdmara is konnyen és latvanyosan el tudndk magyarazni, hogy 6k mivel foglalkoznak. A

tanarok a vizudlisan komplex dolgokat egyszeriibben meg tudndk értetni a tanuldkkal, ha azt
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ugy mutatnak be, ahogy az a valésagban mikro, normél vagy makroszinten torténik, igy a diak
latnd és nem a fejében kellene egy elmagyardzas hatasara elképzelje pl. a vizmolekula
szerkezetét.

A jelenben nem taldltam olyan rendszert, mely a fenti kovetelményeknek egyszerre tenne
eleget. Rengeteg 3D modellnézd program létezik, de egyik sem biztosit anaglif, passziv vagy
aktiv 3D-s megjelenitési modot, nem tartalmaznak fej kdvetést és ezeket a programokat nem
lehet 6sszekotni szimpla konzolokkal, csak draga és Osszetett bemeneti eszkozokkel, amelyek

nem a programhoz, hanem az operacios rendszerhez csatlakoznak.

3 IR3DV VR

IR3DV (Interaktiv Real 3 Dimensional Viewer) elnevezést kapott a rendszer, melyet a fentebb

emlitett célkitlizéseknek megfelelden terveztem meg.

3.1 IR3DV RESZEI

A részek leirasat az érthetdség kedvéért a virtualis kornyezettel kezdem, majd a kimeneti,
bemeneti eszkdzokkel folytatom és a szamitégéppel zarom. Az IR3DV VR konstrukciom nem

tartalmaz halozati részt.

3.1.1 VIRTUALIS KORNYEZET
A virtudlis koérnyezetet Java3D-ben megirt IR3DV szoftver, tovabbiakban program, biztositja.

A program jelenleg harom kiilonb6zd fajlformatumbdl képes betdlteni 3D-s modelleket, ezek
WRML (Virtual Reality Modelling Language), OBJ és MS3D (MilkShape 3D). Osszetett
palyak felépitése és betoltése jelenleg fejlesztés alatt van, melyre a JMonkeyEngine-t fogom
hasznalni.

A virtudlis kdrnyezetet megtekinthetjiik ,,tanulméanyozo6™ illetve ,repiil6” modban. Az els6
esetén a nézd egy helyben van és a betoltott objektumot mozgatja, a masodik esetben az
objektum egy helyben van és a néz6 jarkal. A fejkdvetés bekapcsolasa esetén mindkét esetben
a fej mozgasdnak megfeleléen a nézet Ggy mozdul, hogy a felhasznaléban olyan érzés
keletkezzen, mintha él6ben latna.

Az objektumhoz hozzarendelhetiink fényeket (szin, pozicio, tipusallitasi lehetdséggel),
megjelenithetjiik a koordinatakat, tetszOleges hatteret allithatunk be, illetve informacidkat

kérhetink le.


http://en.wikipedia.org/wiki/Virtual_reality

A virtualis vilagrol barmely megjelenitési modban készithetlink pillanatfelvételt bmp, illetve

Jjpeg kiterjesztésben.

A program a virtudlis kornyezetet jelenleg normél 2D-ben és anaglif 3D-ben képes

megjeleniteni, passziv €s aktiv 3D jelenleg fejlesztés alatt all.

3.1.2 KIMENETI ESZKOZOK

A kimeneti eszkozok kiilonbozé konstrukcioja sziikséges az egyes megjelenitési modokhoz,

melyet a program ki tud generalni.

Konstrukeiok:

Normal 2D-s megjelenités esetén tetszdleges képernyd vagy projektor hasznalhato.
Anaglif 3D-s megjelenités esetén tetszéleges képernyd vagy projektor hasznalhato,
am figyelni kell a DLP-s projektorok szivarvanyhatdsadnak elkeriilésére, mivel ez
elronthatja teljesen a 3D-s élményt. Szivarvanyhatas olyankor keletkezik, amikor a
vaszon vagy a projektor megmozdul pl., ha valaki a villamos megalléval szemben
lakik, akkor nem ajénlatos ez a technologia hasznalata, mivel minden villamos
elhaladdsakor szétesik a 3D-s kép. Ennél a megjelenitésnél még sziikség van
szinkddos szemiivegre is, voros-cidn tipusura (a program erre a tipusra van megirva).
Passziv sztereé 3D-s megjelenitésnél két projektor, két korporalizalt lencse és
korporalizalt szemiiveg és egy nem-depolarizald (eziist) vaszon sziikséges. Ezek
elhelyezését a Hogyan résznél lathatjuk.

Aktiv sztereé 3D-s megjelenitésnél egy DLP-s projektor, ,,shutter” szemiiveg és

jelado sziikséges.

3.1.3 BEMENETI ESZKOZOK

A program képes utasitdsokat fogadni billentylizettdl, egértdl és wiimote-tol. A wiimote a

Nintendo Wit jatékkonzoljanak a f6 kontrollere, igazi nevén Wii remote.

=
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5. abra Wii remote (wiimote)
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A wiimote-ot jatékkonzolnak fejlesztették, &m tudasa miatt hamar a barkacsolok kedvence
lett. Tudasa

= infrakamera: 1024 x 768-as felbontas, 100 Hz-es frissités, 45 fokos 14tdszog

= gyorsulasmérd: 3 tengelyes linedris gyorsuldsmérd +/-3 g érzékeléssel

= ]2 gomb

= vibralas (tapintasi visszacsatolashoz)

= didda (latas visszacsatolas)

= telefon mindségli hangszoro (hallas visszacsatolas)

= bluethoot: 10 méteres hatotavolsaggal, sajnos nem 100%-osan HID szabvanyos

= belsé memodria, bovitdport, két ceruzaelemmel miitkodik
A rendszer két wiimote-ot hasznal fel, egyik a fejkovetésre, masik a kézzel torténd
navigalasra.
A fejkovetéshez, és a kurzor pozicionalashoz sziikség van egy olyan szemiivegre, melynek két
felén egy-egy infradiddat helyeziink el, valamint egy ,,sensorbar’-ra. Ezeket sajat magunk is

megépithetjiik, példat a Hogyan fejezetnél taldlunk.

3.1.4 EMBER

A rendszer altal eléallitott 1atvanyt tobb személy is €élvezheti egyidejlileg, csak a fejkovetés
illetve iranyitds egyszemélyes. Az anaglif, passziv illetve aktiv 3D megtekintéséhez a
technologidnak megfeleld szemiiveget kell viselni. Egyszemélyes felhasznédldsa esetén a
fejkovetés még 2D megtekintéssel 1s 3D-s érzetet kelt. Az egyik wiimote a fejkdvetést €s

kurzor pozicionalast valositja meg, a masik a navigalast teszi lehetdvé.

3.1.5 SZAMITOGEP

A rendszer szamitogép igénye egy atlagos otthoni gép vagy laptopban mertil ki. A passziv
3D-s megjelenitéshez sziikség van két vided kimenetre, vagy egy Matrox DualHead2Go
elosztora, mely egy vided kimenetet kétfele tud osztani. A szamitogépre fel kell legyen

telepitve az IR3DV szoftver és ennek mitkddéséhez sziikséges egyéb szoftverek.

3.2 IR3DV SZOFTVER

Java és Java3D-ben fejlesztett szoftver, mely egy 3D-s virtudlis kdrnyezet betoltésére,
megjelenitésére €s a benne torténd mozgasokra ad lehetdséget. A nyelv kivalasztasanal a
konnyti és gyors fejleszthetdség valamint a platform fiiggetlenség jatszott dontd szerepet.

A szoftver miikodéséhez sziikséges a Java3D csomag telepitése, valamint windows esetén a

BlueSoleil bluethoot driver, mely a wiimote-al vald kapcsolattartasért felelds.
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A program egy wiimote segitségével képes a fejkovetésre (ez a megjelenitett kép alatt vagy

fol6tt helyezkedik el), mig egy mésikkal a navigalasra (a felhasznald a kezében tartja).

3.2.1 FEJKOVETES

A wiimote infrakameraja képes megadni az altala latott infrapontok (max. 4) helyzetét a
kameréja altal lefedett sikban. A kamera latja a szemiiveg két oldalara szerelt infradidda
fényét, megadja ezek koordinatait, kiszamoljuk a pontok kdzotti tdvolsagot, és hogy ez hany
foknak felel meg, igy mar ki tudjuk szamitani a fej tavolsagat a kameratol, majd a fej X
koordinatajat. Hasonloképp szamoljuk ki az Y koordinatat is, csak itt a sz0ghoz még a kamera
ddlésszogét is hozza kell adni.

Az érthetdség kedvéeért itt a kodrészlet:

dx = firstPoint.x - secondPoint.x;
dy = firstPoint.y - secondPoint.y;
pointDist = Math.sgrt(dx * dx + dy * dy);

radiansPerPixel = (Math.PI / 4) / 1024.0f; // 45 latasi szog 1024x768 kamera felilettel
angle = radiansPerPixel * pointDist / 2;
// egységnyi mértékben mivel a képernyd egy doboz és annak a magasséga 1
headDist = movementScaling * ((dotDistanceInMM / 2) / Math.tan(angle))/screenHeightinMM;
avgX = (firstPoint.x + secondPoint.x) / 2.0f;
avgY = (firstPoint.y + secondPoint.y) / 2.0f;
headX = (movementScaling * Math.sin(radiansPerPixel * (avgX - 512)) * headDist);
relativeVerticalAngle = (avgY - 384) * radiansPerPixel;//a kamera tengelyéhez viszonyitott szdg
if (cameralsAboveScreen)
headY = 0.5f+ (movementScaling * Math.sin(relativeVerticalAngle + cameraVerticaleAngle) *headDist);
else
headY = -0.5f +(movementScaling * Math.sin(relativeVerticalAngle + cameraVerticaleAngle) * headDist);

Ahogyan a fenti szamitasokbol is kitlinik ez a fajta fejkovetés a fej jobbra, balra, fel, le, elore
¢s hatra mozgasokat veszi figyelembe.
A kurzor pozicionalasat hasonloképpen szamoljuk, annyi kiillonbséggel, hogy itt a keziinkben

van a wiimote, mig az infrapontok a megjelenitett kép alatt vagy felett helyezkednek el.

3.2.2 NAVIGALAS

A keziinkben tartott wiimote fej eldre-hatra-jobbra-balra navigaciés gombjaval a gomboknak
megfeleld iranyba haladhatunk. A wiimote Z koordinata tengelye koriil forgatva jobbra és

balra ddlhetiink, az X koordinata tengelye koriil forgatva fel és lefele nézhetiink.

6. abra Wiimote forgatas érzékelése

12



3.2.3 3D RENDERELES

A Java3D a 3D- modelleket kirendereli nekiink a 2D-s képernydre, &m sajnos nem képes
anaglifes vagy sztere6 3D renderelésre, ezeket mi kell elvégezziik.
Eldszor is kézzel kell eldallitsuk a két képet, a jobb és bal szemnek megfeleld képet, majd

ezeket a megjelenitési modnak megfelelden kell 4talakitsuk.

3.2.3.1 Anaglif 3D

Az anaglif 3D technologianak az elveit mar a bevezetOben megismerhettiik, igy most csak a
programban felhasznalt szinszlirési modszereket ismertetem.

Mind a két szemnek legeneralt képet pixelenként szinszlirjiik és az igy kapott képet jelenitjiik
meg.

Modszerek:
Jelolések: A bal szem képének pixelszinei ril, g1,b1(vorés, zold, kek), mig az v2,g2,b2 a jobb
szem képének pixelszinei. Az eredmény képet az ra,ga,ba pixelek dltal alkotott kép fogja
megadni.

- Normal anaglif

. (0,299 0587 0,114Y (r, 0 0 0 T
Fal= 0 0 O [le [+ © & O || &
h 0 0 0 h, 0,200 0587 0,114) | A,
- Sziirke anaglif
Ta 0,299 0587 0,114 [ n 0 0 0 Ta

0,114 | &,

2l 0 0 0 hy 0,299 0,587
- Szines anaglif
. (0,299 0587 0,114Y (r, 0 0 0 T
Fal= 0 0 O [le [+ © 0 O || &
h 0 0 0 h, 0,200 0587 0,114) | A,
- Félig szines anaglif
. (0,299 0587 0,114Y (r, 0 0 0 T
Fal= 0 0 O |5 0 0 O || &
h 0 0 0 h, 0,200 0587 0,114) | A,
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- Optimalizalt anaglif

T, 0,299 0557 0,114) [ 0 0 o s

Fal=| 0 0 dE ] 0 0 O || g

b 0 0 by 0,299 0,587 0,114) | A

Osszehasonlitds
Anaglif Szellemkép Szintartas Retinalis verseny Egyéb

1. | Normal kevés nincs szin sotét kép
2. | Sziirke tobb, mint 1-nél nincs szin
3. | Szines részleges szin jelentds
4. | Fél-szines rosszabb, mint 3. kevesebb, mint 3.
5. | Optimalizalt rosszabb, mint 3. elenyészo

Tovéabbi mddszerek megirasa fejlesztés alatt van.

3.2.3.2 Sztere6 3D
Sztere6 3D esetén a jobb és a bal szemnek két kiilonb6zd képet mutatunk, tulajdonképpen azt

a két képet, melyeket az anaglif esetén szlrtiink, csak itt a technologia lehetové teszi, hogy a
két képet egy vasznon jelenitsiik meg ugy, hogy a szemeink csak a nekik megfeleld képet
lathassdk. A program maga a két képet két kiilon ablakba jeleniti meg, igy kdnnyedén
meghatarozhatjuk, hogy melyiket hol akarjuk megjelentetni pl. 1 képernydn és 2 projektoros
konfigurdcional a két képet a projektorokon akarjuk megjeleniteni, mig a program

kezelofeliiletét a képernyon.

3.3 TOVABBFEJLESZTESI LEHET ] SEGEK:

= Barmely megjelenitési modban video készitési lehetdség.

= Hangok létrehozasa a virtudlis kdrnyezetben.

= Virtualis kdrnyezetben torténd iitkozés érzékeltetése a wiimote vibralasaval.

* Figyelmeztetd hangok lejatszasa a wiimote-on.

= A 6 szabadsagfoku fejkovetés megoldasa.

= Navigélashoz a nunchuk (6. abra) hasznélata, mivel a rajta levo joystick segitségével
sokkal természetesebben ¢és kényelmesebben lehetne mozogni a virtualis
kornyezetben.

7. abra Nunchuk
14



4 HOGYAN

4.1 RENDSZER KONSTRUKCIO

Egyediil a passziv sztered 3D-s modhoz sziikséges kiilonlegesebb konstrukcio (7. ébra). A
tobbi konstrukcio annyiban tér el ettdl, hogy egy projektor kell csak, és nem kellenek a

poralizalo lencsék. A szemiiveg anaglif 3D megjelenités esetén piros-cian lencsés kell legyen.

polarizald lencsék

infradiodak

8. abra Passziv 3D

4.2 IR SENSORBAR! !

Uzletben is lehet kapni, de aki szeret barkacsolni, az olcson megesinalhatja maganak.

Kell paros szamu infradidda, melynek felét a tartd egyik szélére, masik felét a masik szélére
szereljiik fel. Az aramellatast megoldhatjuk elemekkel, vagy héalozati aramcsokkentdvel. Az
egymas mellé helyezet infradiddakat érdemes mas-mas szogben meghajlitani, igy novelve a

szélek vilagitasanak szogét.

9. abra Wii sensorbar [1]
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4.3 IR A SZEMUVEGRE

A szemiiveg két oldaldra fel kell szerelni két infradiddat, hogy a fejkdvetés miikodhessen. A
legegyszeriibb modja ennek, ha vesziink két olyan gazgyujtot (10. abra), melyekbe be van
épitve egy kis lampa, ezt egy csavar kicsavardsaval biztonsagosan eltavolithatjuk. Majd az
eredetileg benne levd diodat ki kell cserélni egy infradidodara és mar lehet is felragasztani a

szemiiveg jobb és bal szaranak lencse feldli részére.

10. abra Gyu;jto

11. abra Szemiivegre felszerelhetd infradioda
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