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Cotoje

= Simulace fyziky pevnych téles a mechanismu pfimo
v MATLABuU e

= Dynamika, kontakty a kolize, tfeni, vazby, pruziny,
sily, silova pole atd.

= (QOteviena architektura pro uzivatelské prvky

= Scéna se stavi z objektl phx.*

— kresli se do béznych axes, zadné zvlastni okno nebo
jiny program

= \elké mnozstvi téles vredalném Ccase

— bez nutnosti externi grafickeé karty

Total: 10

— bez dalsich toolboxu
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Snadné pouziti

% Hello physics!

FIGURE

clf; view(3); axis("equal"); grid("on");
camlight("headlight");

phx.Body("Position", [0.6 -0.5 2]);
phx.Body("Type", "static");

sim = phx.Simulation;

sim.step(1, 100, 1);
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Cotoumi

télesa, vazby, sily, senzory
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Télesa a tvary

= Primitiva
— kvadr, koule, valec, kuzel, kapsle
= Obecné meshe

— vlastni trojuhelnikova sit

— import z STL, URDF, OBJ a PLY
=  (Generované tvary

— extruze, rotacCni télesa, kameny, terén

=  Barvy, materialy, textury




2

£ HUMUSOFT’
o A4 V4
Kolize a treni
= Kontakty presnych primitiv, konvexnich i s
° FIGURE FORMAT LAYOUT
nekonvexnich tvaru T

= Trfeni arestituce nastavitelné pro kazdé téleso zvlast
= Terén jako vySkova mapa

~
= Hromadné interakce (tisice téles ve scéné) .

t =0.02 s head z = 3.21 m
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Vazby a mechanismy

= Rotacni, posuvna, valcova, sféricka, pevna

= Poddajna vazba (silentblok, bushing)

= Vazba s pfevodovym pomeérem

= (QObecnavazba se Sesti stupni volnosti a limity

= Motoryve vazbach
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Pruziny, lana a simulace prostredi

Pruzina s tuhosti a tlumenim

FIGURE

Figure 1 X

Lano vedené pres kladky

Tryska nebo vrtule s reakénim momentem

Odpor prostredi

Simulace vztlaku a hydrodynamického tlumeni

Crate 0.30 m rope reeled -0.00 m tension 0 N (weight 2256 N)

Waypoint 1/4 alt 1.82m throttle 86 % gimbal 0.0 deg
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Pole a nekontaktni sily

Figures

= Monopoly

FIGURE FORMAT LAYOUT

Figure 1 X

— gravitace, elektrostatika
= Dipoly
— magnetické interakce
= P{sobina dalku, mezi vSemi télesy navzajem

= Silocary se daji zobrazit

Done: sorting accuracy 100.0 %
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Senzory a méreni

= Paprskovy senzor (lidar)
= Detekce a pocitani téles v oblasti
= Vzdalenostia rychlosti mezi télesy

= Zaznam libovolnych property v case

= Stopa pohybu

nothing in sight | speed = -1.6 m/s
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Prefabrikaty scény

= Hotové stavebni bloky, jeden fradek
misto dvaceti

— arena - podlaha se ¢tyfrmi sténami
— wall-zed z cihel

— scatter - nahodné rozmisténi bez
prekryvl

— chain - fetéz ¢lankd podél lomené
cary
= |mport ze soubord
- URDF
- OBJ
— STL
- PLY
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54 piikladu v instalaci

= kazdy s nahledem a popisem pfimo v napovédé MATLABuU

£ HUMUSOFT’
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Kde to bézi

desktop, web i Simulink

13
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Kompatibilita
PLATFORMY
Windows Linux MacOS MATI.'AB
Online
MATLAB
v v v v
Desktop L L L -
Q | Live
'L | Editor
o
App
o v v v v
Q- | Designer L L L -
Simulink

vSude stejné API
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Simulink

Jediny blok PhxModel

= Scéna ze skriptu nebo z MAT souboru | o] e o] e @ A
‘ é ©  ["a|phxex_sim_stand ) —v ;E
ElECY 2
= Vstupy a vystupy se vazi na property objektu 2
s Ot g y
— Body.Position(3) =
— Spring.Length, ... Y e
StandRR.Position
| |

Plna co-simulace, krok za krokem - sctiesioveco L

HOME MEASUREMENTS

| Ready . Sample based ,T=10.0000 Ready Sample based T=10.000C
Vl(i

eo - simbuggy.mp4 - 12's
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Na co se da spolehnout

rychlost a opakovatelnost
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Rychlé, deterministické, pod kontrolou

= \lykon
— okamzité vytvoreni scény
— silné optimalizované vypocty

— rychlé vykreslovani

= (Opakovatelnost
— stejny vstup da vzdy stejny vysledek, i po restartu

— pouzitelné pro optimalizacni ulohy

= Rizeni

— plné synchronni, krok fidite vy

— cela simulace jednim volanim, nebo krok po kroku
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= Cisté objektové API, se kterym si agent poradi alions

FIGURE

Figure 1 X

= |nstalace obsahuje agentni skills

— stavba scény, vazby a sily, zaznam a pohled, Simulink

= Cast prikladd v galerii postavil agent sam

- ,,postav ctyrnohého robota s osmi motory a nech ho
prejit pres prekazku"

20.0 s +5.21'm +0.26 m/s
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Kde to vzit

instalace, licence, pouziti

19
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Dostupnost a pozadavky

= MATLAB File Exchange = MATLAB R2025a a novéjsi

— https://www.mathworks.com/matlabcentral/fileexch
ange/184168-phx-toolbox-3d-rigid-body-physics-for- . ) »
matlab- = °© = Zadny dalsi toolbox

= Simulinkjen pro blok PhxModel, jinak neni potfeba

= Minimalistické HW poZadavky
— do 20 MB na disku

- funguje i sintegrovanou grafickou kartou

— nezatézuje pri necinnosti

= Licence
= GitHub — aktualné zdarma jako technical preview pro nekomercni ucely

— ostatni pfipady na dotaz

— github.com/Humusoft/phx
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Na co se to hodi

Vzdélavani a vyuka

— interaktivni fyzikalni piskovisté pro studenty
Rychlé prototypovani mechanismu

— klouby, pruziny a motory sestavené béhem nékolika minut
Vozidla a robotika

— kolova vozidla v terénu, dopravniky, chapadla a roboti

Vyvoj a testovani fidicich algoritmu

— deterministické, plné synchronni krokovani, kosimulace se
Simulink modely

Prostfedi pro u¢eni s umélou inteligenci

— rychlé, opakovatelné simulace, které mohou agenti umeélé
inteligence vytvaret a ovladat prostrednictvim API

Virtualni testovaci stolice

— padové testy, stresové scénare a studie ,,co kdyby“ s
vestavénym protokolovanim, mérenim a obnovou stavu

Interaktivni aplikace a prezentace

— Integrace s App Designerem

ﬁ“ﬁfi{UMUSOFT@
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Souboj jerabl
= Utkani o titul krale jerabu

= Hodnotné ceny

m Zacatek 19.00

Press any key to start.
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Dekuji za pozornost
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