CZ 2022 - 229 A3

PRIHLASKA VYNALEZU

Zverejnéna podle §31 zakona ¢. 527/1990 Sbh.

(22) Prihlaseno: 31.05.2022
gEgS)KA (40) Datum zveiejnéni prihlasky vynilezu: 24.05.2023
REPUBLIKA (Véstnik ¢. 21/2023)

URAD
PRUMYSLOVEHO
VLASTNICTVI

(21) Cislo dokumentu:

2022-229

(13) Druh dokumentu: A3

(51) Int. CL.:
A0IG 23/00 (2006.01)
HO4N 7/18 (2006.01)
GO6T 5/00 (2006.01)

(71)  Piihlasovatel:
Jihoceska univerzita v Ceskych Budg&jovicich,
Ceské Budéjovice, Ceské Budéjovice 2, CZ

(72)  Pavodce:
PhDr. Milan Novék, Ph.D., Ceské Budgjovice,
Ceské Budgjovice 3, CZ
Ing. Ladislav Ptacek, Ph.D., BorSov nad Vltavou,
Pofic¢i, CZ
RNDr. Petr Dolezal, Ph.D., Kutnd Hora, Kutna
Hora-Vnitini Mésto, CZ
Mgr. Jakub Geyer, Holubov, CZ
Mgr. Markéta Davidkova, Ph.D., Ceské
Budgjovice, Ceské Budgjovice 2, CZ

(74)  Zastupce:
PatentCentrum Sedlak & Partners s.r.o0., Okruzni
2824, 370 01 Ceské Budgjovice, Ceské Bud&jovice
3

(54) Nazev piihlasky vynalezu:
Zpisob sledovani kirovcovych aktivit v
lesnich porostech a snimaci zafizeni pro
pofizovani kamerového zaznamu povrchu
kmene zkoumaného stromu

(57)  Anotace:
Pfedmétem vynalezu je zptsob sledovani
ktirovcovych aktivit v lesnich porostech pomoci
snimaciho zafizeni tvofeného kamerou (2) uloZenou
na nosici (1). Kamera (2) potizuje kamerovy
zaznam kmene zkoumaného stromu, kdyz je
pomoci nosice (1) upevnéného k teleskopicke tyci
(16) vyzdvihovana smérem ke koruné zkoumaného
stromu a to v konstantni vzdalenosti od kmene
zkoumaného stromu. Kamerovy zaznam je
analyzovan, at’ uz odbornikem, ¢i strojove, aby se
nalezly znaky ktrovcovych aktivit na zkoumaném
stromé. Kamerovy zdznam se bezdratove a
kontinualné promita do uzivatelského
zobrazovaciho prostiedku (4), napt. mobilniho
telefonu, ¢i na vzdaleny server (14).




20

25

30

35

40

45

50

55

CZ 2022 - 229 A3

Zpusob sledovani kiirovcovych aktivit v lesnich porostech a snimaci zarizeni pro porizovani
kamerového zaznamu povrchu kmene zkoumaného stromu

Oblast techniky

Vynalez se tyka zplisobu a snimaciho zafizeni pro sledovani kirovcovych aktivit v lesnich
porostech v libovolné ¢asti roku bez ohledu na povétrnostni podminky za tcelem piredchazeni
kalamitnich stavii v lesnich porostech a pro cilenou likvidaci ohnisek napadeni lesnich porosti
ktirovcem v fadu jednotek stromtl.

Dosavadni stav techniky

V posledni dekadé panovalo v Ceské republice vyrazné teplé a suché pocasi, které vyrazné piispélo
k rozvoji kiirovcové kalamity. Kirovcovad kalamita se postupné rozsitila ze severni a stfedni
Moravy pies Vysocinu do jiznich, stfednich a severnich Cech. Na rozpadu smrkovych porostii ve
vyjmenovanych oblastech se podileji pfedevsim druhy lykozrout smrkovy, lykozrout seversky,
které misty doprovazi lykozrout leskly. VSechny uvedené druhy Iykozrouta jsou dle Ceské
legislativy povazovany za kalamitni. S nastupem klirovcové kalamity a se zménou kiirovcovych
aktivit vlivem teplejSiho a suchého pocasi stavajici metody sledovani kiirovcovych aktivit v lesnich
porostech jiz nejsou dostatecné.

Mezi znamé a hojné pouzivané metody sledovani kirovcovych aktivit patii kontrola zavrtl,
kontrola drtinek a otravené lapaky.

Prvni uvedenou znamou metodou sledovani kirovcovych aktivit v lesnich porostech je kontrola
drtinek, které po napadeni stromu lykozrouti vyhrnuji ze zavrtd. Drtinky tthovym piisobenim padaji
k paté kmene stromu, kde se jich pfi silném napadeni nachazi pozorovatelna vrstva, mnohdy i o
pramérné sile 1 cm. Na druhou stranu v piipadé destivého, ¢i vétrného, pocasi je zplsob sledovani
ktirovcovych aktivit velice ztizen tim, Ze dojde k odplaveni, nebo k odvanuti, drtinek do lesni
hrabanky. Tato metoda je nevyhodna rovnéz u stromil napadenych ve vyskach, kdy dojde pfi padu
drtinek k jejich rozptylu do okoli i za klidnych povétrnostnich podminek.

Druha z uvedenych znamych metod, a to kontrola zavrtl, se povazuje za nejucinngjsi ochranu.
Kontrola zavrtt se provadi tak, Ze lesnik provadi vyhledavani napadenych stromil pochtizkou v
porostu, nacez napadené stromy ceka jejich vCasna asanace. V pfidéleném sektoru lesnici
kontroluji pohledem u vybranych stromut existenci zavrtl lykozroutli ve vyssich partiich stromi
cca 3 m az 8§ m. Z divodu sledovani vyssich partii stromt jsou pfi této metodé vyuzivany
dalekohledy.

Nevyhody této zndmé metody vyhledavani zavrt spocivaji v tom, ze k jejimu provadéni museji
byt dobré svételné podminky, a to nejen pro optiku dalekohledu, ale také musi byt mozné
dohlédnout na pozorovanou partii stromu pies vétve. Vyuziti dalekohledi je tedy efektivni zejména
u stromt stojicich na okraji lesniho porostu, aby si mohl lesnik poodstoupit a hledat skulinu mezi
vétvemi. V lesnim prostu, zejména v mladych hustych a stinnych lesich, je nasazeni dalekohledu
témer nemozné. Navic rozpoznani zavrtt vyzaduje od lesnika uréitou zkuSenost, takze neni mozné
vyloucit i faktor lidské chyby. To piinasi nejistotu pti urceni napadenych stromd, pricemz z diivodu
prevence muze byt v ptipad€ pochyb rozhodnuto o preventivni t€zbé, ktera neziidka byva zbytecna
z duvodu likvidace nenapadenych vzrostlych stromt, které posléze v lesnim porostu a v krajiné
chybéji.

K neprospéchu uvedené metody dale ptispiva skutecnost, ze diky teplejSimu pocasi se kiirovcové
aktivity premistuji hloub&ji do lesnich porostt, které nejsou piili§ osvétlovany dennim svétlem.
Navic nové ptichozi druhy lykozroutt se z hlediska zavrtl projevuji rizné a také napadaji mnohem
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mladsi stromy, nez tomu byvalo dfive. Pficemz porost mladych stromt je zpravidla velice husty a
pifimym pohledem ze zem¢ neprohlédnutelny.

Pro neprospéch obou vyse uvedenych metod hovoii také skutecnost, ze ¢ast populace lykozroutl
je aktivni jesté tésné pred jejich zimovanim, kdy v podzimnim a v posléze zimnim pocasi nejsou
sledované zavrty a drtinky oné ¢asti populace lykozroutti dobie viditelné.

Posledni v fad¢ uvadénou metodou sledovani kiirovcovych aktivit jsou stojici otravené lapaky.
Toto opatfeni je pouzivano za t¢elem koncentrace vyznamného mnozstvi populace ktirovet na
pfedem pfipraveném misté, ze kterého je mozné napadené stromy rychle a bezpecn¢ asanovat. Pti
této metode jsou vyuzivany predevsim mytni porosty, takze ekonomicka skoda je minimalizovéna.
Tato velmi u¢inna metoda spociva v tom, ze se nanese kontaktni insekticid na kmen zivého stromu
do vysky zhruba 5 m az 10 m. Na takto pfipraveny strom jsou nasledn¢ umistény feromonové
odparniky k lakani lykozroutt.

Ackoliv vlivem ptisobeni insekticidu zlistava osetiend ¢ast kmene nenapadena, mize eventualné k
naletu dojit v neoSetfenych partiich stromu. ProtoZe neni mozné riskovat vyrojeni klirovce ze
stromtl pouzitych na otravené lapéky, jsou i tyto stromy asanovany, ackoliv mohou byt v poradku,
a neni mozné je vyuzivat opakovan€. Tim vznika Skoda jak ekonomicka, tak z pohledu lesniho
porostu i $koda generacni.

Doposud chybéla efektivni metoda sledovani kiirovcové aktivity, ktera by ptedchazela
kalamitnimu rojeni, ktera by dokazala rozeznat stromy k asanaci a stromy uréené k zachovani v
lesnim porostu, a ktera by svoji presnosti snizila dopady z pohledu ekonomické stranky véci, z
pohledu pfirozené regenerace lesa a z pohledu estetické stranky lesniho porostu.

Vyse popsanou situaci zménil vynalez uvedeny v pfihlasce vynalezu CZ 2021-514, ktery umoziuje
nasnimat ktiru zkoumaného stromu i v jeho vyssich partiich i za jinak nepfiznivych podminek, aby
potizeny kamerovy zaznam mohl byt vyhodnocen odbornikem, ¢i pomoci vyhodnocovaciho
softwaru. Vynalez prezentuje nosi¢ kamery, ktery vyzvedne pomoci lidské prace kameru podél
kmene zkoumaného stromu do jeho vysSich partii, pfiCemz kamerovy zaznam kiry kmene
zkoumaného stromu je distribuovan k vyhodnoceni.

Nevyhody vyse uvedeného vynalezu spocivaji v tom, Ze pii vyzdvihovani nosi¢e kamery vzhtru
podél kmene zkoumaného stromu se méni vzdalenost objektivu kamery od kiry zkoumaného
stromu, zejména ve vysSich vySkach, kdy i mala odchylka u paty kmene zkoumaného stromu
vychyli nosi¢ na vysunuté ty¢i o velkou vzdalenost. Tim vznikd pomérné dost kamerového
zaznamu, ktery neni vyhodnocovan, nebo ktery zahrnuje pouze malou plochu povrchu kmene
zkoumaného stromu.

Ukolem vynalezu je zdokonaleni feSeni z ptihlasky vynalezu CZ 2021-514, které by dokézalo

udrzovat konstantni vzdalenost od kmene zkoumaného stromu, a tim by umoznilo pofizovat méné
balastniho kamerového zdznamu.

Podstata vynalezu

Vytceny ukol je vyfesen pomoci zplsobu sledovani kiirovcovych aktivit v lesnich porostech podle
nasledn¢ uvedeného vynalezu.

Zpusob je tvofen nasledujicimi po sob¢ jdoucimi postupovymi kroky:
a) zaujme se pozice u paty kmene zkoumaného stromu,

pozice u paty kmene zkoumaného stromu se zaujima vzdy, aby bylo mozné potizovat kamerovy
zaznam stavu kiry, tzv. borky, kmene zkoumaného stromu,
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b) vytvori se kamerovy zaznam alespon ¢asti povrchu kmene zkoumaného stromu zvedanim
snimaciho zafizeni vzhiiru ke koruné zkoumaného stromu,

vzhledem k tomu, Ze osoba stojici u paty kmene zkoumaného stromu dohlédne bez vétsich
problému zhruba do vysky nad svoji hlavu, je dulezité zprostfedkovat vizualni stav kmene
zkoumaného stromu pomoci kamerového zaznamu. Vysouvani snimaciho zatizeni vzhtiru podél
stromu se osvédcilo, nebot’ snimaci zatizeni miZe stoupat vzhlru a vyhybat se vétvim zkoumaného
stromu.

¢) kamerovy zaznam se vyhodnoti pro zjisténi klirovcové aktivity na zkoumaném strome,
kamerovy zdznam miize byt vyhodnocen pfimo odbornikem, ktery mé borku kmene zkoumaného
stromu k pozorovani k dispozici stejné tak, jako kdyby se na kmen dival vlastnima o¢ima, a/nebo
muze byt kamerovy zaznam vyhodnocen strojové pomoci vyhodnocovaciho pocitacového
programu, jehoz algoritmy vyhledaji nadefinované znaky karovcové aktivity v obrazech
kamerového zdznamu a na nalezené znaky karovcové aktivity automaticky upozorni. To je
vyhodné zejména, maji-li monitoring lesniho porostu za kol pracovnici, ktefi nejsou odborniky
na identifikaci kirovcovych aktivit, napt. brigadnici.

d) vytvoti se a zarchivuje se zaznam o ktirovcové aktivité na zkoumaném stromu.

V soucasné dob¢ nestaci pouze na klirovcovou aktivitu v dany okamzik upozornit, ale je nutné vse
zaprotokolovat a archivovat pro pozde€jsi pldnovani asanacnich a preventivnich krokt, nejen z
pohledu spravy lesniho porostu, ale i z pohledu celého regionu.

Podstata vynalezeného zptisobu spocivd v tom, Ze se v ramci postupového kroku b) snimaci
zafizeni udrzuje v konstantni vzdalenosti od kmene zkoumaného stromu vodicim koleckem, které
se prilozi na kmen zkoumaného stromu a béhem vyzdvihovani snimaciho zafizeni se po kmenu
zkoumaného stromu odvaluje. Hlavni vyhodou je to, Ze snimaci zafizeni se nikdy nepfiblizi ke
kmenu stromu vice, nez je délka vodiciho kolecka, dale s ptibyvajici vyskou stromu je manipulace
pracnéjsi a citlivéjsi na pohyb rukou, pfi¢emz opieni snimaciho zafizeni pfes vodici koleCko na
kmen stromu pracovnikovi manipulaci znatelné usnadni.

V ramci provadéni vynalezeného zpasobu je vyhodné, pokud se postupovy krok b) provede
opakovang pro povrch kmene zkoumaného stromu, ktery nebyl alesponi jednou v zorném uhlu
snimaciho zafizeni, protoZe zorny thel snimaciho zafizeni je omezeny a ¢ast kmene zkoumaného
stromu zastane nepiistupna kvili vétvim, které zabrani obehu snimaciho zatizeni okolo kmene v
rozsahu 360°. Pokud by pracovnik vynechal ¢ast kmene zkoumaného stromu, mohl by pfijit o
cenna data.

Soucasti vynalezu je také vyvinuté snimaci zafizeni pro potizovani kamerového zaznamu povrchu
kmene zkoumaného stromu pro provadéni vyse uvedeného vynalezeného zpisobu sledovani
ktirovcovych aktivit.

Snimaci zafizeni je sestaveno z alespon jedné kamery pro pofizovani kamerového zdznamu, dale
z nosice kamery pro vyneseni kamery k vys$§im partiim kmene zkoumaného stromu, pficemz je
nosi¢ nasazen na teleskopické tyci pro jeho manualni zdvihani smérem ke koruné stromu.

Podstata vynalezeného snimaciho zafizeni spociva v tom, Ze je nosi¢ opatfen vodicim koleckem,
jehoz ukolem je se odvalovat po kmeni stromu, ¢imz je udrZzovana konstantni vzdalenost mezi
nosi¢em, kamerou a kmenem zkoumaného stromu. Diky vodicimu kole¢ku nemuize nastat situace,
ze by se nosi¢ s kamerou opfely o kmen stromu, a tim by doslo k vyplnéni zorné¢ho pole kamery
jen malym usekem povrchu stromu. Navic vodici kolecko poskytuje bod opory, ¢imZ usnadiiuje
zvedani podél stromu nahoru, a tim je tato ¢innost mén€ namahava pro obsluhu.
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Vyhody vynalezeného snimaciho zafizeni spocCivaji v tom, zZe vynalez je z pohledu komponenti
konstrukéné relativné jednoduchou skladackou, takze jeho vyrobni a provozni naklady umozni
jeho masové nasazeni pro zachranu lesnich porostll. Nasazeni vynalezu si bude moci dovolit v
podstaté kazdy majitel lesniho prostu, pficemz je mozné kameru s mikropocitaem sparovat s
vlastnimi uzivatelskymi zobrazovacimi prostfedky, zejména s vlastnimi mobily, tablety a pocitaci.
Rovnéz je vyhodné zvedani kamery podél kmene zkoumaného stromu smérem ke korung, protoze
zvedani pomoci teleskopicky vysuvného nosice je tiché, ¢imz neru$i lesni zvéf, spolehlivé,
robustni, a neni to v zasad¢ limitovano povétrnostnimi podminkami.

Je vyhodné, ze kamera je vestavéna do nosice. Nosi¢ tvori kryt kamery, ktery ji chrani pred
mechanickym poSkozenim a vné€j$imi vlivy, jako je prach a vlhkost.

Dale je vyhodné, pokud vodici kolecko je odnimatelné od nosic¢e v podobé odnimatelného modulu.
To usnadnuje transport snimaciho zafizeni, dale jeho servis, ¢i nastavovani. Soucasn¢ je vyhodné,
pokud je mozné nastavit velikost uhlu sevieného mezi nosi¢em a vodicim koleCkem, a dale
vzdalenost konce vodiciho kolecka od nosice. Ob¢ nastavéni slouzi ptedevsim k tomu, aby vodici
kolec¢ko nezasahovalo do zorného pole kamery snimaciho zafizeni, které se tim padem muze
libovoln€ nastavovat.

Rovnéz je vyhodné, pokud je vodici kole¢ko odpruzené, aby kamerovy zaznam byl plynuly bez
zkresleni od otfest vodiciho kolecka odvalujiciho se po nerovném povrchu kiiry kmene stromu.

Vynalez je vhodny pro obsluhu z fad brigadnikd, ktefi nemuseji znat znaky kirovcovych aktivit,
ktefi nebyvaji prili§ opatrni pfi manipulaci a mohou zavazovat o vétve, ¢i by s nosi¢em kamery
kyvali, a tim by napomahali k pofizovani balastniho kamerového zaznamu, z n¢hoz by
vyhodnocovani stavu kiirovcové aktivity na zkoumaném stromée bylo tézko stanovitelné. VSechny
tyto praktické problémy vynalez fesi pomoci technického znaku vodiciho kolecka. Vynalez piinasi
ekonomické vyhody, kdy diky jeho nasazeni si mohou lesni porosty udrzet zdravé statné stromy,
nebo kdy jsou jesté mladé stromy usetfeny od preventivni t€zby.

Objasnéni vykrest

Uvedeny vynalez bude blize objasnén na nasledujicich vyobrazenich, kde:

obr.1  znazornuje blokové schéma systému pro provadéni zptsobu sledovani klirovcovych
aktivit,

obr.2  zndzornuje model snimaciho zafizeni s vodicim koleckem,

obr.3  znazornuje rizné varianty nastaveni vzdalenosti a naklonéni vodiciho kolecka snimaciho
zafizeni od nosice.

Priklad uskuteénéni vynalezu

Rozumi se, Ze dale popsané a zobrazené konkrétni pfipady uskute¢néni vynalezu jsou
piedstavovany pro ilustraci, nikoliv jako omezeni vynalezu na uvedené piiklady. Odbornici znali
stavu techniky najdou nebo budou schopni zajistit za pouziti rutinniho experimentovani vétsi ¢i
mensi pocet ekvivalentd ke specifickym uskuteénénim vynalezu, ktera jsou zde popsana.

Pracovnik, at’ uz odbornik, ¢i brigadnik, se pted zacatkem sledovani kiirovcovych aktivit v lesnim
porostu vybavi snimacim zafizenim. Snimaci zafizeni je ve sloZeném stavu teleskopicka ty¢ 16 z
n¢kolika segmentil zasunutych do sebe, ktera je na jednom konci opatfena tichopovou plochou pro
ruce a na druhém konci je zasunuta do nosice 1 kamery 2. Nosi¢ 1 musi byt z pevnych a lehkych
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materialii, aby jej obsluha snadno unesla, dokazala s jeho pomoci vyzdvihnout kameru 2 podél
kmene zkoumaného stromu do jeho vyssich partii, idealn¢ az do vySky 12 m od urovné terénu. Na
nosici 1 je drazka pro zasunuti modulu vodiciho kolecka 15. Modul vodiciho kolecka 15 je opatien
stavécimi Srouby pro nastavovani sklonu vii¢i nosi¢i 1 kamery 2, a dale pro nastavovani piesahu
vodiciho kolecka 15, tedy pro nastaveni vzdalenosti kamery 2 od kmene zkoumaného stromu.
Vodici kolecko 15 nezasahuje do zorného pole kamery 2. Model snimaciho zatizeni je znazornén
na obr. 2 a ukazka rtizného nastaveni vzdalenosti a sklonu vodiciho kolecka 15 je zobrazena na
obr. 3. Vodici kolecko 15 ma osu otaceni usazenou v odpruzeném drzaku, aby pfi ptejezdu
nerovnosti neodskakovalo od kmene stromu. Odbornik bude schopen navrhnout celou paletu
dal$ich rutinnich inzenyrskych feseni, jak upevnit vodici kolec¢ko 15 k nosici 1.

V ramci snimaciho zafizeni je kamera 2 vestavéna do nosice 1, ktery tvotfi pouzdro, majici funkci
krytu pted mechanickym poskozenim (narazy o vétve) kamery 2, a déle i proti pisobeni vnéjsich
vlivi, jako je vlhkost, prach, pyl atp. Nosic 1 je vytistén pomoci 3D tisku piesné podle komponenti
kamery 2, aby vSe do sebe fadné zapadlo.

Kamera 2 je v ramci vynalezeného snimaciho zafizeni integrovana s mikropocitaem 6, aby
spole¢né s nim vytvorila jeden celek.

Posledni ¢lankem celého systému pro provadéni vynalezeného zpisobu je uzivatelsky zobrazovaci
prosttedek 4, kterym je napt. osobni chytry telefon, ¢i tablet atp. Obsluha si vybere variantu
bezdratové komunikace mezi uzivatelskym zobrazovacim prostiedkem 4 a kamerou 2 s
mikropocitacem 6, napi. Wi-Fi technologii, vytvoii sitové propojeni a posléze muze s kamerou 2
s mikropocitacem 6 pracovat pres sviij uZivatelsky zobrazovaci prostiedek 4.

Nasledné pracovnik pfistoupi k paté kmene zkoumaného stromu. U paty kmene zkoumaného
stromu stoji tak, aby byl schopen zvedat kameru 2 vysouvanim segmentt teleskopické tyCe 16 s
nosi¢em 1 vzhlru ke koruné, pficemz se vyhyba vétvim. Vodici kolecko 15 udrzuje konstantni
vzdalenost od kmene zkoumaného stromu. V pribéhu stoupani a klesani je kamera 2 aktivni a
porizuje kamerovy zdznam. Pracovnik, aby pokryl cely povrch kmene zkoumaného stromu, zada-
li si to situace musi tento postup opakovat postupné podél celého obvodu kmene zkoumaného
stromu, dokud nedostane do zabéru kamerového zaznamu vSechen povrch kmene.

Kamerovy zaznam je vyhodnocovan tak, Ze jej odbornik sleduje pfimo na misté, aby posoudil
ktirovcové aktivity, nebo je kamerovy zdznam vyhodnocen strojové. Kamerovy zdznam muze
bézet jako zivy pfenos, nebo mize byt vyvolan k zobrazeni pozd€ji po nasnimani. Pokud
vyhodnocuje kamerovy zaznam odbornik, mize na svém uzivatelském zobrazovacim prostiedku
4 zaznam posouvat zpét a vpred, miiZe jej pozastavovat (tzv. zamrznuti obrazu), vytvaret detaily,
potizovat z né&j fotografie, vkladat méfitka, znacky, atp. Navic mize pokynem aplikaci ménit
vlastnosti zobrazeni zaznamu, napt. vytvofit negativ pro zvyraznéni znakli kiirovcovych aktivit za
zhorSenych svételnych podminek, zvyraznit jen n€které barvy, zobrazit invertovany obraz pfi
pofizovani zdznamu za Spatného osvétleni, ¢i za jasného svétla ponechat klasické RGB zobrazeni.
Vsechny tyto moznosti, jak kamerovy zdznam zpracovavat pfed vyhodnocenim je mozné
softwarové naprogramovat v ramci aplikace, aby procesor 8 mikropocitac¢e 6 kamerovy zdznam
pted zobrazenim upravil dle pozadavku. Dale je mozné naprogramovat do aplikace provozované v
mikropocitaci 6 rizné barevné filtry a mody, jako jsou stupné Sedi, zobrazeni sépie, obarveni
obrazu atp., ¢i naprogramovat nastroje pro vyvazeni bilé, pro redukci Sumu, ¢i pro redukci
objektivu. Kromé Gprav zobrazeni zaznamu, dokaze aplikace provozovana v mikropoc¢ita¢i ovladat
chod kamery 2, napf. upravenim kvality obrazu, nastavenim jasu, kontrastu, ¢i saturace.

VSechno snaZeni, jak zaznamenat co nejvice kvalitni zdznam posléze usnadiiuje proces
vyhodnoceni obsahu na zdznamu, at’ uz okem lesnika, tak ¢i pomoci programu s umélou
inteligenci.
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Alternativné, nebo i soucasné, je kamerovy zaznam v podobé digitalizovanych dat strojové v
mikropoc¢itaci 6 vyhodnocen. Mikropoc¢ita¢ 6 hleda podobnosti a vztahy mezi jednotlivymi pixely
kamerového zaznamu, které porovnavd s empiricky ovéfenymi a zaznamenanymi znaky
ktirovcovych aktivit. Pokud dojde k nalezeni shody s empiricky pofizenym zaznamem, je ziejmé,
Ze je pritomna stejnd kiirovcova aktivita. Presnost strojového vyhodnoceni vzrista s velikosti
databaze 5 empiricky ziskanych znaki ktirovcovych aktivit. Databaze 5 znakt kirovcovych aktivit
muze byt uloZena lokalné v mikropocitaci, nebo miize byt na vzdaleném serveru 14. Mikropocitac
6 komunikuje se vzdalenym serverem 14, napf. pomoci technologie mobilnich operatort, ktera
umoznuje bezdratovy ptenos dat.

Umeéla inteligence vychézi z modelu neuronové sité, ktera je vytvorena na zakladé dostatecného
mnozstvi dat, které slouzi k uceni sité. Z dostatecné naucené neuronové sit€ se potom vytvoreny
model (pracovné vyhodnocovaci softwarovy modul 3) aplikuje pomoci matice do mikropocitace 6
s kamerou 2 a posléze provozovana aplikace vSe ostatni zajist'uje automaticky. Zakladni uméla
inteligence, kterd byla pouzita v ramci vynalezu, dokaze provadét automatické identifikace zavrti
(zméfeni praméru, Cetnosti, vzajemné vzdalenosti) a podle jejich tvaru a velikosti pak provést
identifikaci konkrétniho sktidce. V soucasné dobé€ probiha intenzivni prace na rozsifeni dovednosti
umeélé inteligence, které¢ vsak jesté nejsou pripraveny k vetfejné publikaci.

Pracovnik obchazi jednotlivé stromy v lesnim porostu a monitoruje ktirovcové aktivity. Ke
kazdému prozkoumanému stromu se kromé zaznamu o kurovcovych aktivitdich ulozi také
identifikacni ¢islo, jeho pfesnd zemépisna poloha, napt. GPS soufadnice, a informace o druhu
stromu, odhadované stafi, vyska atp. Prakticky vSe, co muze byt relevantni k planovani
protikalamitnich operaci, ¢i k vyzkumu vyvoje kalamity v lesnim porostu.

Blokové schéma systému je znazornéno na obr. 1. Jak je z blokového schéma patrné, kamera 2 a
mikropocita¢ 6 tvoii jeden celek. Kamera 2 je opticka kamera s vyménitelnym objektivem, aby
bylo mozné napt. vymeénit standardni objektiv za Sirokouhly atp. Kamera 2 pofizuje zdznam v
digitalni podobé, pficemz data jsou v ,,surovém* stavu a museji byt zpracovana v procesoru 8.
Kamera 2 je do mikropocitace 6 pripojena pies sbérnici 7, ktera ma dostateCnou propustnost pro
pienos dat. Kamera 2 potizuje zaznam v riznych rozliSenich, ktera je mozné zvolit. Mezi nejcastéji
volena rozliSeni patii QQVGA — 160x120, HQVGA — 240x176, QVGA — 320x240, CIF —
400x296, VGA — 640x480, SVGA — 800x600, XGA — 1024x768, SXGA — 1280x1024, UXGA —
1600x1200, kde ¢isla prezentuji pocet fadkt a sloupcu pixelt.

Mikropocitac 6 zahrnuje procesor 8, kterym muize byt napt. dvoujadrovy ESP32, ale odbornik bude
schopen navrhnout dalsi alternativy ¢ipti procesoru 8. Procesor 8 vykonava instrukce obsazené v
softwaru, pfi¢emz instrukce obsahuji pokyny, jak zpracovat surova data kamerového zaznamu, co
v datech hledat, jak data filtrovat, atp. Dale procesor 8 upravuje chod podle instrukei ptijatych ze
strany obsluhy, napf. zvyraznéni barev, pofizeni snimku, vlozeni znacky, atp. Aplikace
provozovana v mikropocitaci 6 slouzi pro ovladani a nastavovani kamery 2 a bézi tedy ptimo v
kamete. Uzivatelsky prostfedek 4 je pouze zobrazovaci a komunikaéni nastroj, ktery se pfipojuje
k aplikaci. Odbornik dokaze aplikaci programatorsky upravit, rozsifit, ¢i dokonce zredukovat.

Nedilnou souc¢asti mikropocitace 6 je datové uloziste 9, které ma za tikol uchovavat data pro jejich
pozdéjsi vyvolani. Na datovém ulozisti 9 se nachazi vyhodnocovaci softwarovy modul 3, ktery
obsahuje instrukce pro zpracovani kamerového zaznamu, dale databaze 5 znakd ktrovcovych
aktivit, jejiz zdznamy se porovnavaji s obsahem kamerového zaznamu pro vyhledavani shody, dale
tidici softwarovy modul 12, ktery tidi ¢innost systému a dale umoziuje promitat ovladaci rozhrani
obsluze na jejim uzivatelském zobrazovacim prostiedku 4. A v neposledni fadé lokalni databaze
pro archivaci vysledki sledovani kirovcovych aktivit jednotlivych zkoumanych stromt, vcetné
zapisu jejich polohy, typu, stafi atp., jak jiz bylo zminovano.

Dalsi soucasti mikropocitace 6 je komunika¢ni modul 10 a napajeci modul 11. Komunika¢ni modul
10 je uzpisoben pro komunikaci v ramci alesponl jedné technologie Wi-Fi, a/nebo technologie
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Bluetooth, a/nebo technologie siti mobilnich operatortl, napt. 4G nebo 5G. Ukolem komunikaéniho
modulu je navazat stabilni bezdratové spojeni s uzivatelskym zobrazovacim prostifedkem 4, nebo
se vzdalenym serverem 14, napf. cloudové ulozisté pro zalohovani, server ministerstva
zemeédé€lstvi, server vyzkumné instituce s externi databazi 5 znakd kiirovcovych aktivit, atp.

Napajeci modul 11 slouzi k zasobovani systému elektrickou energii, tedy kromé uzivatelského
zobrazovaciho prosttedku 4, ktery ma vlastni zdroj elektrické energie. Napajeci modul 11 je
opatien Li-lon akumulatory, alespoii dvéma, které¢ je mozné opakované dobijet elektrickou energii.
Soucasné s tim musi byt pfitomen systém, ktery chrani akumulatory pfed uplnym vybitim, ¢i pred
prebitim elektrickou energii, zkratka BMP.

Co se tyce zobrazovaciho uzivatelského prostiedku 4, tak ten je zpravidla opatfen internetovym
prohlizecem. Toho je vyuzito, nebot’ po navdzani bezdratového spojeni se kamera 2 s
mikropocitacem 6 chovaji jako server pocitacové sité, ke kterému je mozné se ptipojit pomoci IP
adresy a IP protokolu. Jedna se o zavedené komunikacni feSeni, takze pro vynalezeny systém neni
potieba vyvijet zddné nové typy spojeni. Navic IP protokol umoziiuje pfipojeni vzdaleného serveru
14, pokud je umoznén pienos dat ptes sit’ mobilniho operatora.

Mikropocitac 6 mize byt opatien prostfedkem pro urCovani zemeépisné polohy. Takovych systému

je vice druht (GPS, Galileo, GLONASS) a vSechny jsou pouzitelné pro urceni zemépisné polohy
zkoumaného stromu.

Prumyslova vyuzitelnost

Zpusob sledovani kiirovcovych aktivit v lesnim porostu a snimaci zafizeni kamerového zdznamu
kmene zkoumaného stromu podle vynalezu naleznou uplatnéni v lesnim hospodarstvi.
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PATENTOVE NAROKY

1. Zptsob sledovani kiirovcovych aktivit v lesnich porostech pro zjisténi zdravotniho stavu
stromu lesniho porostu tvoreny nasledujicimi po sob¢ jdoucimi postupovymi kroky:

a) zaujme se pozice u paty kmene zkoumaného stromu,

b) vytvoii se kamerovy zdznam alespon ¢asti povrchu kmene zkoumaného stromu vyzdvihnutim
snimaciho zafizeni vzhuru ke koruné zkoumaného stromu,

¢) kamerovy zdznam se vyhodnoti pro zjisténi kirovcové aktivity na zkoumaném stromé,

d) vytvoii se a zarchivuje se zdznam o kiirovcové aktivité na zkoumaném strome,

vyznacujici se tim, Ze v ramci postupového kroku b) se snimaci zafizeni udrzuje v konstantni
vzdalenosti od kmene zkoumaného stromu vodicim koleCkem (15), které se ptilozi na kmen
zkoumaného stromu a které se béhem vyzdvihovani snimaciho zatizeni po kmenu zkoumaného
stromu odvaluje.

2. Zpusob podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze postupovy krok b) se provede opakovan¢ pro
povrch kmene zkoumaného stromu, ktery nebyl alespon jednou v zorném uhlu snimaciho zatizeni.

3. Snimaci zatfizeni pro pofizovani kamerového zaznamu alespoii ¢asti povrchu kmene stromu k
provadéni zptsobu podle naroku 1 nebo 2, zahrnujici alespon jednu kameru (2) pro pofizovani
kamerového zaznamu, nosic (1) kamery (2) pro vyneseni kamery (2) k vy$§im partiim zkoumaného
stromu, pfi¢emz je nosi¢ (1) nasazen na teleskopické ty¢i (16) pro manudlni zdvihani nosice (1)
smérem do koruny zkoumaného stromu, vyznacujici se tim, ze je nosi¢ (1) opatien vodicim
koleckem (15) pro udrzovani konstantni vzdalenosti nosice (1) od kmene zkoumaného stromu.

4. Snimaci zafizeni podle naroku 3, vyznacujici se tim, ze kamera (2) je vestavéna do nosice (1),
pricemz nosic (1) soucasné tvoii kryt kamery (2) pro ochranu pied vnéj$imi vlivy a mechanickym

poskozenim.

5. Snimaci zafizeni podle naroku 3 nebo 4, vyznacujici se tim, ze vodici kolecko (15) tvofi
odnimatelny modul, ktery je odnimatelny od nosice (1).

6. Snimaci zafizeni podle nékterého z narokt 3 az 5, vyznacujici se tim, ze uhel mezi vodicim
koleckem (15) nosi¢em (1) je nastavitelny a/nebo vzdalenost vodiciho (15) kolecka od nosice (1) je
nastavitelna.

7. Snimaci zafizeni podle nékterého z narokt 3 az 6, vyznacujici se tim, ze vodici kolecko (15) je

opatieno odpruzenim.

3 vykresy

Seznam vztahovych znacek:

1 teleskopicky vysuvny nosi¢

2 kamera

3 vyhodnocovaci softwarovy modul

4  uzivatelsky zobrazovaci prostiedek
5 databaze znaki kiirovcovych aktivit
6  mikropocitac

7  sbérnice

8  procesor

9

datové ulozisté
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komunika¢ni modul
napajeci modul

fidici softwarovy modul
lokalni databaze
vzdaleny server

vodici kolecko
teleskopicka ty¢
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