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1 Životopis

1.1 Základńı informace

Takeo Kanade se narodil 24. ř́ıjna v roce 1945 v japonském městě Tamba,
které spadá do prefektury Hyōgo. Je to vysoce uznávaný japonský vědec
p̊usob́ıćı v oblasti poč́ıtačového viděńı, robotiky a umělé inteligence. Ka-
nade p̊usobil jako profesor na r̊uzných univerzitách včetně americké Carne-
gie Mellon University. Jako vědec je známý svými přelomovými př́ıspěvky v
oblasti robotiky a poč́ıtačového viděńı.

1.2 Životopis

Takeo Kanade je univerzitńı profesor informatiky a robotiky na Carne-
gie Mellon University v Pittsburghu. V roce 1974 źıskal doktorský titul v
oboru elektrotechniky na Kjótské univerzitě v Japonsku. Po p̊usobeńı na ka-
tedře informatiky na Kjótské univerzitě nastoupil v roce 1980 na Carnegie
Mellon University jako vedoućı vědecký pracovńık informatiky a tehdy nově
založeného Institutu robotiky. Na Carnegie Mellon se v roce 1982 stal docen-
tem a v roce 1985 profesorem. V letech 1992 až 2001 byl ředitelem Ústavu
robotiky. Od roku 2001 je Kanade také zakládaj́ıćım ředitelem Výzkumného
centra digitálńıho člověka v japonském Národńım institutu pr̊umyslových věd
a technologíı v Tokiu. Nedávno se stal spoluředitelem nového Výzkumného
centra pro inženýrské technologie kvality života, společného programu založeného
z prostředk̊u NSF mezi Carnegie Mellon a University of Pittsburgh.

1.3 Výzkum

Výzkumné zájmy Dr. Kanadeho zahrnuj́ı širokou škálu oblast́ı jako jsou
viděńı, senzory, ř́ızeńı, multimédia, manipulátory a autonomńı mobilńı ro-
boty. Jeho př́ıspěvky sahaj́ı od základńıch teoríı až po výsledné zař́ızeńı
a celkové systémy. Je autorem v́ıce než 300 odborných článk̊u a držitelem
v́ıce než 20 patent̊u. Mezi jeho př́ıspěvky v oblasti viděńı patř́ı rozpoznáváńı
obličej̊u (jeden z prvńıch poč́ıtačových programů pro rozpoznáváńı obličej̊u
a později detektory obličej̊u), obnovováńı tvar̊u z čárových kreseb (známé
jako teorie Origami World a šikmá symetrie), stereo (v́ıcebázové stereo a
prvńı stereo stroj na světě s plnou rychlost́ı videa), analýza obrazu pohybu
(známá jako Lucas-Kanadeho tracker) a teorie struktury z pohybu (známá
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jako Tomasi-Kanadeho faktorizace) a výpočetńı senzory VLSI. Byl spoluau-
torem koncepce manipulátor̊u s př́ımým pohonem a prvńıho prototypu na
světě (CMU DD Arm I).

Od poloviny 80. let inicioval, vedl a spolupracoval na několika významných
autonomńıch mobilńıch robotech a r̊uzných aplikačńıch systémech, včetně au-
tomobil̊u bez řidiče (NavLab), autonomńı helikoptéry (Robocopter), systému
poč́ıtačem asistované chirurgie kyčelńıho kloubu (HipNav) a systému video
dozoru a monitorováńı (VSAM). Od roku 1995 Kanade vyv́ıj́ı nové vizuálńı
médium, které nazval ”virtualizovaná realita”. Časově proměnlivá událost,
jako je sport, tanec nebo operace, je sńımána velkým počtem okolńıch kamer
a transformována do kompletńıho čtyřrozměrného popisu (čas, 3D a vzhled).
Jako jednu z aplikaćı takové technologie s v́ıce kamerami vyvinul systém
opakováńı podobný Matrixu, který se v roce 2001 použ́ıval pro vyśıláńı část́ı
Super Bowlu IIIV pod názvem CBS ”EyeVision”.

1.4 Lucas-Kanade metoda

V poč́ıtačovém viděńı je Lucasova-Kanadeho metoda široce použ́ıvanou
diferenčńı metodou pro odhad optického toku, kterou vyvinuli Bruce D. Lu-
cas a Takeo Kanade. Tato metoda předpokládá, že tok je v podstatě kon-
stantńı v lokálńım okoĺı uvažovaného pixelu, a řeš́ı základńı rovnice optického
toku pro všechny pixely v tomto okoĺı pomoćı kritéria nejmenš́ıch čtverc̊u.
Princip metody spoč́ıvá v aproximaci lokálńıho pohybu v obraze pomoćı gra-
dient̊u intenzity pixel̊u. Konkrétně Lucas-Kanade algoritmus použ́ıvá lokálńı
lineárńı aproximaci intenzitńıho pole kolem každého pixelu a řeš́ı soustavu
normálńıch rovnic pro odhad pohybu. Tato metoda je efektivńı pro sledováńı
pohybu objekt̊u, které se předpokládaj́ı mı́t omezené lokálńı pohyby mezi
sńımky. Jednou z výhod Lucas-Kanade metody je jej́ı schopnost pracovat s
šumem a omezeným množstv́ım pohybu v obrazech, což ji čińı užitečnou pro
sledováńı r̊uzných objekt̊u a scén v reálném čase. Metoda Lucas-Kanade má
široké uplatněńı v oblasti sledováńı pohybu, robotiky, rozpoznáváńı objekt̊u
a daľśıch oblastech poč́ıtačového viděńı.
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obr. 1: Použit́ı Lucas-Kanadeho metody

1.5 Oceněńı a životńı úspěchy

Dr. Kanade byl zvolen členem Národńı akademie inženýrstv́ı, Americké
akademie uměńı a věd a členem IEEE, ACM, Americké asociace pro umělou
inteligenci, Japonské společnosti pro robotiku a Japonského institutu inženýr̊u
elektroniky a komunikace. Mezi oceněńı, která źıskal, patř́ı CaC Award, Jo-
seph Engelberger Award, FIT Funai Accomplishment Award, Allen Newell
Research Excellence Award, JARA Award, Marr Prize a Longuet-Higgins
Prize. Dr. Kanade p̊usobil v mnoha vládńıch, pr̊umyslových a univerzitńıch
poradńıch orgánech, včetně Rady pro letectv́ı a vesmı́rné inženýrstv́ı (ASEB)
Národńı rady pro výzkum, Poradńıho výboru pro pokročilé technologie NASA,
panelu PITAC pro transformaci zdravotnictv́ı a poradńıho výboru Kanadského
institutu pro pokročilý výzkum.
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2 Zdroje

1. https://cseweb.ucsd.edu//classes/sp02/cse252/lucaskanade81.
pdf

2. https://web.archive.org/web/20090305073636/http://www.ri.cmu.
edu/events/tk60/bio.html

3. https://kuias.kyoto-u.ac.jp/e/profile/kanade/

4. https://www.ri.cmu.edu/ri-faculty/takeo-kanade/

5. https://www.kyotoprize.org/en/laureates/takeo_kanade/

6. https://www.mathworks.com/help/vision/ref/opticalflowlk.html
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