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Bezkontaktni multimodalni biometrické zarizeni

Oblast techniky

Technické feSeni se tyka bezkontaktniho multimodalniho biometrického zafizeni pro biometrickou
verifikaci a/nebo biometrickou identifikaci osob za pouziti otisku prstu a/nebo obliéejovych
charakteristik. Toto zafizeni ma byt pouzivano pro kontroly pfistupu, hrani¢ni kontroly
a identifikaci/verifikaci osoby policistou (mobilni verze).

Dosavadni stav techniky

Biometricka identifikace nebo biometricka verifikace totoZnosti osoby za pouziti otiskli prstd
a/nebo oblicejovych charakteristik jsou v zasadé velmi staré metody, zaloZzené na velmi nizké
pravdépodobnosti, Ze dva lidé maji stejny otisk prstu a/nebo obli¢ejovou charakteristiku. Ze stavu
techniky je znama tada zatizeni a metod pro provadéni biometrické identifikace/verifikace za
pouziti otisku prstu a/nebo oblic¢ejové charakteristiky.

Zachycovani biometrickych vzorki otiskll prstl je mozné bud’ (i) kontaktné (1j. osoba polozi prst
nebo 1 celou dlan na konkrétni povrch snimaciho zatizeni, které pofizuje obraz prstu a/nebo dlané),
nebo (i1) bezkontaktné (tj. bez nutnosti, aby se osoba dotykala ¢asti snimaciho zatizeni).
Nevyhodou kontaktnich metod a zafizeni je riziko nespravné identifikace (nebo verifikace)
v dtsledku zneéisténi kontaktniho povrchu zachycovaciho zatfizeni. Druhou velkou nevyhodou je
moznost pfenosu bakterii a virli z povrchu zatizeni na jiného uZivatele, tzn. feSeni je nehygienické.
Z toho ditvodu jsou dnes vyvijeny bezkontaktni metody a zatizeni biometrické identifikace a/nebo
verifikace za pouziti otiskll prstil. Zatrizeni pro identifikaci/verifikaci na zakladé obliceje jsou
ptirozené bezkontaktni samotnou povahou snimaci metody.

V kazdém pripadé je poté zachyceny otisk (otisky) a/nebo snimek obliceje zpracovan za ucelem
porovnani s biometrickymi S§ablonami, uloZzenymi v databazi registrovanych osob, nebo s $ablonou
ulozenou v biometrickém identifikaénim dokumentu.

V ptipadé bezkontaktni biometrické identifikace/verifikace za pouziti otiskll prstl je ze stavu
techniky znama jistd mnozina feSeni, ktera se zabyvaji pfedevsim ziskanim dostateéné kvalitniho,
ostrého obrazu prstu a/nebo dlané s vynikajicim kontrastem pro nasledné zpracovani a porovnani,
pfi¢emZ prst a/nebo dlain se uréitou rychlosti pohybuje snimacim prostorem zachycovaciho
zafizeni.

Star$i patentova piihlaSka WO02021144171A1 ptihlasovatele popisuje zafizeni pro zachyceni
otisku prstu za chlize a pro rychlé rozpoznavani. U tohoto zatizeni je kamera zaostfena do jedné
oblasti a pro vyvolani procesu snimani je pouzit fotorezistor (¢i fotodioda) s laserovym paprskem
promitanym na fotorezistor skrz pozadovanou oblast, pti¢emz po pteruseni laserového paprsku se
ziska jeden ostry snimek prstu, ptipadné dlané. Nevyhodou zatizeni je, Ze neni moZzZné
rozpoznavani bliziciho se pfedmétu a jeho snimani nezavisle na jeho pozici v prostoru.

Ze spisu US8340371 (pribuzny spis EP1987472) je znamy bezkontaktni biodetektor, ktery vyuziva
plochy hloubky pole zachycovaciho zafizeni pro spravné polohovani dlané nebo prstu osoby, coz
je zde zajisténo vyskou F nad zachycovacim zatizenim. Nevyhodou tohoto feSeni je zejména
skutecnost, ze uzivatel se musi zastavit u biodetektoru a polozit svou dlan nebo prst na
pozadovanou pozici, coz sice nevyZaduje pfitomnost operatora, ale presto vyzaduje urcity cas,
béhem néehoz je biodetektor blokovan, coz snizuje maximalni pocet ovéfovanych osob za ¢asovou
jednotku. Nejdilezitéjsim rozdilem je, Ze toto feSeni je kontaktni, tj. dotykani se zatizeni je
nezbytné.
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Ze spisu US2015/0227774 je znamy bezkontaktni ,,on-the-go* snimac otiskdl prsti, ktery je
schopen zachycovat otisky prstli na pohybujici se ruce osoby a identifikovat osobu béhem pohybu
kolem zachycovaciho zatizeni nebo béhem pohybu ruky v definované snimaci oblasti pred
zachycovacim zatizenim. Zaroven je v zachycovaci oblasti umisténa opticka brana ve formé cidla
preruseni paprsku, pricemz ¢idlo preruseni paprsku (foto-clona) definuje okamzik, v némz ruka
prochazi zachycovaci oblasti; ruka timto prerusuje svétleny paprsek, odeslany skrz zachycovaci
oblast emitorem svétla do detektoru svétla (napt. fotorezistor) na druhé strané zachycovaci oblasti.
Vtomto bodé je spouStén proces zachycovani, ktery je uzpiisoben pro zachyceni obrazu,
zaostfené¢ho na zachycovaci oblast, ktera obsahuje nékolik kamer. Jakmile uvedena foto-clona
detekuje preruseni svételného paprsku, tj. ze predmét (ruka) prosla skrz zachycovaci oblast, kamera
zachyti obraz a po analyze obrazu na pripojeném pocitaci rozhodne, zda je zachyceny predmét
lidska ruka, a také detekuje umisténi prstii na ruce. Alespon jeden obraz prstu, ). obraz otisku prstu,
je poté zachycen kamerou jako obraz s vysokym rozliSenim alespon casti jakéhokoliv
z detekovanych prstill, prochazejicich zachycovaci oblasti. Dle tohoto dokumentu musi mit kamera
snimajici prsty (otisky prstil) dobrou snimkovou frekvenci, 1j. musi byt schopna zachytit dostatecné
vysoké mnozstvi jednotlivych snimkli za sekundu, coz v zasadé musi vhodnym zplsobem
odpovidat predpokladané rychlosti pohybu zachycované ruky v zachycovaci oblasti. Snimkova
frekvence v tomto feSeni v zasad¢ zacina na 24 fps (frames per second) a vyse, pficemz jsou rovnéz
zminény 1 snimkové frekvence 125 fps, 150 fps a dokonce 240 fps. Odpovidajicim zpisobem musi
mit kamera pro snimani prstl kratkou dobu expozice. Jakmile kamera pro snimani rukou rozpozna,
Ze v zachycovaci oblasti je pritomna ruka, kamera pro snimani prstl se spusti jesté predtim, nez
prsty ruky projdou ohniskovou rovinou v zachycovaci oblasti. Kamera pro snimani prstu, ktera je
nastavena na urcitou snimkovou frekvenci, od tohoto okamziku potidi nékolik snimki prstd. Timto
zpiisobem kamera pro snimani prstli porizuje ur¢ité mnozstvi obrazii (kdyz se ruka pohybuje vpted,
vSechny prsty prochazeji ohniskovou rovinou v odliSnych ¢Easech), zatimco vyhodnocovaci
algoritmus v pripojeném pocitaci identifikuje, ktery obraz je nejlépe zaostteny pro kazdy prst. Uz
vtéto etapé musi byt zpracovano velké mnoZstvi obrazid s vysokym rozliSenim. Otisky
jednotlivych prstli jsou potom extrahovany z identifikovanych obrazli s nejlepSim zaostfenim
a jsou porovnany s databazi otiskl prsti. Nevyhodou tohoto feSeni je potieba pofizeni, zpracovani
a vyhodnoceni velkého mnozstvi obrazli s vysokym rozlisenim pro identifikaci osoby.

Ze spisu US2014/0253711 je znamo zafizeni agilniho bezkontaktniho biometrického senzoru,
ktery zahrnuje ¢idlo, monitorujici zorné pole, a dale zahrnuje zobrazovaci systém, ktery zachycuje
jednu nebo vice biometrickych charakteristik v zorném poli. Zatizeni zahrnuje rovnéz naklanéci
smérovaci zafizeni, které sméruje a orientuje zobrazovaci systém na pozici predmétu,
detekovaného ¢idlem v zorném poli. Nevyhodou tohoto uspotfadani je nutnost naroéného
polohovani zobrazovaciho systému na konkrétni pozici pro dosazeni takového zorného pole,
v némz byla detekovana prevazné dlai osoby a pouZita pro biometrickou identifikaci.

Ze spisu US2009/0245591 je znamo kontaktni multispektralni biometrické zachycovaci zatizeni,
které se zaméfuje na detekci pouziti nastroji prezentaéniho utoku. Tato detekce prezentacniho
utoku je zaloZena na osvétleni dlané/prstu riznymi vinovymi délkami od ultrafialového spektra
pres viditelné zafeni az po infradervené spektrum. Je vyhodnocovan trojrozmérny obraz. Reseni
v tomto dokumentu popisuje vrstvu pod zachycovacim povrchem, tedy se predpoklada pouziti
primarné¢ v dotykovych senzorech.

Ze spisu US2016/0070898 je znamo autentizaCni zafizeni, prizmatické téleso pro autentizaci
a zpusob autentizace. ReSeni, popsané v tomto dokumentu, je ureno pro kontaktni zachyceni
otisku prstu.

Hlavnim cilem predkladaného technického teSeni je odstranéni nebo alesponi minimalizace
nevyhod aktualniho stavu techniky, zejména bezkontaktni biometrické identifikace/verifikace
osob.
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Podstata technického FeSeni

Nevyhody dosavadniho stavu techniky jsou eliminovany bezkontaktnim multimodalnim
biometrickym zatizenim pro biometrickou verifikaci a/nebo biometrickou identifikaci osob, které
podle tohoto technického feseni zahrnuje:

- fidici jednotku,

- prvni kamerovou jednotku, ktera je uspotadana pro snimani prostoru vné biometrického zatizeni
nebo v oteviené dutiné biometrického zatizeni a ktera obsahuje prvni ¢ocku a prvni obrazovy
snimac, ktery je propojeny s fidici jednotkou, a

- prvni senzor pfibliZeni uspotadany pro méteni vzdalenosti objektu usporadaného v prostoru
snimaném prvni kamerovou jednotkou od prvniho senzoru priblizeni a propojeny s fidici jednotkou
pro piredavani zméfenych hodnot vzdalenosti,

pti€éemzZ prvni ¢ocka je propojena s tidici jednotkou pro ptijimani signalti pro jeji ostfeni na zakladé
hodnot vzdalenosti zméfenych prvnim senzorem pfibliZeni.

Prednostné je uvedena prvni cocka tekuta cocka.

Rovnéz je vyhodné, kdyz bezkontaktni multimodalni biometrické zafizeni zahrnuje prvni
osvétlovaci jednotku, pfednostné ve formé soustavy bodovych svétel, umisténych s rovnomérnym
vzajemnym uhlovym rozestupem okolo uvedené prvni cocky.

Ve zvlast vyhodném provedené zahrnuje bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni druhou
kamerovou jednotku, ktera obsahuje druhy obrazovy snimac a druhou ¢ocku, propojenou s Fidici
jednotkou. Ptitom je uvedena druha ¢ocka prednostné tekuta cocka, nebo ¢ocka s motorickym
mechanismem pfeostfovanim.

V nékterych vyhodnych provedenich je druha kamerova jednotka uspotradana pro snimani prostoru
vné biometrického zafizeni,

pri¢emz biometrické zatizeni zahrnuje druhy senzor ptibliZeni uspotadany pro méfeni vzdalenosti
objektu usporadaného v prostoru snimaném druhou kamerovou jednotkou od druhého senzoru
ptibliZeni a propojeny s Fidici jednotkou pro predavani zmérenych hodnot vzdalenosti,

pti¢emz druha ¢ocka je propojena s fidici jednotkou pro pfijimani signalil pro jeji ostfeni na zakladé
hodnot vzdalenosti zméfenych druhym senzorem ptibliZeni.

Ve vyhodném provedeni ma bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni pfedni stranu, na
které je uspotradana druha kamerova jednotka a pod ni prvni kamerova jednotka.

V jiném vyhodném provedeni ma bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni pfedni stranu,
na které je usporadana druha kamerova jednotka a pod ni je na ptfedni strané vstup do uvedené
oteviené dutiny, ve které je usporadané zrcadlo pro odraz prostoru snimaného prvni kamerovou
jednotkou v oteviené duting.

Ve zvlast’ vyhodném provedeni zahrnuje bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni ¢tecku
pro ¢teni biometrickych identifikacnich dokladd, ktera je propojena s fidici jednotkou.

Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni prednostné dale zahrnuje displej pro zobrazeni
vysledki identifikace/verifikace, propojeny s fidici jednotkou.
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Bezkontaktni multimodalni biometrické zafizeni mlze rovnéz zahrnovat 3D kameru, ktera je
usporadana pro snimani prostoru vné biometrického zafizeni a ktera je propojena s Fidici
jednotkou.

Objasnéni vykresu

Technické fteSeni bude dale popsano za pouziti prikladnych provedeni bezkontaktniho
multimodalniho biometrického zatizeni, pfi¢emz Obr. 1 zobrazuje schéma prvniho pfikladného
provedeni, Obr. 2 znazornuje schéma druhého ptikladného provedeni, Obr. 3A - 3D zobrazuji
schématické pohledy na ¢tyti typy konfigurace predni strany bezkontaktniho multimodalniho
biometrického zatizeni dle tohoto technického feseni.

Priklady uskuteénéni technického feSeni

Prikladné provedeni bezkontaktniho multimodalniho biometrického zatizeni 1 zobrazené na Obr. 1
zahrnuje fidici jednotku 20, ktera je uréena k ptijimani a zpracovavani biometrickych udaji
uzivatelll a k Fizeni niZe uvedenych pfipojenych komponent.

Dale biometrické zatizeni 1 zahrnuje prvni kamerovou jednotku 4, ktera obsahuje prvni obrazovy
snimac 4a a prvni cocku 4b. Kamerova jednotka 4 je prednostné umisténa ve spodni ¢asti zatizeni
pod displejem 2. Prvni ¢ocka 4b je prednostné tekuta cocka, ale mtize se jednat 1 o cocku pevnou,
resp. coc¢ku s motorickym typem preostfovani. Tekuta cocka je typ ¢ocky, kterd umoziuje zménu
ohniskové vzdalenosti v zavislosti na vzdalenosti snimaného objektu od cocky. Pro potizeni
ostrého snimku pfedmétu tedy neni tfeba, aby byl pfedmét v jedné konkrétni poloze vzhledem ke
kamerové jednotce 4.

Dale je biometrické zafizeni 1 opatfeno prvnim senzorem 6 priblizeni, ktery je urcen pro zjisténi
vzdalenosti dlané uZivatele od prvni kamerové jednotky 4 a pro pfedani zméfené vzdalenosti fidici
jednotce 20. Na zakladé této vzdalenosti je tak prvni kamerové jednotce 4, resp. prvni ¢occe 4b,
vydan signal, na jehoz zaklad¢ dojde k automatickému zaostfeni na dlaf, resp. prsty uzivatele
a potizeni snimku alespon jednoho prstu.

Prvni senzor 6 priblizeni a prvni kamerova jednotka 4, resp. prvni cocka 4b, jsou v tomto provedeni
s vyhodou umistény v jedné roviné tak, aby zmétena vzdalenost byla skute¢nou vzdalenosti ruky
od prvni cocky 4b.

V dalSich neznazornénych provedenich je mozno umistit senzor 6 ptibliZzeni do jiné roviny, nez je
umisténa prvni ¢ocka 4b. V tom ptipadé je fidici jednotka 20 uzplisobena pro dopocitani rozdilu,
tedy offsetu senzoru 6 priblizeni vzhledem k prvni ¢occe 4b.

V blizkosti prvni kamerové jednotky 4 je navic umisténa prvni osvétlovaci jednotka 5, napf.
v podobé soustavy bodovych svétel, rozmisténych v kruhu (ptipadné dle neznazornéného
provedeni v jiném geometrickém tutvaru) se vzajemnym uhlovym rozestupem okolo prvni cocky
4b, pricemz uvedena prvni osvétlovaci jednotka 5 je urcena pro osvétleni ruky uzivatele tak, aby
mohl byt pofizen dostatecné svétly a zfetelny snimek, pfipadné sada snimkl s riznou hloubkou
ostrosti.

Pti pouzivani biometrického zatizeni 1 mtize byt vyhodné, kdyz se uzivateli da pokyn, aby nejprve
ukazal na prvni kamerovou jednotku 4 svou otevienou dlan priblizné kolmo na optickou osu prvni
kamerové jednotky 4, pricemz se ziska prvni snimek, ptipadné prvni sada snimkil s riznou
hloubkou ostrosti, a aby nasledné dlani otacel kolem osy odpovidajici distalnimu sméru dlang, tedy
v podstaté kolem osy nataZeného prostfednicku, na jednu stranu, pti¢emz se ziska druhy snimek,
ptipadné druha sada snimku s riznou hloubkou ostrosti, a druhou stranu, pficemz se ziska treti
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snimek, ptipadné tfeti sada snimkl s miznou hloubkou ostrosti. Jednotlivé snimky Ize navzajem
napojit pro ziskani panoramatického obrazu povrchu prstu / prstii / dlan€, coZ odpovida valenému
otisku prstu, pfip. prostorové reprezentaci prstu (3D).

Popisované prvni provedeni obsahuje 1 druhou kamerovou jednotku 3, ktera zahrnuje druhy
obrazovy snimac 3a a druhou ¢ocku 3b. Druha cocka 3b je prednostné tekuta cocka obdobné jako
prvni cocka 4b, avSak miZze se jednat i o pevnou cocku, resp. ¢ocku s motorickym typem
preostiovani. Konstrukce druhé kamerové jednotky 3 je tedy analogicka konstrukei prvni
kamerové jednotky 4.

Dale je biometrické zafizeni 1 opatfeno druhym senzorem 10 pribliZeni, ktery je urcen pro zjisténi
vzdalenosti obliceje uzivatele od druhé kamerové jednotky 3 a pro pfedani zmétené vzdalenosti
fidici jednotce 20. Na zakladé této vzdalenosti je tak druhé kamerové jednotce 3, resp. druhé océce
3b, vydan signal, na jehoZ zakladé dojde k automatickému zaostreni na oblicej a pofizeni snimku
obliceje.

Druhy senzor 10 priblizeni a druha kamerova jednotka 3, resp. druha cocka 3b, jsou v tomto
provedeni opét s vyhodou umistény v jedné roviné.

V dalSich neznazornénych provedenich je moZno umistit senzor 10 pfibliZeni do jiné roviny, nez
je umisténa druha ¢ocka 4a. V tom ptipadé je ridici jednotka 20 uzpiisobena pro dopocitani rozdilu,
tedy offsetu senzoru 10 pfibliZzeni vzhledem ke druhé cocéce 4a.

Druha kamerova jednotka 3 je uréena pro obli¢ejovou identifikaci/verifikaci, a proto je umisténa
vySe nez prvni kamerova jednotka 4, napf. mezi prvni kamerovou jednotkou 4 a displejem 2.

Okolo druhé kamerové jednotky 3 pak miiZe byt umisténa druha osvétlovaci jednotka 9, napt.
v podobé soustavy bodovych svétel, rozmisténych v kruhu (ptipadné dle neznazornéného
provedeni v jiném geometrickém ttvaru, nebo Ize druhou osvétlovaci jednotku 9 zcela vynechat)
se vzajemnym uhlovym rozestupem okolo druhé cocky 3b.

Druha kamerova jednotka 3 s prislusSnym druhym senzorem 10 priblizeni a druhou osvétlovaci
jednotkou 9 je volitelna a nemusi byt nutné soucasti biometrického zatizeni 1.

Prvni provedeni dale zahrnuje 1 cteCku 7 biometrickych identifikaénich dokladl, zejména
radiofrekvencnich 1daji zc¢ipu na dokladu. Za timto tucelem c&tecka 7 biometrickych
identifikacnich dokladli zahrnuje RFID/NFC ¢&tec¢ku. Pro snimani MRZ (strojové Citelné oblasti)
dokladu je uréena prvni kamerova jednotka 4. Ctecka 7 biometrickych identifikaénich dokladi je
volitelna a nemusi byt nutné soucasti biometrického zatizeni 1.

Vyse zminény displej 2 muze byt bud dotykovy, nebo bezdotykovy. Pokud je displej 2
bezdotykovy, zahrnuje zatizeni 1 navic sestavu 11 dopliikovych senzort priblizeni. Sestava 11
dopliikovych senzorti pribliZzeni pak slouzi pro zajisténi detekce pritomnosti prstu ve specifickém
prostoru pted displejem 2, pficemz umoznuje kontrolu displeje 2 ze vzdalenosti nékolika
centimetrll az niZsi desitky centimetrti.

Dale prvni prikladné provedeni biometrického zatizeni 1 zahrnuje 3D kameru 8, s vyhodou
usporadanou ve vrchni ¢asti zatizeni 1, jejimz ti€elem je presné polohovani ruky pro zachyceni
otisku prstu a/nebo obliceje pro oblicejovou identifikaci/verifikaci, véetné detekce vhodné polohy
a vzdalenosti. 3D kamera také mulze byt s vyhodou vyuzita pro biometrické rozpoznani ve 3D,
zejména obliceje/hlavy a prostorové geometrie ruky. 3D kamera 8 je volitelna a nemusi byt nutné
soucasti zafizeni 1.

Jednotlivé soucasti biometrického zatizeni 1, konkrétné 3D kamera 8, displej 2, senzory 6, 10
ptibliZeni, sestava 11 dopliikovych senzorti ptibliZeni, osvétlovaci jednotky 5, 9, obrazové snimace
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3a, 4a a ¢ocky 3b, 4b kamerovych jednotek 3, 4, jsou ptimo nebo neptimo signalové propojeny
s fidici jednotkou 20.

V prvnim ptikladném provedeni jsou vSechny kamerové jednotky 3, 4, 8 usporfadany na predni
strané biometrického zatizeni 1 a smérovany v podstaté stejnym smérem kupredu, resp. alespon
prvni kamera 4 a druha kamera 3 jsou ulozeny tak, Ze jejich optické osy jsou v podstaté rovnobézné.

Druhé provedeni, zobrazené na Obr. 2 se 1isi od prvniho provedeni zejména v tom, Ze navic
zahrnuje zrcadlo 12 a prvni kamera 4 je pfivracena k zrcadlu tak, aby snimala obraz odrazeny od
zrcadla 12, které je usporadano uvnitt biometrického zafizeni 1 a je Sikmo ptivraceno k otvoru
v predni strané biometrického zafizeni 1, takZze do prvni kamery 4 odrazi obraz prostoru pred
biometrickym zatizenim 1. Toto druhé provedeni je vhodné naptiklad v pripadé, ze by byla
ohniskova rovina prvni kamery 4 pfili§ vzdalena od zatizeni 1, a proto je pouzito zrcadlo 12 pro
prodlouzeni optické cesty. Ve znazornéném druhém provedeni je zrcadlo 12 umisténo tak, Ze obraz
ruky (prstu) se odrazi v biometrickém zatizeni 1 v thlu 90° smérem vzhiiru.

Zpiisob provozu zatizeni 1 je u obou provedeni v zasadé shodny. Nejprve uzivatel umisti svou ruku
do prostoru pted prvni kamerovou jednotkou 4 tak, aby dlain smétovala smérem k zafizeni 1, resp.
k prvni kamerové jednotce 4. Prvni senzor 6 ptibliZzeni nasledné zjisti vzdalenost ruky od prvni
cocky 4b prvni kamerové jednotky 4.

Zjisténou vzdalenost pak prvni senzor 6 priblizeni predava fidici jednotce 20. Ridici jednotka 20
pak na zakladé zjisténé vzdalenosti tidi prvni ¢ocku 4b tak, aby zvolila vhodnou ohniskovou
vzdalenost pro porizeni snimku. Nasledné je prvnim kamerovou jednotkou 4 potizen snimek ruky,
resp. prstu, za soucasného osvétleni prvni osvétlovaci jednotkou 5. Snimek je nasledné odeslan do
fidici jednotky 20, ktera provadi vyhodnoceni snimku a identifikaci/verifikaci. Ta spociva
v extrakci zdjmovych oblasti v obrazku prstu, pficemz otisky prstil jsou pak naptiklad porovnany
se Sablonami, uloZenymi v databazi registrovanych uzivatell, pfip. viici Udajim ziskanym
z biometrického identifikacniho dokladu.

Vysledek identifikace/verifikace je zobrazen na displeji 2, tj. napt. pti UspéSné identifikaci se
zobrazi identita, zatimco v opaéném ptipadé se zobrazi informace o nelspéSné identifikaci.
Vysledek je také zarizenim 1 odeslan ptes API, naptiklad pro otevieni brany.

Pro druhou kamerovou jednotku 3 probiha postup analogicky, pficemz je pofizen i snimek obliceje,
za soucasného osvétleni druhou osvétlovaci jednotkou 9, a tedy je v tidici jednotce 20 provedeno
vyhodnoceni dvou biometrickych tidaji — obrazi otisku prstu a obliceje.

Pokud je zafizeni 1 opatfeno 1 ¢teCkou 7 biometrickych identifikacnich dokladti, uzivatel umisti
biometricky identifikacni doklad pred prvni kamerovou jednotku 4, podobné jako ruku. Prvni
kamerova jednotka 4 poté potidi snimek ptedni strany na biometrickém identifikacnim dokladu.
Z tohoto snimku je rozpoznana za pomoci optického rozpoznavani znaki strojové Citelna oblast,
ktera obsahuje kli¢ k vetejné pristupnym udajim v Cipu (1j. osobni data uZivatele a snimek
obliceje).

Nasledné uzivatel doklad pfilozi ke ¢tecce 7 dokumentil, vybavené RFID/NFC ¢teckou, ktera
prectené udaje odesle do tidici jednotky 20, ktera srovna tyto idaje z biometrického identifika¢niho
dokladu s biometrickymi udaji zjisténymi ze snimkil porizenych vyse uvedenym zptisobem.

Pokud je zatizeni 1 opatfeno 3D kamerou 8, uvedena 3D kamera 8 vytvaii trojrozmérny obraz
obliceje uzivatele a/nebo jeho ruky, pficemz tento obraz je nasledné odeslan do tidici jednotky 20.
Ridici jednotka 20 tak obdobné jako u snimkii, pofizenych prvni kamerovou jednotkou 4 a/nebo
druhou kamerovou jednotkou 3, provede vyhodnoceni snimku, tj. identifikaci/verifikaci uzivatele.
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Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni v souladu s predkladanym technickym feSenim
mize vyuZzivat multispektralni princip detekce prezentacnich tutokil na otisky prstil s vyuzitim
osvétleni dlané/prstu riznymi vinovymi délkami od ultrafialového spektra pres viditelné zafeni az
po infraervené spektrum, nebo snimanim krevniho fecisté, viditelného v infracerveném spektru.

Obr. 3A az 3D znazoriuji riizné ptiklady konfigurace jednotlivych soucasti na zatizeni, které
se lisi ptitomnosti, pfipadné umisténim druhé kamerové jednotky 3. Varianta z Obr. 3A
neobsahuje druhou kamerovou jednotku 3 — v této varianté se tedy nepocita s obli¢ejovou
identifikaci/verifikaci. Obr. 3B znazornuje Celni pohled na zatizeni podle schématu na Obr 1.
Varianta znazornéna na Obr 3C vychazi z varianty z Obr 3B s tim rozdilem, ze druha kamerova
jednotka 3 neni umisténa nad prvni kamerovou jednotkou 4, ale vedle ni. Varianta z Obr 3D rovnéz
vychazi z varianty z Obr. 3B s tim rozdilem, Ze druha kamerova jednotka 4 neni umisténa nad prvni
kamerovou jednotkou 4, ale pod ni. Ve varianté¢ znazornéné na Obr. 3D je tak prvni kamerova
jednotka 4 urcena pro obli¢ejovou identifikaci, zatimco druha kamerova jednotka 3 je urcena pro
snimani otiskll prstll a sméfuje smérem k zemi.

Prvni obrazovy snimac 4a a/nebo druhy obrazovy snimac 3a jsou ptednostné typu CCD nebo
CMOS.

Ackoli byla popsana zvlast’ vyhodna ptrikladna provedeni, je zfejmé, Ze odbornik z dané oblasti
snadno nalezne dalsi mozné alternativy k témto provedenim. Proto rozsah ochrany neni omezen na
tato prikladna provedeni, ale spisSe je dan definici ptiloZenych narokl na ochranu.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) pro biometrickou verifikaci a/nebo
biometrickou identifikaci osob, vyznacujici se tim, Ze zahrnuje:

- fidici jednotku (20),

- prvni kamerovou jednotku (4), ktera je uspofadana pro snimani prostoru vné biometrického
zatizeni (1) nebo v oteviené dutiné biometrického zatizeni (1) a ktera obsahuje prvni ¢ocku (4b) a
prvni obrazovy snimac (4a), kterému je prvni cocka (4b) ptedrazena a ktery je propojeny s fidici
jednotkou (20), a

- prvni senzor (6) priblizeni usporadany pro méfeni vzdalenosti objektu uspotadaného v prostoru
snimaném prvni kamerovou jednotkou (4) od prvniho senzoru (6) pfiblizeni a propojeny s fidici
jednotkou (20) pro pfedavani zméfenych hodnot vzdalenosti,

ptic¢emz prvni cocka (4b) je propojena s fidici jednotkou (20) pro piijimani signalii pro jeji ostreni
na zaklad¢é hodnot vzdalenosti zméfenych prvnim senzorem (6) ptibliZeni.

2. Bezkontaktni multimodalni biometrické zafizeni (1) podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
prvni ¢ocka (4b) je tekuta cocka, nebo cocka s motorickym mechanismem preostfovani.

3. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim,
7ze zahrnuje prvni osvétlovaci jednotku (5), prednostné ve formé soustavy bodovych svétel,
umisténych s rovnomérnym vzajemnym hlovym rozestupem okolo prvni ¢ocky (4b).

4. Bezkontaktni multimodalni biometrické zafizeni (1) podle kteréhokoliv z narokdi 1 az 3,
vyznacujici se tim, Ze zahrnuje druhou kamerovou jednotku (3), ktera obsahuje druhy obrazovy
snima¢ (3a) a druhou cocku (3b), propojenou s fidici jednotkou (20) a ptedfazenou druhému
obrazovému snimaci (3a).

5. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle naroku 4, vyznacujici se tim, ze
druha cocka (3b) je tekuta cocka, nebo cocka s motorickym mechanismem pieostiovani.

6. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle naroku 4 nebo 5, vyznacujici se tim,
7e druha kamerova jednotka (3) je uspofadana pro snimani prostoru vné biometrického zatizeni (1),

ptficemz biometrické zatfizeni (1) zahrnuje druhy senzor (10) piiblizeni uspofadany pro méfeni
vzdalenosti objektu usporadaného v prostoru snimaném druhou kamerovou jednotkou (4) od
druhého senzoru (10) priblizeni a propojeny s fidici jednotkou (20) pro pfedavani zmétenych hodnot
vzdalenosti,

ptic¢emz druha ¢ocka (3b) je propojena s fidici jednotkou (20) pro ptijimani signall pro jeji ostfeni
na zaklad¢ hodnot vzdalenosti zméfenych druhym senzorem (10) ptiblizeni.

7. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle kteréhokoliv z narokli 4 az 6,
vyznacujici se tim, Ze ma predni stranu, na které je usporadana druha kamerova jednotka (3) a pod
ni prvni kamerova jednotka (4).

8. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle kteréhokoliv z narokli 4 az 6,
vyznacujici se tim, Ze ma predni stranu, na které je usporadana druha kamerova jednotka (3) a pod
ni je na predni strané vstup do oteviené dutiny, ve které je uspotadané zrcadlo (12) pro odraz
prostoru snimaného prvni kamerovou jednotkou (4) v oteviené dutiné.
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9. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle které¢hokoliv z narokli 1 az 8,
vyznacujici se tim, Ze zahrnuje ctecku (7) pro ¢teni biometrickych identifikacnich dokladt, ktera je
propojena s fidici jednotkou (20).

10. Bezkontaktni multimodalni biometrické zatizeni (1) podle kteréhokoliv z narokli 1 az 9,
vyznacujici se tim, Ze dale zahrnuje displej (2) pro zobrazeni vysledki identifikace/verifikace,
propojeny s fidici jednotkou (20).

11. Bezkontaktni multimodalni biometrické zafizeni (1) podle kteréhokoliv z narokii 1 az 10,

vyznacujici se tim, Ze zahrnuje 3D kameru (8), ktera je uspotadana pro snimani prostoru vné
biometrického zatizeni (1) a ktera je propojena s fidici jednotkou (20).

6 vykresti
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Obr. 3B
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Obr. 3C
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