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Stručná charakteristika programu 

Program je určen k výpočtu pevného úhlu náklonu kamer ε, při kterém je maximální využití plochy 

snímacího čipu při snímání objektu zájmu ležícího mezi MOD a nekonečnem.  

Vypočteno je také využité rozlišení snímače v ose x (v mm a pixelech).  

Požadavky 

 

Vstupní hodnoty jsou: 

Minimální vzdálenost k objektu zájmu (MOD) –jedná se o parametr objektivu, 

Ohnisko – parametr objektivu f, 

Rozměr snímacího čipu v ose x 

Rozlišení snímacího čipu v ose x 

Vzdálenost mezi kamerami (2s) 

 

Výstupní hodnoty: 

Úhel náklonu kamer ε 

rozlišení snímače v ose x (v mm a pixelech) 

 

http://robot.vsb.cz/zamestnanci/spacek/


    

 

Vzhled rozhraní programu – viz další strana 

 



 


