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Utad pramyslového vlastnictvi v zapisném Fizeni nezjistuje, zda pfedmet uZitného vzoru

splituje podminky zpiisobilosti k ochrang podle § 1 zak. &. 478/1992 Sb.
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Liniovy detektor
Oblast techniky

Technické fedeni se tyka detekéniho zafizeni feromagnetickych objekti v liniovém uspofadéni
predureného k instalaci v odlehlych &astech chranéného perimetru.

Dosavadni stav techniky

StfeZeni perimetru s sebou pfinsi velkou Cetnost falesnych detekovanych hrozeb - poplachu,
zpiisobenych naptiklad b&Znym pohybem turisti, lesni zvéfe apod. To proto, Ze béZné€ pouZivané
a instalované senzorové systémy reaguji nejéastéji na vibrace zemskéeho povrchu (seismické sen-
zory, optické a mikrovlnné zemni kabely), objektem vyzafované infraervené zafeni (pasivni
a aktivni PIR senzory), nebo na principu detekce pohybu v zornych polich kamerovych, radiolo-
ka&nich, mikrovinnych &i ultrazvukovych systémd.

Z hlediska ochrany pred protispoletenskym chovéanim pfibyvaji dalsi selektivni faktory, kdy
béZn4 pédi osoba se miZe pohybovat v misté perimetru, ale osobu jedouci na jednostopém vozi-
dle je jiz mo?né povazovat za hrozbu. Také piipady rozlifeni, zda osoba jiZ perimetr opousti,
nebo naopak do ngj teprve vstupuje, jsou €asto vyznamne. V pifpadé monitorovéani vzniku Cer-
nych skladek nebo nedovoleného kéceni stromii ¢i t€zby mineralii v chranénych oblastech, se po
cestach a stezkach mohou pohybovat p&si osoby €i cyklisté, ale pfitomnost dvoukolového voziku,
at’ jiz tlaeného nebo taZzeného, motocyklu €i motorové &tyikolky, viak jiz pfedstavuje rizikovou
situaci.

Moznosti detekce vyie uvedenych objekti, které se z hlediska sve konstrukce vyznacuji alespofi
Sasteénymi feromagnetickymi vlastnostmi (soucéstkami a dily vyrobenych z feromagnetickych
kovii), lze cilené detekovat a identifikovat a to i za pfedpokladu, Ze detekéni senzory jsou skryt€
umistény pod trovni okolniho terénu v misté perimetru. Miniméalni demaskujici pfiznaky takto
pojatého senzoru znemoZiiuji jeho umyslné vyfazeni z ¢innosti a snizuji moznost odhaleni. Mo-
derni magneto-induktivni senzory jsou schopné svoji rozliSovaci schopnosti a citlivosti reagovat
i na takové zmény magnetického pole Zemé, které jsou zpisobené piitomnosti - pohybem malych
feromagnetickych objekti.

Navrzené metody &islicového zpracovani signalii jsou schopny provadét detekcei pfitomnosti za-
jmovych objektd v redlném Case. Liniové uspofadani magneto-induktivnich senzorii navic umoz-
fiuje vyhodnotit smér a rychlost pohybu z4jmovych objektu. Jsou uvaZovéany dvé& zakladni konfi-
gurace liniového usporédéni magneto-induktivnich senzord. Prvni konfigurace spo¢iva v pouZiti
jedné linie umisténych senzori, podélng orientované s predpokladanym smérem pohybu zajmo-
vého objektu. Druhé konfigurace spo¢iva v umisténi senzorti ve dvou paralelnich liniich, pii¢né
orientovanych k ptedpokladanému sméru pohybu zdjmového objektu.

Podstata technického feSeni

Podstata technického Feseni liniového detektoru je zaloZena na konstrukci magneto-induktivniho
senzoru tvofeného tiemi samostatnymi magneto-induktivnimi snimaci orientovanymi ve tfech na
sob& kolmych oséch citlivosti. Mé&fené hodnoty magnetické indukce v jednotlivych osach citli-
vosti jsou déle zpracovavany v pfipojeném mikrokontroléru. Vysledek zpracovani dat mikrokon-
trolérem je detekce ptitomnosti objektu, ktery je tvofen konstrukénimi prvky s feromagnetickymi
viastnostmi. N&kolik samostatné pracujicich senzord, které jsou umistény v chranéném perimetru
v liniovém uspotadani, jsou metalickym vedenim pfipojeny k vyhodnocovaci jednotce.

Na z4kladé definovanych vzdalenosti mezi jednotlivymi senzory a z ¢asovych intervalt jednotli-
vych detekei pitomnosti zajmového objektu vestavény mikrokontrolér vyhodnocuje smer po-
hybu tohoto zjmového objektu podél linie senzord a provadi odhad jeho rychlosti. Udaje o de-
tekei pritomnosti, sméru pohybu a odhadu rychlosti zdjmového objektu jsou pak neprodlené pfe-
davany do mista vyhodnoceni udalosti napiiklad cestou aktivace pfipojené proudove smyc¢ky
k existujicimu elektronického zabezpeCovacimu systému ¢&i vyslanim textové zpravy prostiednic-
tvim vestavéného modulu globalniho systému pro mobilni komunikaci - GSM. Prostiednictvim
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textovych zprév je umoznéno uZivateli také délkové zapinat a vypinat liniovy detektor, provadét
jeho konfiguraci a diagnostikovat stav nabiti baterie a zjiStovat dal3i provozni udaje liniového
detektoru.

Piehled obrazkil na vykrese

Technicke feSeni je blize popsano na pfipojenych vykresech. Na obrézku 1 je uvedeno zakladni
sloZeni a uspotadani liniového detektoru. Na obrazku 2 je uvedeno blokové usporadani magneto-
induktivniho senzoru tvofeného tfemi samostatnymi magneto-induktivnimi snima&i orientova-
nymi ve tfech na sobé kolmych oséch citlivosti. Na obrazku 3 je pak uvedeno blokové uspotadani

vyhodnocovaci jednotky.

Provedeni technického fefeni

Liniovy detektor je tvofen shodnymi, v linii rozmisténymi, magneto-induktivnimi senzory 1,
které jsou metalickym vedenim pfipojeny k vyhodnocovaci jednotce 2, pficemz vzdalenost mezi
jednotlivymi magneto-induktivnimi senzory 1 &ini jednotky metréi. Usporadani vySe uvedeného
liniového detektoru je uvedeno na obrazku 1.

Blokové uspofddani Magneto-induktivniho senzoru 1 je uvedeno na obrazku 2. Kazdy magneto-
induktivni senzor 1 provadi detekci pfitomnost z&jmového objektu samostatné. Magneto-induk-
tivni senzor 1 je tvofen tfemi samostatnymi magneto-induktivnimi snimad¢i 3, které jsou oriento-
vany ve tiech na sob& kolmych osach citlivosti. Magneto-induktivni snimace 3 jsou pfipojeny
k fidicimu obvodu 4, ktery periodicky vyhodnocuje velikost méfené magnetické indukce v kazdé
ose citlivosti a prostfednictvim sériového datového rozhrani je predava na pfipojeny mikrokon-
trolér 5. V jadru fidiciho mikrokontroléru 5 je nainstalovan firmware, ktery realizuje pi{jem mé-
fenych dat z fidiciho obvodu 4, ovlada &innost Fidiciho obvodu 4 a adaptivnim algoritmem pro-
vadi &islicové zpracovani pfijimanych dat. Vysledkem &islicového zpracovani dat adaptivnim
algoritmem je detekce pfitomnosti zdjmového objektu. V piipadé detekce pfitomnosti zajmového
objektu fidici mikrokontrolér 5 po kratkou dobu aktivuje bezpotencialovy vystup 6. Bezpotenci-
alovy vystup 6 je veden na odpovidajici vstup proudové smy¢ky 7 vyhodnocovaci jednotky 2.

Na obrazku 3 je uvedeno blokové uspotadani vyhodnocovaci jednotky 2. Bezpotencidlové vy-
stupy 6 piipojenych senzorii 1 jsou pFipojeny na jednotlivé vstupy prevodniki proudova smycka-
napé€tové uroven 7. Vystupy prevodniki proudova smy¢ka-napétova tiroveti 7 jsou vedeny na
pferuSovaci vstupy fidictho mikrokontroléru 8 vyhodnocovaci jednotky 2. V jadru fdiciho mi-
krokontroléru 8 je nainstalovén firmware, ktery vyhodnocuje ¢asové okamziky vyskytu detekci
pritomnosti zdjmového objektu z magneto-induktivnich senzord 1. Na zakladé definovanych
vzdalenosti mezi v linii rozmisténymi magneto-induktivnimi senzory 1 je algoritmem Fidiciho
mikrokontroléru 8 vyhodnocen smér pohybu a odhad rychlosti zajmove€ho objektu. V piipade
vyhodnoceni pohybu z&jmového objektu fidici mikrokontrolér § aktivuje bezpotencialovy vystup
9 a soucasné vygeneruje textovou zpravu, které je prostfednictvim modulu 10 GSM predana uZi-
vateli.

Primyslova vyuZitelnost

Technické feSeni miize byt primyslové vyuZito ke vzdalenému monitorovani pohybu zajmovych
objekti s cilem véas detekovat mozné neZédouci protispoledenské aktivity jako je naptiklad
vznik Cernych skladek, pohyb sportovnich motorovych vozidel v chranénych pfirodnich lokali-
tach Ci nelegélni odvoz vytézeného dieva.

NAROKY NA OCHRANU

1. Liniovy detektor, vyzna&ujici se tim, e alespoti tii liniové rozmisténé mag-
neto-induktivni senzory (1) jsou ptipojeny k vyhodnocovaci jednotce (2).
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2. Liniovy detektor dle naroku 1, vyznac&ujici se t im, e kazdy magneto-induktivni
senzor (1) obsahuje tfi magneto-induktivni snimace (3), které jsou orientovany ve tfech na sobé
kolmych osach citlivosti a jsou pfipojeny k fidicimu obvodu (4) a Ze k mikrokontroléru (5) je
pfipojen fidici obvod (4) a bezpotencialovy vystup (6).

3. Liniovy detektor dle ndroku 2, vyznad&ujici se t im, Ze bezpotencidlové vystupy
(6) ptipojenych senzoru (1) jsou pfipojeny na vstupy pievodnikii (7) proudova smycka-napetova
tiroveti, dale Ze vystupy pfevodniki (7) proudova smy¢ka-napétova uroveii jsou vedeny na pferu-
$ovaci vstupy Fidiciho mikrokontroléru (8) a Ze fidici mikrokontrolér (8) je pfipojen k bezpoten-
cidlnimu vystupu (9) a modulu (10) GSM.

1 vykres
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