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Jazyk vysledku: CZE
Hlavni obor: JB - Senzory, €idla, méfeni a regulace
Uplatnén: ANO

Nazev vysledku Cesky:
Software pro zaznam a vyhodnoceni kondice €lenU armady a 1ZS

Nazev vysledku anglicky:
Software for recording and evaluating the condition of members of the army
and first responders

Abstrakt k vysledku Cesky:

Vysledek predstavuje je specializovanou méfici a analytickd aplikace urCenou
pro sbér, integraci a vyhodnoceni multimodalnich €asovych fad souvisejicich s
pohybovou aktivitou a fyziologickou odezvou Clenl armady a slozek IZS.
KliCovym principem je jednotnad datova vrstva zaloZend na InfluxDB, kterd
sjednocuje datové proudy z rUznych zdrojl (obrazova data, inercialni senzory,
EKG, stabilometrie) do spoleCné Casové osy. Aplikace umoziuje ukladani,
zpétné nacitani, export a reprodukovatelné vyhodnoceni. Aplikace podporuje
rezim real-time vizualizace pro operativni kontrolu integrity méfeni a rezim
offline analyzy pro zpétnou inspekci a validaci dat. V Casti kamerového zaznamu
je integrovan model MediaPipe Pose pro odhad postury téla. Vysledkem
kaZdého méfeni je databazové uloZena relace identifikovana tagem session_id,
ktera slouZi jako jednotny zdroj pro export do CSV i pro interni offline analyzu
pfimo v aplikaci. Software poskytuje sjednocenou platformu pro sbér, kontrolu
a vyhodnoceni heterogennich datovych proudl, coz umoznuje tvorbu
validovanych datovych sad a podporuje rozhodovani v oblasti fyzické kondice a
zdravotniho stavu uZivatelU.

Abstrakt k vysledku anglicky:

The result is a specialized acquisition and analysis application designed for the
collection, integration, and evaluation of multimodal time-series data related to
movement activity and physiological responses of members of the army and
first responders. The key principle is a unified data layer based on InfluxDB,
which consolidates data streams from various sources (image data, inertial
sensors, ECG, stabilometry) into a common timeline. The application enables
storage, retrieval, export, and reproducible evaluation of data. It supports a
real-time visualization mode for operational integrity checks during



measurement and an offline analysis mode for post hoc inspection and
validation. In the camera-based branch, the MediaPipe Pose model is
integrated for estimating body posture. Each measurement results in a
database-stored session identified by a session_id tag, serving as a unified
source for CSV export as well as for internal offline analysis within the
application. The software provides a consolidated platform for the collection,
monitoring, and evaluation of heterogeneous data streams, enabling the
creation of validated datasets and supporting decision-making regarding users’
physical fitness and health status.

KliCova slova Cesky:

multimodalni méfeni, Casové Fady, stabilometrie, postura, analyza dat

KliGova slova anglicky:
multimodal measurement, time series, stabilometry, posture, data analysis
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Lokalizace: CVUT
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Popis vysledku

Vysledkem je desktopova méfici a analyticka aplikace uréena pro sbér, integraci a naslednou
inspekci multimodalnich €asovych Fad souvisejicich s pohybovou aktivitou a fyziologickou
odezvou. Software sjednocuje heterogenni datové proudy (obrazova data pro vypocet polohy
segmentl téla, inercialni a EKG signaly a stabilometricka data) do jednotné datové vrstvy
zaloZzené na databazi Casovych fad InfluxDB. Aplikace podporuje rezim real-time kontroly
integrity sbéru (diagnostika pfipojeni, pribézna vizualizace signal(, kontrola 3D
rekonstrukce) a rezim offline analyzy, v némz jsou relace identifikované klicem session_id
zpétné nacitany z databaze a vizualizovany pro vyhodnoceni a validaci.

Abstrakt (CZ)

Vysledkem je specializovana méfici a analyticka aplikace pro multimodalni sbér a offline
analyzu ¢asovych fad souvisejicich s pohybovou aktivitou. KliC¢ovym principem je jednotna
datova vrstva postavena na InfluxDB, ktera sjednocuje asynchronni datové proudy do
spole¢né €asové osy a umozfiuje auditovatelné ukladani, opakované dotazovani, export a
reprodukovatelné vyhodnoceni. Aplikace je implementovana v Python 3.10 s grafickym
rozhranim Qt (PySide6) a vicevlaknovou architekturou. V obrazové vétvi je integrovan model
MediaPipe Pose pro extrakci kliCovych bodl téla a volitelné 3D triangulace po provedeni
stereo kalibrace. V real-time reZimu slouzi vizualizace primarné k operativni kontrole integrity
méfeni. Finalnim vystupem je databazové ulozena relace oznacena session_id, vyuzitelna
pro export do CSV i pro interni offline analyzu v aplikaci.

Abstract (EN)

The result is a specialized acquisition and analysis application for multimodal data collection
and offline analysis of time-series data related to movement activity. The key principle is a
unified data layer based on InfluxDB, which consolidates asynchronous data streams into a
common timeline and enables auditable storage, repeated querying, export, and reproducible
evaluation. The application is implemented in Python 3.10 with a Qt (PySide6) graphical user
interface and a multithreaded architecture. In the vision branch, the MediaPipe Pose model is
integrated for extracting body keypoints, and optional 3D triangulation is supported following
stereo calibration. In real-time mode, visualization primarily serves for operational integrity
checks of the measurement. The final output is a database-stored session identified by
session_id, which can be used for CSV export as well as for internal offline analysis within
the application.

Kli¢ova slova (CZ)

multimodalni méfeni; Casové fady; InfluxDB; real-time vizualizace; offline analyza; MediaPipe
Pose; 3D triangulace; CoP; EKG; IMU

Keywords (EN)

multimodal measurement; time series; InfluxDB; real-time visualization; offline analysis;
MediaPipe Pose; 3D triangulation; CoP; ECG; IMU

Technické parametry

e Typ systému: desktopova méfici a analyticka aplikace pro sbér, ukladani, vizualizaci a
offline inspekci multimodalnich ¢asovych fad

e Programovaci jazyk: Python 3.10



e GUI: Qt/ PySide6

e Architektura: vicevlaknova (MainWindow + Workers), signaly/sloty pro integraci do
GUI

e Zpracovani obrazu: pipeline s MediaPipe Pose, volitelné 3D triangulace po stereo
kalibraci

e Datova vrstva: InfluxDB (Casové fady, dotazovani, export, zpétné nacitani relaci)
o Identifikace relace: tag session_id sdileny napfi¢ mérenimi
e Podporované OS: Windows 10/11 (64-bit)

e Vystupy: relace v InfluxDB, real-time a offline vizualizace, export CSV pfes Data
Explorer

1. Charakteristika a ucel softwaru

Aplikace je softwarova platforma urCena pro integraci heterogennich €asovych fad do
jednotného, auditovatelného datoveho modelu a pro jejich naslednou inspekci. Z pohledu
zivotniho cyklu dat je systém postaven na tfech navazujicich vrstvach: 1. akvizi¢ni vrstva
realizovana soubé&znymi pracovnimi vlakny, 2. integrani datova vrstva zalozena na InfluxDB
a 3. prezentatné-analyticka vrstva, ktera poskytuje real-time kontrolu integrity a nasledné
offline rezim pro zpétné vyhodnoceni.

Klicovym sjednocujicim prvkem je relace méfeni identifikovana tagem session_id. Tento
identifikator je pouzivan napfi¢ modalitami a umoznuje jednoznacné svazat zaznamy z
riznych datovych proudd do jedné uzaviené relace, kterou lze opakované dotazovat,
exportovat a analyzovat bez potfeby manualniho parovani datovych soubord.

2. Typicky scénar pouZiti

Provozni scénaf prace se softwarem je rozdélen na fazi sbéru a fazi nasledného
vyhodnoceni. V rezimu méfeni je ddraz kladen na ovéfeni pfipravenosti datové vrstvy,
diagnostiku pfipojenych datovych zdroji a pribé&znou kontrolu signalu. Real-time vizualizace
je chapana jako nastroj operativni validace integrity dat (kontinuita toku, absence zjevnych
artefaktu, konzistentni chovani jednotlivych modalit). Po ukoneni méfeni je vysledkem
databazové ulozena relace (session_id), ktera predstavuje jednotny zdroj pro export
surovych CGasovych fad do externich analytickych nastrojlii a sou¢asné pro interni offline
analyzu v aplikaci.



B MovArm Analyzer - Full Body Edition

DEVICECONTROL | _BodySensors  Stablometry  OFFLINE
Movesense IMU+ECG Data: @) Accel () Gyro

24394834
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Obr. 1: Hlavni okno aplikace (zélozka Body Sensors). Rozhrani je rozdéleno do tfi logickych
bloku: (1) Levy ovladaci panel "Device Control", (2) Graficka ¢ast pro vizualizaci zrychleni a
EKG, (3) Spodni ¢ast pro nahled kamer.

3. Softwarova architektura a implementace

Aplikace je implementovana v Python 3.10 a vyuziva Qt (PySide6) pro tvorbu desktopového
GUI. Vzhledem k pozadavku na soubézny sbér z asynchronnich zdroju s rozdilnymi
vzorkovacimi frekvencemi je architektura navrzena jako vicevlaknova. Centralni roli pini tfida
MainWindow, ktera funguje jako fidici prvek Zivotniho cyklu aplikace a integracéni bod pro
vizualizaci. Dil¢i akvizi¢ni a zpracovatelské funkce jsou realizovany pracovnimi vlakny
(Workers), ktera oddéluji real-time sbér od GUI a minimalizuji riziko blokovani rozhrani.

Pro jednotny pfistup k datové vrstvé je vyuzit objekt spravy databaze (DBManager) ve formé
sdilené instance. Tato volba umozZnuje konzistentni praci vSech casti systému s jednim
pfipojenim k databazi, jednotnym modelem relace a jednotnou konvenci zapisu do ¢asovych
fad.



MainWindow

+init_ui()

+toggle_cameras()

+update_live_plots()

"Obsahuje” "Obsahuje”

AnalysisTab SkeletonViz

+run_analysis()
- y +update_skeleton(points_3d)

+on_measurement_clicked()

"Spousti"

"Ridi" "Ridi" "Ridi"

AnalysisWorker

-- Signals --

+finished

+run()(One-off)

MovesenseWorker

CameraWorker

PlatformWorker

"Pouziva"

v

-- Signals --
+data_ecg_received

+data_imu_received

-- Signals --

+frames_processed

-- Signals --

+data_received

AnalysisManager

+run()(Asyncio Loop)

+run()(While Loop)

+run()(Serial Loop)

+set_dimensions()

+load_datal()

+analyze_kinematics()

+trigger_calibration()

"Zapisuje” "Zapisuje”

"Pouziva"

_________________ "Zapisuje"
,,,,,,,,,,,, R v ‘
] <<Singleton>> :
StereoManager A DBManager e "Cte historii" -~
+run_calibration() +connect()
+triangulate_landmarks() +write_data()

Obr. 2: Diagram ftfid znazorfiujici architekturu aplikace. Hlavni okno (MainWindow) fidi
jednotliva pracovni vlakna, ktera vyuzivaji sdilené tfidy a zapisuji data do databaze.

3.1 Zpracovani obrazu, odhad pé6zy a 3D triangulace

Obrazova vétev aplikace realizuje pipeline pro zpracovani snimkl v realném cCase, jejimz
cilem je ziskat polohu segmentl téla ve formé& anatomickych bodu a tuto reprezentaci ulozit
jako €asovou fadu. Pro extrakci téchto anatomickych bodu je integrovan model MediaPipe
Pose, ktery poskytuje sadu ,keypoints” vyuzitelnou pro vizualni kontrolu i nasledné offline
zpracovani.

Volitelné je podporovana fuze dvou synchronnich obrazovych proud(l do 3D prostoru pomoci
3D ftriangulace. Tato Cast je podminéna provedenim stereo kalibrace. Software pribéh
kalibrace, jeji kvalitu a kontrolu vysledné 3D rekonstrukce prubézné zobrazuje. Z hlediska
navazného vyhodnoceni je podstatné, Ze pfipadna systematicka chyba kalibrace se promita
do geometrie 3D skeletonu a nasledné i do odvozenych kinematickych veli€in.



Kamera (FLIR) CameraWorker MediaPipe StereoManager

I‘op

Snimek (RAW Bayer)

DBManager

MainWindow

[Hlavni smy¢&ka (MainLoop)]

1.

2. Resize (na 640x480)

Deb_a?ering (Barva)
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Kriticka sekce: Poradi operaci

[Paralelni detekce (Leva &
r Prava)]

Detekce kostry (2D)

Landmarks (Body)

Jé aktivni 3D rezim?]

Triangulace (Levy + Pravy bod)

. 3D Souradnice (mm) ‘ ‘

Zapis 3DI dat (camera_pnse_Sd‘)

Zapis 2D dat (camera_pose)

Emit Signél (Qimage + Data)

Update Video & 3D Vizualizace

Obr. 3: Pipeline kamery. Akvizice RAW snimku — Debayering — Al Detekce (MediaPipe) —
3D Triangulace — Zapis do DB.



B MovArm Analyzer - Full Body Edition
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Obr. 4: Prabéh kalibrace. Systém v realném Case detekuje vnitfni rohy Sachovnice (barevné
spojnice). Pro kvalitni vysledek je nutné zaznamenat snimky z rznych uhlG a vzdalenosti.

B' Success X

Calibration Complete!
DOME. RMS: 1.0534 px

Obr. 5: Usp&sné dokondéeni kalibrace. Systém hlasi RMS chybu 1.05 px, coz je
akceptovatelna hodnota pro pfesné méfeni.
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Obr. 6: Kontrola 3D modelu (uprostied). Pokud je kalibrace spravna, software v realném case
rekonstruuje pohyb méfeného subjektu do podoby 3D skeletonu.

3.2 Integrace asynchronnich datovych toku

AkviziCni vrstva je navrzena tak, aby integrovala datové proudy s rozdilnymi
charakteristikami (frekvence, format, pfenos). Jednotlivé Workers pracuji nezavisle, zajistuji
parsovani dat a zapisuji ¢asové fady do InfluxDB s €¢asovou znackou tak, aby bylo mozné
pozdéji provadét konzistentni dotazy a prekryvy signalt v offline rezimu. Systém nevynucuje
jednotnou vzorkovaci frekvenci, ale pracuje s pfirozenou frekvenci jednotlivych zdroju.
Casova koherence je zajisténa prostfednictvim datové vrstvy a naslednych dotaz(.



MovesenseWorker DBManager MainWindow (Hlavni
Hardware (BLE) (VI&kno) (Singlston) vi4kno)
Asynchronni smy&ka (asyncio uvnitf QThread) :
loop i [Sbérdat (200 Hz EKG / 104 Hz IMU)]
BLE Notifikace (ByteArray)
Parsovén|i ng_(etu (struct.unpack)

al|t [Typ paketu: EKGE (16 vzorkd)]
pa‘r [Paralelni zpréacovénl’]

write_ecg_data() (synchronni zapis)

Potvrzeni (Ack)
emit(signal_ec.g_data) ~
[Typ paketu: IMU (A(:;c!GyrofMag)]

par [Paralelni zplfacovénl’]

write_imu_data() (synchronni zépisj

Potvrzeni (Ack)
emit(signalfim.uidata) N
. [Casovad
loop vykteslovani
(40 mg / 25 FPS)]
Aktualiz;‘g_é buffert (np.roll)
Pfekresle@afﬁ (PyQtGraph)

Obr. 7: Pipeline komunikace s EKG/IMU senzorem. VIakno pfijima binarni data, provadi
jejich parsovani a vétvi logiku podle typu paketu (EKG vs. IMU) pfed paralelnim zapisem do

databaze a odeslanim do GUI.

4. Datova vrstva a sprava relaci (InfluxDB)

Datova vrstva sjednocuje heterogenni datové proudy do spole¢né Easové osy a zajistuje
reprodukovatelnou praci s daty po ukoncéeni méfeni. InfluxDB zde plini roli integracni
komponenty, ktera umoznuje jednotnou identifikaci relace, efektivni dotazovani nad ¢asovymi
fadami, standardizovany export surovych dat pro externi zpracovani a navaznou interni

offline analyzu pfimo v aplikaci.



4.1 Databazovy model a identifikace relace

Datovy model je organizovan do méfeni (Measurements) podle typu datového zdroje. NapfFic
vSemi méfenimi je relace svazana tagem session_id. Tim je zajiSténo, Ze relaci Ize vnimat
jako konzistentni mnozinu ¢asovych fad, které Ize spole¢né dotazovat a vizualizovat.

MEASUREMENT
siring _measurament MWazev (napi. movesense_imu)
timestamp _time Cas (nanosekundy)
obsahuje %
FIELDS

float |ace_x Akcelerace X (g)
float |acc_y Akcelerace Y (g)
float |acc_z Akcelerace Z (g)
float [gyro_x Uhlova rychlost X (“is)

X float |gyro_y Uhlova rychlost Y (*fs)

TAGS
float |gyro_z Uhlova rychlost Z (*/s)
siring |session_id |D pacienta/méfeni
float | ecg_mv EKG Mapéti (mV)
siring | camera_index 1D kamery (1/2)

float |cop_x PloSina T&zZigteé X (mm)
float |cop_y Plogina TEZiEE ¥ (mm)
float |weight Hmotnost (kg)
float Imn_0_x Al Kosfra - Bod 0 X (m)
float |Imn_0_y Al Kosfra - Bod 0Y {m)
float {Im_0_z Al Kosfra - Bod 0 Z ({m)

Obr. 8: Schéma databaze. Definuje strukturu méreni, tagt a poli ukladanych do ¢asové fady.
4.2 Provoz databazové sluzby a aplikaéni pfipojenf

Aplikace predpoklada dostupnost databazové sluzby po dobu sbéru dat i v nasledné fazi
offline analyzy. Pfipojeni je realizovano konfiguracnim dialogem, ve kterém jsou definovany
parametry pro pfistup k databazi. Aplikace provadi kontrolu dostupnosti a indikuje stav



spojeni. Databazova vrstva je tedy chapana jako kliCova soucast zajidtujici auditovatelnost a
reprodukovatelnost relaci.

C:\Windows\System32\cmd.e +

Microsoft Windows [Version 10.0.26100.7U462]

(c) Microsoft Corporation. Vsechna prava vyhrazena.

C:\Program Files\Influxd>influxd

Obr. 9: Spusténi serveru InfluxDB v pfikazové fadce (cmd) pfikazem influxd.

7= cawindows\System3z\amd.e X +

volfp\\.influxdbv2\\engine\\data\\7c95al243lUa2a68a\\autogen\\28\\0000E000OL-00EOOBOOL . tsm"}
2026-01-15T10:37:07.704679Z info Beginning compaction {"log_id": "18SJXPkGOEB", "service": "storage-engine", "engine
": "tsml", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group”, "tsml_files_n": 3}
2026-01-15T10:37:07. 7052772 info Compacting file {"log_id": "185JXPkGOEE", "service": "storage-engine", "engine": "tsml
", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "tsml_index": @, "tsml_file": "C:\\Users\
volfp\\.influxdbv2\\engine\\data\\f618515d5675b91e\ \autogen\\29\\000EEOEO1-00OOEEE0]L . tsm"}
2026-01-15T10:37:07.705277Z info Compacting file {"log_id": "1@5JXPkGBBE", "service": "storage-engine", "engine": "tsml
", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, “"op_name": "tsml_compact_group"”, "tsml_index": 1, "tsml_file": "C:\\Users\
volfp\\.influxdbv2\\engine\\data\\f610515d5675b91e\ \autogen\\29\\000000002-0000OEO0] . tsm"}
2026-01-15T10:37:07.705277Z info Compacting file {"log_id": "185JXPkGBEE", "service": "storage-engine", "engine": "tsml
", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "tsml_index": 2, "tsml_file": "C:\\Users\
volfp\\.influxdbv2\\engine\\data\\f610515d5675b91e\ \autogen\\29\\0OOEEOEE3-0BOOEREA]L . tsm"}
2026-01-15T10:37:07.762127Z info Compacted file {"log_id": "1@SJXPkGBB@", “"service": "storage-engine", "engine": "tsml
", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "tsml_index": @, "tsml_file": "C:\\Users\
volfp\\.influxdbv2\\engine\\data\\f610515d5675b91e\\autogen’\\29\\000EAOOR3-00EOOREO2 . tsm. tmp"}
2026-01-15T10:37:07.762127Z info Finished compacting files {"log_id": "185JXPkGEEE", "service": "storage-engine",
"engine": "tsml", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "tsml_files_n": 1}
:37:07.7621272 info TSM compaction (end) {"log_id": "185JXPkGB@A", "service": "storage-engine", "engine
"tsml", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "op_event": "end", "op_elapsed":
"57. U4 Tms"
2026-01-15T10:37:07.87982UZ info Compacted file {"log_id": "18SJXPkGBEE", "service": "storage-engine", "engine": "tsml
", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "tsml_index": @, "tsml_file": "C:\\Users\
volfp\\.influxdbv2\\engine\\data\\7c95al2u3la2a68a\ \autogen\\28\ \0OOOEALEL-00OOOREO2 . tsm. tmp"}
2026-01-15T10:37:07.87982UZ info Finished compacting files {"log_id": "185JXPkGEEE", "service": "storage-engine",
"engine": "tsml", "tsml_strategy": "full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group”, "tsml_files_n": 1}
[2026-01-15T18:37:07.87982UZ info TSM compaction (end) {"log_id": "18SJXPkGB@E", "service": "storage-engine", "engine
": "tsml", "tsml_strategy": “"Full", "tsml_optimize": false, "op_name": "tsml_compact_group", "op_event": "end", "op_elapsed":
"175. 1itims"}

Obr. 10: Bézici server InfluxDB: vypis logl v cmd potvrzuje aktivni provoz databazoveé sluzby.
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Obr. 11: Konfigurace databazového spojeni. Kliknutim na tlacitko CONFIG v hlavnim panelu
se otevie okno pro zadani pfistupovych udaji (URL, Token, Org, Bucket).

4.3 Export dat (Data Explorer, CSV)

Datovy model uloZeny v InfluxDB umozniuje standardizovany pfenos surovych &asovych fad
do externich analytickych nastroji bez zasahu do aplikace. Export je provadén na zakladé



dotazu nad vybranym méfenim a relaci vymezenou session_id, coz zajistuje, Ze exportovany
CSV soubor odpovida jedné uzaviené relaci a je konzistentni napfi¢ zvolenymi veli¢inami.
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Obr. 12: Rozhrani InfluxDB Data Explorer. Slouzi k detailnimu dotazovani nad daty. V dolni
Casti (Query Builder) se vybiraji konkrétni senzory a veli€iny. Tlacitko CSV slouzi k exportu
dat do souboru.

5. UzZivatelské rozhrani a vizualizace dat (real-time)

Uzivatelské rozhrani je navrzeno jako operatorské pracovisté, které soustieduje diagnostiku
stavu pfipojenych datovych zdroju, pribéznou kontrolu méfenych veli€in a obrazovy nahled.
Real-time vizualizace neni pojata jako finalni interpretace, ale jako nastroj pro operativni
validaci integrity sbé&ru: umoziuje identifikovat vypadky pfenosu, zjevné artefakty signalu
nebo nekonzistenci datovych proudu v ¢ase. Finalnim vysledkem mérfeni je relace ulozena v
InfluxDB (session_id), ktera slouzi jako jednotny zdroj pro export a offline analyzu.
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Obr. 14: Detail kontroly EKG signalu. Spravny stav ukazuje Cistou kfivku a realnou hodnotu
tepové frekvence.
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Obr. 15: Vizualizace CoP (Stabilometrie). Graf zobrazuje rozlozeni hmotnosti na plosiné.
Stfed soufadnic (0,0) odpovida geometrickému stfedu ploSiny.
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Obr. 16: Graf celkového zatizeni (Total Load). Kfivka ukazuje zmé&nu méfené hmotnosti v
Case, coz pfi chlizi na pasu odpovida fazim krokového cyklu (zatizeni a odleh&eni).
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Obr. 17: Zobrazeni dat z gyroskopu. Horni graf nyni ukazuje uhlovou rychlost, zatimco
spodni graf monitoruje EKG a tepovou frekvenci.

6. UzZivatelské rozhrani a vizualizace dat (offline)

Offline rezim aplikace pfedstavuje analytickou nadstavbu nad datovou vrstvou. Na rozdil od
real-time vizualizace umoznuje zpétné pracovat s jiz ulozenymi relacemi a provadét zakladni
inspekci a vyhodnoceni naméfenych veliin. Zasadnim principem je, Ze offline rezim nacita
data pfimo z databaze InfluxDB a pracuje se stejnou sadou ¢asovych fad, ktera je dostupna
pro export a externi analyzu. Relace je vymezena identifikatorem session_id, coz zajistuje
konzistenci napfi¢ modalitami a reprodukovatelnost vysledk( pfi opakovaném zpracovani.

6.1 Offline stabilometrie (CoP Path)

Stabilometricka ¢ast offline rezimu zobrazuje trajektorii centra tlaku (CoP Path) a umoziuje
zpétné posoudit rozptyl a charakter posturalni stability béhem relace. V kontextu
softwarového feSeni slouzi tento pohled nejen jako analyticky vystup, ale i jako kontrolni
vrstva konzistence zaznamu (napf. pfitomnost oclekavané dynamiky a absence
nerealistickych skoku).
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Obr. 18: Offline analyza Stabilometrie. Vlevo je vidét seznam namérenych subjektl. Graf

uprostied (CoP Path) ukazuje rozptyl tézisté méfeného subjektu béhem testu.

6.2 Offline kinematika a EKG

Kinematicka cast offline rezimu zobrazuje prubéhy odvozenych kinematickych veli¢in a
dopliuje je o detailni zaznam EKG. Tato kombinace umoziuje interpretovat zmény
pohybovych charakteristik v ¢ase souCasné s fyziologickou odezvou v ramci jedné relace
session_id. Z hlediska zpracovani je vyznamné, Ze kinematicka vétev je odvozena z
ulozenych €asovych fad anatomickych bodd a jeji kvalita je pfimo svazana s kvalitou jejich
odhadu a (v pfipadé 3D rezimu) s kvalitou kalibrace a triangulace.
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Obr. 19: Offline analyza Kinematika a EKG. Horni graf zobrazuje prlbé&hy uhli v kloubech
(barevné kfivky), spodni graf detailni zaznam EKG

7. Prinosy a uplatnéni softwaru

Hlavnim pfinosem aplikace je sjednoceni celého datového fetézce do jedné platformy: od
real-time sbéru pfes auditovatelné ukladani az po export a offline inspekci. InfluxDB jako
integracni vrstva pfinaSi reprodukovatelnost a konzistenci relaci zaloZenou na session_id,
coz je zasadni pro nasledné vyhodnoceni a pro tvorbu validovanych datovych sad.
Architektura MainWindow + Workers umoznuje rozsifovat integraci dalSich datovych tokd bez
zasadniho zasahu do jadra aplikace a sou¢asné zachovat stabilitu GUI pfi soub&Zném sbéru.
Offline rezim poskytuje okamzitou zpétnou vazbu ke kvalité relace a umozniuje zakladni
vyhodnoceni bez nutnosti opoustét prostfedi aplikace, pficemz export do CSV vytvafi
standardni rozhrani pro navazujici analyzy v externich nastrojich.



