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Strucna charakteristika programu
Program je uréen k vypoctu pevného Uhlu naklonu kamer ¢, pfi kterém je maximalni vyuziti plochy

snimaciho Cipu pfi snimani objektu zajmu leziciho mezi MOD a nekone¢nem.
Vypocteno je také vyuZzité rozlisSeni snimace v ose x (v mm a pixelech).

Pozadavky

Vstupni hodnoty jsou:

Minimalni vzdalenost k objektu zajmu (MOD) —jedna se o parametr objektivu,
Ohnisko — parametr objektivu f,

Rozmér snimaciho Cipu v ose x

Rozliseni snimaciho Cipu v ose x

Vzdalenost mezi kamerami (2s)

Vystupni hodnoty:
Uhel naklonu kamer ¢

rozliSeni snimace v ose x (v mm a pixelech)


http://robot.vsb.cz/zamestnanci/spacek/
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Vzhled rozhrani programu — viz dalsi strana
Form1 FEX

Watupni Udaje Wiztupni Udaje

et Maklon kamer []

i, 0.0 [rrirmn)

:

Ohnisko [rarm] wyUZiTé rozligeni (x)

o]
chip () [mm] 3,6

wyUZiTé rozligeni (x)
chip (x) [pieels] 540 [pixels]

Wzdalenost mezi

kamerarmi 25 [rmrm] -




Form |Z| |§| g|

Watupni Udaje Wiztupni Udaje

M.0.D. [rmim] 200 \podet Maklon kamer []
Ohniske [

wyllZité rozligent (x)

e

chip () [rnm] 36
wyllZité rozligent (x)

chip (x) [pixels] 540 [pixels]

Yzdalenost mezi

kamerarmi 25 [rmrm]




