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manipulitoru a systém pro zrychleni
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(57) Anotace:
Metoda a systém pro zrychleni vizudlni zpétné vazby u
kamerového manipulatoru jsou urdeny pro minimalizaci
zpozdéni mezi vydanim signalu o natoteni kamerového
manipulatoru a natodenim vyfezu obrazu o poZadovany
thel. Toho je dosaZeno pomoci vyfezu obrazu
z kompenza&niho obrazu a kompenza&ni oblasti. Systém
pro zrychleni vizualni zp&tné vazby u kamerového
manipulatoru (3) pro pouZiti zptsobu zahrnuje fidici
systém (2) spojeny s kamerou (4) umisténou na
kamerovém manipuldtoru (3), zobrazovaci jednotku (5)
pro zobrazen{ urgitého vyfezu obrazu a ovlada¢ (1)
kamerového manipulatoru se snima&em pohybu, pfi¢emz
fidici systém (2) je uzpiisoben pro zpracovani signlu ze
snimade pohybu a zpracovani vystupu z kamery (4)
vyznatujici se tim, Ze kamera (4) je uzpisobena pro
sniméani kompenza&niho obrazu, pfitemz zorné pole
kompenzaéniho obrazu je o alespoii 5° vétsi nez zorné
pole vyfezu obrazu.
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\fz’iﬁystém pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového manipulatoru

S

Oblast techniky PV 7 - 045

Vynalez se tyka systému pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového
manipulatoru, pouzittho napfiklad pfi pfenosu obrazu z kamery umisténé na

'}( kamerovém manipulatoru do vzdalené helmy pro virtualni realitu.

Dosavadni stav techniky

V souasném stavu techniky jsou znamy systémy a metody, ve kterych je
mechanicky kamerovy manipulator oviadan operatorem, pfedevsSim pak pohybem
X hlavy pomoci displeje rozsifené reality a snimade, jak je popsano napfiklad v patentu
Usﬂﬂzﬂ%% B2, kde popisuji systém, kdy je kamera pfipevnéna na robotické rameno
a podle pohybl ¢lovéka, ktery vnima scénu okolo robotického ramene
prostfednictvim displeje pro virtuaini realitu, ktery ma nasazeny na hlavé, pohybuje

robotickym ramenem.

75, VysSe zminéné systémy maji problém s €asovym zpozZdénim natoéeni kamery
a tedy i zpozdénim posunu obrazu z kamery. To je zpUsobeno predevsim tim, Ze
napfiiklad nato€eni hlavy musi byt nejdfive zméfeno na snimadi, nasledné byva
obvykle zpracovano a zaslano do mechanického kamerového manipulatoru, zde jsou
pfes zpétnovazebni regulatory aktivovany aktuatory, které kone€nou rychlosti zac¢nou
;( otacet kamerovou hlavici. Po ustaveni hlavice do spravné polohy je teprve nasniman
obraz ze spravného natoeni kamerového manipulatoru a odeslan konecnou
rychlosti (obvykle po zpracovani) smérem k operatorovi, kde je mu zobrazen. Tim

vznikne nesoulad mezi zobrazenym a pozadovanym obrazem.

V soucasnosti jsou znamy zpUsoby softwarové stabilizace obrazu slouzici ke
}é\ stabilizaci obrazu napfiklad rychlého pohybu nebo vibraci, jak je popsano napfiklad
v patentu U%EME% B2, kdy popisuji zplsob stabilizace obrazu vibrujicich snimkd,
pricemz vyhodnocuji, zda obraz vibruje a nasledné vyhodnocuji o kolik stupid a
podle toho kompenzuji tuto vibraci zobrazenim pouze ¢asti obrazu, kdy okraj slouZi

jako kompenzaéni oblast.



38,

Podstata vynalezu

Vys$e uvedené nedostatky dosud znamych feSeni odstrafiuje systém pro zrychleni
vizualni zpétné vazby kamerového manipulatoru. Systém zahrnuje fidici systém
spojeny s kamerou umisténou na kamerovém manipulatoru, zobrazovaci jednotku
pro zobrazeni urittho vyfezu obrazu a ovlada¢ kameroveho manipulatoru se
snimadem pohybu. Ridici systém je uzplsoben pro zpracovani signalu ze snimace
pohybu a zpracovani vystupu z kamery. Podstata vyhody spociva v tom, Ze kamera
je uzplsobena pro snimani kompenzaéniho obrazu, zobrazujiciho zorné pole o
alespoin 5° véts§i nez je zorné pole vyfezu obrazu, ¢ehoz se dale vyuZiva pro
zrychleni vizuaini zpétné vazby po vyslani signdlu natoeni kameroveho

manipulatoru o pozadovany Ghel natoceni.

S vyhodou se vyuZiva, Ze zobrazovaci jednotkou je kterékoliv zafizeni ze skupiny

bryle pro virtualni realitu, helma pro virtualni realitu, monitor.

S vyhodou se vyuziva, Ze ovladaéem kamerového manipulatoru je kterékoliv zafizeni
ze skupiny joystick, helma pro virtudlni realitu, bryle pro virtualni realitu, klavesnice,
trackball, touchpad.

S vyhodou se vyuziva, Ze snimaéem pohybu je kterékoliv zafizeni ze skupiny
akcelerometr, gyroskop, kapacitni snima¢, indukéni snima¢, magnetometr, odporovy

snimac, optoelektricky snima¢, mikrospinac.

S vyhodou se vyuziva, Zze kamera s kamerovym manipuldtorem je umisténa na
mobilnim robotu. Ovladatem kamerového manipulatoru a zaroveil zobrazovaci

jednotkou je helma pro virtualni realitu nebo bryle pro virtualni realitu.
S vyhodou se vyuziva, Ze fidici systém se sklada z alespor jedné fidici jednotky.

Vyhodné pouziti systému pro zrychleni zpétné vazby spodiva vtom, Ze kamera
v prvni poloze nasnima kompenzaéni obraz, ktery nasledné pfeda do fidiciho
systému, jenZz provede vyfez obrazu z kompenzaéniho obrazu a nasledne zasle
vyfez obrazu do zobrazovaci jednotky. Pfiéemz s vyhodou je vyfez obrazu minimainé
o 5° mensi nez zorné pole kompenzacéniho obrazu. Vyiez je ve statické poloze
kamery centralizovany. Oblast vznikla okolo vyfezu obrazu v kompenzaénim obrazu
je kompenzaéni oblast, uréena pro zrychleni vizuaini zpétné vazby. Vznikly vyrez

obrazu je zaslan do zobrazovaci jednotky a zobrazovaci jednotka zobrazuje vyfez



obrazu. Po:té co fidici systém zpracuje signal o pozadovaném uhlu natoéeni ze
snimace pohybu, vysle fidici systém signal do kamerového manipulatoru a natoci
kameru o poZadovany uhel natoeni. A zaroven decentralizuje vyiez zobrazovaného
obrazu zobrazovaci jednotkou, kde postupné zobrazuje vyfez obrazu ve sméru
pozadovaného pohybu kamery. Kompenzace zpozdéni systému se tedy provede
kratkodobym posunutim vyfezu obrazu do kompenzacni oblasti v pozadovaném

sSmeéru.

S vyhodou se dale pouziva krok centralizace vyfezu obrazu z kompenzacniho
obrazu zobrazovaného zobrazovaci jednotkou po natoceni kamery do pozadovaneho

thlu.

Objasnéni vykresu

Vynalez bude dale objasnén pomoci vykresl, na kterych je na obr. 1 znazornén
tradiéni systém s kamerovym manipulatorem a na obr. 2 systém s kamerovym
manipulatorem pracujici s vyfezem obrazu a kompenzaéni oblasti z kompenzacniho

obrazu.

ustubecneni”
Priklad prevedent vynalezu

Pfikladem provedeni vynalezu je systém a metoda pro zrychleni vizuaini zpétné
vazby u kamerového manipulatoru, zahrnujici fidici systém 2, tvofeny napf. dvéma
fidicimi jednotkami, prvni Ffidici jednotkou 6 a druhou fidici jednotkou 7, jak je
znazornéno na obr. 1 a obr. 2. K fidicimu systému 2 je na jedné strané pfipojena
kamera 4 snimajici zorné pole alespori 90°, umisténa na kamerovém manipulatoru 3
pfipevnéném na mobilnim robotu nebo jiném, at uZ stacionarnim nebo pohyblivem
kamerovém systému. A na druhé strané je k fidicimu systému 2 pfipojena
zobrazovaci jednotka 5, napf. v podobé helmy virtualni reality obsahujici displej se
zornym polem alespoii 80°, alternativné mdze byt zobrazovaci jednotka provedena
jako bryle virtudini reality nebo monitor. Dale je kfidicimu systému 2 pfipojen
ovladaé 1 kamerového manipulatoru, ktery mize byt napf. v podobé helmy virtualni
reality, joysticku, bryli pro virtuaini realitu, klavesnice, touchpadu nebo trackballu,

pfiéemz ovlada¢ 1 kamerového manipulatoru obsahuje snima¢ pohybu tvofeny napf.



akcelerometrem, gyroskopem, kapacitnim snimagem, indukénim snima&em,
odporovym  snimafem, optoelektrickym snimadem, magnetometrem nebo
mikrospinatem vysilajicim signaly o pohybu napf. hlavy nebo ruky do fidiciho
systemu 2. Kamera 4 snima kompenzacni obraz, ktery je poslan do fidiciho systému
2, ktery provede ve stfedu kompenzaéniho obrazu vyiez obrazu. Oblast vznikla okolo
vyfezu obrazu v kompenza&nim obrazu je kompenzaéni oblast. Ridici systém 2
posila vyfez obrazu do zobrazovaci jednotky 5. Pii zaznamenani pohybu vysle
snimac pohybu signal o poZzadovaném Ghlu natoCeni do fidiciho systému 2, ktery ho
zpracuje a na zakladé ného vysle pokyn k nato&eni do kamerového manipulatoru 3 a
zarovefi zatne posouvat vyfez obrazu do kompenzaéni oblasti. Tato operace se déje
decentralizovanim vyfezu obrazu v kompenzaénim obrazu, diky &emuz se
minimalizuje zpoZdéni mezi pokynem k natofeni a natotenim vyfezu obrazu o
poZadovany thel natoCeni. Pii nato¢eni kamery 4 o poZadovany Ghel natoéeni dojde
k centralizaci vyfezu obrazu. '



Seznam vztahovych znacek

1 — ovlada¢ kamerového manipulatoru
2 — fidici systém

3 — kamerovy manipulator

4 — kamera

5 — zobrazovaci jednotka

6 — prvni fidici jednotka

7 — druha fidici jednotka



1.

PATENTOVE NAROKY

Zplsob pouziti systému pro zrychleni vizualni zpé&tné vazby u kamerového
manipulatoru (3) zahrnujici kameru (4), kamerovy manipulator (3), zobrazovaci
jednotku (5) a ovladag (1) kamerového manipulatoru se snimaéem pohybu, které
jsou pfipojeny k fidicimu systému (2), zahrnujici kroky, kdy kamera (4) v prvni
poloze snima kompenzaéni obraz, ktery pfedava do fidiciho systému (2),
vyznacdujici se tim, Ze fidici systém (2) provede vyiez obrazu z kompenzaéniho
obrazu, pfiemz zorné pole vyiezu obrazu je minimainé o 5° mensi nez zorné
pole kompenzacniho obrazu a vyfez obrazu je ve statické poloze kamery
centralizovany, vznikly vyfez obrazu je zaslan do zobrazovaci jednotky (5),
zobrazovaci jednotka (5) zobrazuje vyfez obrazu, jakmile fidici systém (2)
zpracuje signal o pozadovaném Uhlu natoéeni ze snimace pohybu, fidici systém
(2) odesle zarover signal kamerovému manipulatoru (3) uréujici pozadovany Ghel
natoCeni kamery (4), a zarovenn decentralizuje vyfez zobrazovaného obrazu
zobrazovaci jednotkou (5), kde postupné zobrazuje vyfez obrazu ve sméru

pozadovaného pohybu kamery.

. ZpuUsob pouziti systému pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového

manipulatoru dle naroku 1 rvyznac':ujici se tim, Zze dale zahrnuje krok centralizace
vyfezu obrazu z kompenzacniho obrazu zobrazovaného zobrazovaci jednotkou

(6) po nato€eni kamery (4) do poZadovaného thlu.

Systém pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového manipulatoru (3) pro
pouziti dle kteréhokoliv z naroktf 1 nebo 2 zahrnuijici fidici systém (2) spojeny
s kamerou (4) umisténou na kamerovém manipulatoru (3), zobrazovaci jednotku
(5) pro zobrazeni ur€iteho vyfezu obrazu a ovlada¢ (1) kamerového manipulatoru
se snima¢em pohybu, pficemz fidici systém (2) je uzplsoben pro zpracovani
signalu ze snimace pohybu a zpracovani vystupu z kamery (4),vyznacujici se
tim, Ze kamera (4) je uzplsobena pro snimani kompenzaéniho obrazu, pficemz
zorné pole kompenzaéniho obrazu je o alespori 5° vétSi nez zorné pole vyfezu

obrazu.
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Systém pro zrychleni vizuaini zpétné vazby u kamerového manipulatoru (3),
podle naroku 3,vyznaéujici se tim, Ze zobrazovaci jednotkou (5) je kterékoliv

zafizeni ze skupiny bryle pro virtualni realitu, helma pro virtuéIni realitu, monitor.

. Systém pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového manipulatoru (3),
podle kteréhokoliv z vy$e uvedenych naroku ,vyznaéujici se tim, Ze ovladadem
(1) kamerového manipulatoru je kterékoliv zafizeni ze skupiny joystick, helma pro

virtualni realitu, bryle pro virtualni realitu, klavesnice, trackball, touchpad.

Systém pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového manipulatoru (3),
podle kteréhokoliv z vy$e uvedenych narok(,vyznacujici se tim, Ze snimacem
pohybu je kterékoliv zafizeni ze skupiny akcelerometr, gyroskop, kapacitni
snimag, indukéni snimag, magnetometr, odporovy snimag, optoelektricky snimac

mikrospinag.

Systém pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového manipulatoru (3),
podle kteréhokoliv z vySe uvedenych nérokﬂ,vyznaéujici se tim, Ze kamera (4)
s kamerovym manipulatorem (3) je umisténa na mobilnim robotu a tim ,ze
ovladagem (1) kamerového manipulatoru a zobrazovaci jednotkou (5) je helma

pro virtualni realitu nebo bryle pro virtualni realitu.

. Systém pro zrychleni vizualni zpétné vazby u kamerového manipulatoru (3),
podle kteréhokoliv z vySe uvedenych nérokﬁlvyznaéujici se tim, Ze fidici systém

(2) se sklada z alespori jedné fidici jednotky.
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Obr. 1

Obr. 2
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