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MATLAB Live Script

Copilot

Przechowywanie i importowanie danych

Wspotpraca ze sprzetem — kamery USB, Arduino, Raspberry Pi, Android

ok wh ke

Analiza wizyjna - pakiet Image Processing and Computer Vision
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Dostep do MATLAB-a

_Hwnmmr:' eo e * Opis Iicencji:
E) St g https://edu.p.lodz.pl/mod/book/view.php?id=13990
&chapterid=1129

* Logowanie kontem na www.mathworks.com
i mailem pracowniczym.

Strofa pracownika St stugenta Wsparcic WIKAMP Zghod protilem

* Wersja desktop lub on-line (z chmurg 20 GB)
https://matlab.mathworks.com/
© (podobnie jak Mathematica Cloud)

'F



https://edu.p.lodz.pl/mod/book/view.php?id=13990&chapterid=1129
https://edu.p.lodz.pl/mod/book/view.php?id=13990&chapterid=1129
http://www.mathworks.com/
https://matlab.mathworks.com/
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MATLAB Live Script

* Edycja kodu i wizualizacja wynikow (jak w Mathematice)

* Od wersji R2025a format pliku taki jak tradycyjne skrypty tekstowe ,,.m”,
wczesniej tylko specjalny format ,,.mix”.

Live Script Live Script
F*.: Tra d:.-' :_':r':: Iy kod Interaktywny kod Krok o
_ . . ST : KolorII:II
¥ = linspace(®, 18, 180); - Rl 1 : ) Cay ops os?
_I:I'I = Ein{xj; plot(x, y, "Colar', ..-
plﬂt{]{’ ::lll.:l wlabel | 5 Ibla’, &7 !
08¢
06
% Interaktywny kod 5 \ v ol
¥ = linspace(®, 1@, 11); oaf f L 02t
y = sin(x); 021/ _ \ ] of
. . ' / \ 1 02}
plot{x, y, 'Ceoleor’, [2.92% 2.5694 @. oal
xlabel('t [s]", "Visible',true) i / \ 06|
; = 1

0 2 4 6 8 10
t[s]
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APPS EDITOR PUBLISH VIEW
= ? @ [Bal B EL | & Profiler
MA TLA B Cop l /O t GEEE. q Find - ijnot Sefactor |E| '?El E;}] | Code lzzues Fun
- m Bookmark - - b - Q:l Debugger Section [
. . . : e Ask Copilot Cirl=Shift+P
e Dziata w intera kCJI Z pisanym Skryptem . , T e |
mysine.m x :
. . .o C:\Work\mysine_.m Explain Code
[ J POdaJe refe renCJe do dOkumenta CJI. i % Create | Generate explanation in the chat for the selected code a
3 x = 1:18; | Generate Comments
[ ) Dobre pra ktykl W prom ptach: :51. y = sin(x)[ Generate code comments in the Editor for the selected code
. 6 % Plot the Copilot Settings
d Kon kretne Wymagar“a ! figure; Configure MATLAB Copilot
8
» Zdefiniowane wejscie i wyjscie, rowniez forma wyjscie : e
. . . . . . 11 lylabel( 'sin{x)");
* Dtugie zadania dzielimy na mniejsze 12 grid on;
[ J

Po uwagach, koryguje btedy

# Generate Comments: @untitied. mkx: 14-20

To save, first accept or discard changes.

Validate generated output before use.
[Accept] [Discard] [View Diﬂ]

% Compute FFT of signal and construct corresponding frequency vector

y = Ft(x);
% Sampling frequency from sample period
fs = 1/Ts;

% Frequency bins for discrete Fourier transform (length matches y)
f = (@:length(y)-1)*fs/length(y);

% Plot time-domain signal

plot(t,x)

xlabel('t [5]")

ylabel("V")
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Przechowywanie i importowanie danych

Matrix or Arra

(full or sparse Scalar
‘ [ function
logical string char numeric table cell struct handle (@)

v str|] |c|h {} = N

| |

e e e Matrix — 2-wymiarowy Array — macierz,
int32, uint32, A=1]1,2,3,4; 5,6,7,8]; A(1:2,:)

int64, uint6d - . .
Table i Timetable — macierze z nazwami kolumn,

t = dane.Czas(1:40)

Cell — Przechowuje mieszane dane w jednej strukturze,
c = {42, rand(5), "abcd", true}

Struct — Struktura danych, jak klasa w jezykach programowania,
data.x = linspace(0,2*pi)
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Przechowywanie i importowanie danych

e Wskazanie znaku delimitera kolumn 2| B W

&

* Wskazanie obszaru z danymi mport|_ Save  Clean -
i wiersza z nagtéwkami (dla tabeli) —— | Import data from file

e Wybdr typu zapisu (tabela, macierz, itp.) ... L

(® Delimited Column Delimiters ~ | Selection/History AGKBGT * || Name | F | Replace empty cells with 0 I{II:I @
() Fixed Width | &b Delimiter Options ¥ | Variable Names Row :IZ] Type [Table - ] Default: Replace unimpartable cells with Nah ﬁ? e
[ No Variable Names & Table Options ™ Selection =
FILE TYPE DELIMITERS SELECTION MPORTED VARIABLE UNIMPORTABLE CELLS IMPORT
2023-04-19 forceplate E.csv =
A B T o} E F G H 1 J K
Time_s_ Marks_ x_FxFPI x_FyFPI x_FzFPI x_AxFPl x_AyFPl x_F1IMxFPI x_F1MyFP1 w_FIMzFPl | x_F1Mx_FPI

Number ¥ [Number ™ [Mumber ™ [Number ¥ |Number ™ |Number ™ |Number ¥ |Number ™ [Number ™ |[Number ™ |Number ~
1 Time [s] Marks # O FxFFI J Fy FPI d FzFFI C axFFI O ayFPI| JOF1M<FPI| JF1MyFPI| JF1MzFPI| OF1M<FPI
2 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
3 0.01 0
4 0.02 0
5 0.03 0 0.451 462.717 724958 233 465.304
6 0.04] 0 -0.068 0.178 4.59 -214.485 -365.172 23.3 -211.808
7 0.05 0 -0.068 0.178 4.59 -214.485 -365.172 233 -211.808
8 0.06 0 0.167 0.178 4.59 -214.485 -365.172 61.79 -211.808
9 0.07 0 0.167 0.464 0.461 462.717 724,958 137.178 469.678
10 0.08 0 0.167 0.464 4.59 -214.485 -365.172 137.178 -207.524
11 0.09 0 -0.068 0.464 0.461 462.717 724,958 98.688 469.678
12 0.1 0 -0.068 0.464 4.59 -214.485 -365.172 98.688 -207.524
13 0.1 0 0.396 0.178 450 -214.485 -365.172 24,193 -211.808| ~




- ﬁ\ Katedra Automatyki, Biomechaniki -
(= - X ot o)
et i Mechatroniki (K11) _ , \
W Politechnika kodzka Wydziat Mechaniczny \M,

Wspodtpraca ze sprzetem —
Android, kamery USB, Arduino, Raspberry Pi

* MATLAB Support Package for Android Sensors
oraz aplikacja MATLAB Mobile

* MATLAB Support Package for USB Webcams
 MATLAB Support Package for Arduino Hardware
 MATLAB Support Package for Raspberry Pi Hardware
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MATLAB Support Package for Android Sensors
oraz aplikacja MATLAB Mobile

e Dostep do aparatu
* Dostep do sensorow
* Niestety przez chmure MATLAB

Przyktady
Android


https://tulodz-my.sharepoint.com/personal/michal_ludwicki_p_lodz_pl/Documents/_NAUKA/2026-06%20seminarium%203/test_androida.mlx
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MATLAB Support Package for USB Webcams

* Wszystkie parametry kamery

4\ Image Acquisition Exploser

* Nie tylko USB, ale i IP

Video Format |MPG_ 102, = || (O File () Workspace Varisble X @) Finte 10 |framieds} (o =1 )
] : ) @ B ®
I e S

Color Space g ¥ I"‘"E?L...""_""”l'.'.".": St Record image deo View Eisioet Elose
Sensor Algnment L ey - £5510
) FIGLUR L A RECORD ALITE AMD AMNALY CLOSE
Device List [l ~ roI Position
Praview On [ J) Off
All Hardware {1‘,‘ -
3
822 Pro Stream Webcam ¥ Offsat | 146 =
|'|‘1 Adapton winvideo 3 I =
|- Y-Ciffsat 0
|'.I:'|;'| Devicell: 1 L |_ = |
it 878 =
., [ oe
Haignt | 76—
Logi Capture o I
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T
\ g
[¥] e
rigin :..5
[
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el feionof BE
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.......
Width
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L] Region of Interest Selection Select ROI interactively by adjusbng the vertices )



alil

ﬁ\ Katedra Automatyki, Biomechaniki o

3 i Mechatroniki (K11) , _ i
M= Politechnika todzka Wydziat Mechaniczny \M,s

MATLAB Support Package for Arduino Hardware

Arduino Explorer
Don't see your device? Getting Started

- —_
B oons - >
.
Configure Arduino over USB Configure Arduino over Configure Arduino over Wi-Fi®
Bluetooth®

All Hardware &5

No hardware detected
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MATLAB Support Package for Raspberry Pi Hardware

Raspberry Pi Resource Monitor App X

#h. Fpcerry B fenzuece Bonar = o *
BrEn 1507 MORINS

5 i A= + | & L s = e
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Od Piksela do Rutonomii

Projektowanie zaawansowanych systemow wizujnuch z uzyciem Computer Vision i Image Processing Toolbox

o CLASSIFIED

SEGMENTED DATA

o - -
r 1
5 - ‘ ,

5
. 4
& o
e M,

[

h=ag ] =
- =y

" -

I
.f/

=
r l
. :
L = o

(% _/ =l

L
n e B [ ] *  DETECTED OBJECT
‘ <A E
| " m m




- fl Politechnika todzka

Analiza wizyjna

pakiet Image Processing Toolbox i Computer Vision Toolbox

Image Processing Toolbox

Import, Export, and Conversion
Display and Exploration

Geometric Transformation and Image
Registration

Image Filtering and Enhancement
Image Segmentation and Analysis
Deep Learning for Image Processing
Hyperspectral Image Processing
Code Generation and GPU Support

14

Image and Video Ground Truth Labeling

Recognition, Object Detection, and Semantic
Segmentation

Camera Calibration

Visual SLAM and Structure from Motion
Point Cloud Processing

Tracking and Motion Estimation
Computer Vision with Simulink
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Analiza wizyjna

pakiet Image Processing Toolbox i Computer Vision Toolbox

Przyktady

e Systemy wizyjne — Swiatta drogowe

e Systemy wizyjne — kalibracja kamery Polokinia srichonlc wipledse ki



file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
file:///D:/OneDrive - Politechnika Łódzka/_DYDAKTYKA/Systemy wizyjne/lab 3 - matlab/SysWiz_04A_swiatla/SysWiz_04d_swiatla.mlx
https://tulodz-my.sharepoint.com/personal/michal_ludwicki_p_lodz_pl/Documents/_NAUKA/2026-06%20seminarium%203/SysWiz_04d_camera.mlx
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Mediapipe — biblioteka Al i ML od Google

https://ai.google.dev/edge/mediapipe/solutions/quide ?hl=pl

Mozliwosci:
* Wykrywanie, klasyfikowanie i segmentowanie obiektéw
* Wykrywanie dtoni i gestow

* Wykrywanie twarzy

* Wykrywanie postaci
* Generowanie obrazow (dyfuzyjne, tylko w Androidzie)

» Klasyfikacja tekstu, jezyka, dZzwieku

DEMO ONLINE:
https://qgoogle-ai-edge.qgithub.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face landmarker

pip install mediapipe



https://ai.google.dev/edge/mediapipe/solutions/guide?hl=pl
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
https://google-ai-edge.github.io/mediapipe-samples-web/#/vision/face_landmarker
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Dziekuje za uwage
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