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Nézev vynélezu:

Zpisob monitorovani a vyhodnocovani
pohybové ¢innosti a zaFizeni pro provadéni
tohoto zpiisobu

Anotace:

Pti zplisobu monitorovani a vyhodnocovéani pohybové ¢innosti
se kazdému uZivateli z mnozZiny, zahrnujici alespoti jednoho
uZivatele, zaznamenava a na displeji zobrazuje série obrazi
demonstra¢niho provedeni ¢innosti. Na displeji kazdého
uzivatele z mnoziny, zahrnujici alespofi jednoho uZivatele, je
dale prezentovan také ovladatelny obraz odli$ného provedeni
¢innosti, pfi¢emzZ pohyb kazdého ovladatelného obrazu ovlada
odpovidajici uzivatel manipulaci se vstupnim zafizenim
pocitade v odezvé na obrazy demonstraéniho provedeni
¢innosti a z obrazli demonstraéniho provedeni ¢innosti a
ovladatelnych obrazii odlisného provedeni ¢innosti se provadi
monitorovani a vyhodnoceni ¢innosti. V zatizeni pro
provadéni tohoto zplisobu jsou obsazeny procesor, displej a
pamét’ (210), pficemz displej tvoti displej (204) umoziujici
zobrazovani série zaznamenanych obrazii demonstra¢niho
provedeni pohybové ¢innosti a alespoii jednoho ovladatelného
obrazu pohybové &innosti, pfi¢emz pohyb kazdého
ovladatelného obrazu na tomto displeji (204) je ovladatelny
vstupem odpovidajiciho uzivatele v odezvé na obrazy
demonstracniho provedeni &innosti. Procesor tvofi procesor
(202) umoziujici pfijimani vstupu od kazdého uzivatele,
predavani dat tykajicich se pohybu ovladatelného obrazu pfi
pfijeti vstupu a fizeni zobrazovani série zaznamenanych
obrazli demonstratniho provedeni pohybové &innosti. Zatizeni
déle obsahuje vstupni jednotku kazdého uZivatele,
ovladatelnou kazdym uzivatelem pro poskytnuti vstupu do

systému pro Fizeni pohybu ovladatelného obrazu. Procesor
(202) je uspofadan pro generovani menu pohybovych Einnosti,
kterou je zejména hrani hokeje, a vstupni jednotka obsahuje
jednotku (207) pro virtudlni realitu. Zafizeni déle obsahuje
alespori jeden snimaci pfistroj umistény u povrchu, na kterém
je ¢innost provadéna, zejména u bruslafského povrchu (12), a
uréeny pro snimani ¢innosti osoby provadgjici tuto ¢innost,
zejména hrace hokeje, a generovani dat tykajicich se této
¢innosti, a procesor (16) pro piijimani dat a prezentovani
informace o ¢innosti hrace hokeje na displeji (204) k
umoznéni zhodnoceni uvedené Cinnosti a pfipadné pro
prezentovani informace ve formé zaznamenanych obrazi
demonstraéniho provedeni uvedené ¢innosti nebo pro
prezentovani prezentované informace ve formé ovladatelného
obrazu.
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Zpiisob monitorovani a vyhodnocovani pohybové ¢innosti a zaFizeni pro provadéni tohoto
zplisobu

5 Oblast techniky

Vynalez se tyka zptsobu monitorovani a vyhodnocovani pohybové Cinnosti, pii kterém se kaz-

dému uzivateli z mnoziny, zahrnujici alespoii jednoho uzivatele, zaznamenéva a na displeji zob-

razuje série obrazii demonstraéniho provedeni ¢innost. Dale se vynalez tyka zafizeni pro prova-
10 déni tohoto zpusobu.

Dosavadni stav techniky

15 Cetné lidské ohybové &innosti, naptiklad &innost pti lednim hokeji a hokeji na koletkovych brus-
lich, jsou velmi rychlé a dynamické. Pfi lednim hokeji se poloha kazdého hrace na ledé neustale
méni. Hra¢i neustale prechazi z obrany do utoku a naopak, coz se zpravidla déje v priibéhu néko-
lika sekund.

20 Hokejova instruktaz obvykle zalin tak, Ze instruktor nejdiive narazné vysvétli prislusny pohy-
bovy manévr a jednotlivi hra¢i potom tento manévr procviuji. Praktické tréninky obvykle zahr-
nuji individualni rozvoj dovednosti a tymovou piipravu. Soucasti praktickych tréninki je obvykle
nacvik rychlého a silového brusleni, rychlé silové starty a rozvoj vytrvalosti, jakoZ i prace
s hokejkou, pfihravky, stielba, bodycekovani a jiné herni navyky. Nacvicovany jsou také zvolené

25 typy tymové hry, napiiklad ty faze hry, které vyZzaduji neutrale opakovani, v€etné téch fazi hry,
které probihaji pfi vhazovani, rozvijeji se v ato¢né fazi nebo probihaji pii provadéni obrannych
manévri.

Obecné plati, Ze mnozstvi &asu straveného na led¢ uzce souvisi s kvalitou ziskané dovednosti.
30  Nicméné ve vétding geografickych oblasti neni k dispozici dostatek Casu pro pobyt na ledé
potiebny k nacviku uvedenych hernich dovednosti. Zpravidla, zejména v téchto oblastech, exis-
tuje staly boj o Cas na ledé, a proto jsou Casové bloky pro instruktaz, trénink a koucovani pro
mnoho hradd a tymd omezeny. Boji a tlaCenici o kvalitu ¢asu na led€ ustupuje pozornost véno-
vana optimalnimu kvalitativnimu vyuzZiti tohoto ¢asu.
35
Trenéfi, instruktofi a kouové dosahuji nyni svych cilii jen s malym mnozstvim pomticek nebo
nepouzivaji zadné technické pomiicky. Prakticky neexistuji napft. elektromechanické pfistroje pro
Fizeni proménnych podminek pii hie na led€ a pro opakovani konkrétnich podminek k rozvoji
individualnich dovednosti a tymové hry. Obdobné prakticky neexistuji ani elektronické méfici
40  pristroje a pocitaCova technika nebo interakéni pocitacové hry pro trénink, koucovani a pro
zabavné ucely. Pro instruktaZ trénink, v lednim hokeji se v soucasnosti pouzivaji nasledujici
pomicky:
— Nylonové padaky které bruslaf tahne za sebou, uzZivané ke zvétSeni tahu a tedy i sily bruslafo-
vych nohou pfekonavanim tahu.

svwr

45— Vyztuz pripevnéna k vystroji na bruslafovych ramenou a v nejniz$im bod¢€ k bruslim ktera
nuti bruslafe, aby se pii brusleni ohybal v kolenou a v pase, tedy v preferované bruslaiské
pozici v lednim hokeji a v hokeji na koleckovych bruslich.

— Drevéné desky nebo hokejové hole poloZené délkou napii¢ na led¢ pro trénovani skoki a
jinych bruslarskych dovednosti.

50  — Oranzové doplni kuzele z umélé hmoty uzivané k oznageni drahy pii procvi€ovani brusleni.

VySe zminéné prvni dva prostiedky jsou urceny ke zlepseni sily a formy hrace, ale neslouzi
k tréninku a procvi€ovani dovednosti, pohybl a manévrovani, které jsou pro ledni hokej a hokej
na kole¢kovych bruslich specifické. Dal§i postupy popsané vysSe lze pouzit pro procvicovani
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bruslaiské obratnosti v hokeji, ale nedostatkem je vSak jejich umisténi na ledovém povrchu, pro-
toZe bruslaf je pak nucen vénovat ledovému povrchu zbyte¢nou pozornost.

Je obtizné poskytnout hra¢im presné podminky, které by jim umoznily napodobit dokonalé

5 manévrovani nebo se procviit ve hie proti idedlnimu protihra¢i ¢i tymu. Problémem je fizeni
proménnych podminek. Pfi existujicich praktickych tréninkovych setkdnich hra¢ obvykle hraje
proti instruktorovi nebo jinym hra¢um. ProtoZe kazdy protihra¢ nebo instruktor miize chybovat
nebo byt prosté unaven, nelze obratnost a dovednosti opakovat pozadovanym optimalnim zplso-
bem. Tento postup odrazuje hrade od procvi€ovani poZzadovaného manévru az k dokonalosti,

10 nebot’ prodluZzuje uCebni proces a demoralizuje mnoho hrac kromé téch, ktefi jsou skutecné
motivovani. PFi hrani s protihra¢em, jehoz vlastnosti nejsou pfesné stanoveny, nebo pfi napodo-
bovani piikladu, ktery neni idedlni, si mohou hraci osvojit zlozvyky. Instruktofi, trenéfi a kou-
¢ové Celi nesmirné t€zkému ukolu fidit ¢asoveé efektivnim zplisobem proménné podminky na
ledég, aby docilili zdokonaleni individualnich dovednosti a tymové hry.

15
V oblasti pocitacovych her a videoher slouzi tyto vyrobky spiSe pro zdbavu a odreagovani nez
pro instruktdZ, poznani a mentalni cviceni, jak ziskat dovednosti pro provozovani sportu.
Zakladni principy a dovednosti potiebné k tréninku a hrani hokeje tyto videohry a pocitacové hry
neuci.

20

V pocitatovych hrach nebo videohrach se hra¢ v podstaté u¢i ovladat hru navrzenou programato-

rem. Hra¢ takové hry tedy nepotiebuje védét o hokeji nic jiného, nez ze gély padaji vstielenim

kotouce do sité. Hra¢ videoher se nauci jen mélo o tom, jak zvladnout nékterou ze stovek doved-

nosti nezbytnych pro ledni hokej, ani neziskaji praxi ve skute¢ném hrani ledniho hokeje, vcetné
25 individudlni a tymové poziéni a situa¢ni hry pro Gto¢né nebo ochranné situace.

Zadny z vyse uvedenych prostiedki a postupti nedava studentovi poznavaci informace tykajici se
principu, taktiky, manévrovani a dovednosti uzivanych pfi hrani ledniho hokeje. Kromé toho tato
zafizeni neumoziuji hraci ¢i hra¢im pfijimat kvantitativni zpétnou vazbu, tykajici se jeho nebo

30 jejich pokrokl ve zvladani poznavacich aspekti sportu a/nebo biomechanickych nebo fyziologic-
kych métitek.

Podstata vynalezu

35
Vzhledem k vy$e uvedenému je cilem tohoto vynalezu poskytnout zptisob a zafizeni, které by
umoziiovaly Usporné vyuzit ¢as straveny pfi nacviku dané pohybové &innosti, zejména Cas strave-
ny na ledé pfi nacviku pohybové ¢innosti souvisejici s hernimi situacemi vyskytujicimi se pti led-
nim hokeji.

40

Pfedmétem vynalezu je zplisob monitorovani a vyhodnocovani pohybové ¢innosti, pii kterém se
kazdému uZzivateli z mnoziny, zahrnujici alespori jednoho uZivatele, zaznamenava a na displeji
zobrazuje série obrazli demonstracniho provedeni Cinnosti, pfiCemz podstata zpisoby spoéiva
v tom, Ze na displeji kazdého uzivatele z mnoziny, zahrnujici alespori jednoho uzivatele, je dale

45 prezentovan také ovladatelny obraz odliného provedeni ¢innosti, pfi¢emz pohyb kazdého ovla-
datelného obrazu ovlad4d odpovidajici uzivatel manipulaci se vstupnim zafizenim poditade
v odezvé€ na obrazy demonstracniho provedeni ¢innosti a z obrazi demonstraéniho provedeni &in-
nosti a ovladatelnych obrazii odlisného provedeni ¢innosti se provadi monitorovani a vyhodnoce-
ni ¢innosti.

50
Vyhodné zpiisob podle vynalezu, zejména pro monitorovani a vyhodnocovani sportovni ¢innosti,
dile zahrnuje libovolnou kombinaci krok, provadénych paralelné nebo v libovolném poradi,
z mnoZiny kroki, zahrnujici krok pfijeti vstupu od uZivatele k fizeni rychlosti zobrazovéni série
obrazi demonstra¢niho provedeni sportovni ¢innosti, krok pfijeti vstupu od uZivatele k Fizeni
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sméru zobrazovani série obrazi demonstraéniho provedeni ¢innosti a krok zobrazovani ovlada-
telného obrazu v oblasti displeje vedle série demonstracniho provedeni Cinnosti.

Vyhodné se pro $koleni nebo zabavu v oblasti hrani hokeje pro alespoii jednoho hrace hokeje
5 nejdfive na htisti majicim bruslaisky povrch umisti u tohoto bruslafského povrchu alespoii jeden
snimaci stroj, ktery snima ¢innost hrace hokeje a generuje data, tykajici se ¢innosti hrace hokeje,
a predava je do procesoru, ktery pfijima tato data a prezentuje na displeji informace tykajici se
éinnosti hrace hokeje, pficemz informace prezentované na displeji jsou ve formé obrazii demon-
straéniho provedeni ¢innosti nebo jsou prezentovany ve formé ovladatelného obrazu.
10

Vyhodné takovy zpisob pro vyhodnoceni ¢innosti hrace hokeje pouzitim prezentovanych infor-

maci zahrnuje libovolnou kombinaci kroki z mnoziny kroki, zahrnujici krok generovani dat,

tykajicich se t€lesné kondice hrace hokeje, z alespoii jednoho ze snimacich pfistroji, krok detek-

ce Cinnosti hrage hokeje alespoii jednim ze snimacich pfistroji obsahujicich optické ¢idlo a krok
15 vytvoreni uZivatelského rozhrani, které umozni uzivateli ménit a sledovat ¢innost hrace hokeje.

Vyhodné takovy zptisob pro vyhodnoceni ¢innosti hrace hokeje zahrnuje pouZiti alespon jednoho
mechanizovaného robota ve tvaru lidské postavy, ktery se ovlada k dosazeni jeho pohybu po
bruslaiském povrchu, vyhodné pomoci podpérné struktury umisténé nad bruslafskym povrchem,
20 na které je mechanizovany robot zavéSen, pfiCemz se snima ¢innost hrace hokeje pomoci alespori
jednoho ¢idla, obsazeného v mechanizovaném robotu a generujiciho snimana data definujici ¢in-
nost hrace hokeje, a/nebo se pomoci ¢idla, obsazeného v alesponi jednom mechanizovaném robo-
tu, snimaji narazy do alespoii jednoho mechanizovaného robota a generuji se data tykajici se sni-
manych narazi.
25
Vyhodné takovy zpisob rovnéz zahrnuje libovolnou kombinaci krokii z mnoziny kroki zahrnu-
jici krok superponovani ovladatelného obrazu na sérii obrazi demonstraéniho provedeni ¢innosti,
k rok fizeni pohybu ovladatelného obrazu uzivatelem ¢innosti, krok fizeni pohybu ovladatelného
obrazu uzivatelem pro piibliZeni se zobrazené sérii obrazi demonstra¢niho provedeni ¢innosti,
30 krok prijimani vstupu od uZivatele k fizeni rychlosti zobrazovani ovladatelného obrazu, krok pfi-
jimani vstupu od uzivatele k fizeni sméru znazortiovani pohybu ovladatelného obrazu, krok gene-
rovani méfeni vykonu pro zhodnoceni pohybu ovladatelného obrazu provadéného uzivatelem,
krok zobrazeni méfeni vykonu v paméti, krok ukladani méfeni vykonu do paméti, krok zob-
razovani série obrazli demonstracniho provedeni ¢innosti soucasné s ovladatelnym obrazem, krok
35 poskytnuti zvukovych a zobrazeni textovych pokyni, pficemz uzivatel v odezvé na uvedené
pokyny fidi pohyb ovladatelného obrazu, krok pfi némz uzivatel fidi zru€nost hrage v sérii obrazii
demonstracniho provedeni ¢innosti a krok pfi némz uzivatel fidi zruénost hrace v ovladatelném
obrazu.

40  Vyhodné takovy zplsob pro vyhodnoceni hrace hokeje, ptipadné v&etné &innosti rozhod¢iho,
zahrnuje libovolnou kombinaci krokti z mnoziny krokd zahrnujicich krok demonstraéniho prove-
deni Cinnosti zahrnujici prvni sportovni manévr, pfiemz uzivatel poskytuje vstup k ¥izeni pohy-
bu ovladatelného obrazu pti provadéni druhého sportovniho manévru oproti prvnimu manévru,
krok demonstra¢niho provedeni ¢innosti zahrnujici prvni sportovni manévr, pfi¢emZ uZivatel

45 poskytuje vstup k fizeni pohybu ovladatelného obrazu p¥i provadéni druhého sportovniho manév-
ru typu provadéného pii sportu rozhod¢im, krok demonstraéniho provedeni innosti zahrnujici
dva sportovni tymy hrajici vzajemné proti sobé, pfi¢emz uzivatel poskytuje vstup k fizeni pohybu
ovladatelného obrazu pfi provadéni manévru v interakci se sportovnimi tymy a krok demonstrac-
niho provedeni €innosti zahrnujici tym hracd provadéjicich sportovni manévr.

50
Vyhodné takovy zpiisob zahrnuje libovolnou kombinaci krokii z mnoZiny krokii zahrnujici krok
poskytnuti série zaznamenanych obrazii demonstra¢niho provedeni &innosti obsahujici obrazy
alespofi dvou hraci hokeje provadéjicich manévr a krok znazornéni bud’ ovladatelného obrazu,
nebo série obrazii, demonstra¢niho provedeni innosti a displeji v popfedi, pficemz druhy ¢&len

55 ztéto dvojice je zobrazen na displeji v pozadi.
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Vyhodné mnozina uZivatelii fidi mnoZinu ovladatelnych obrazi, pticemz kazdy uZzivatel fidi
jeden ovladatelny obraz a ptipadné kazdy uZivatel zvoli obraz demonstra¢niho provedeni ¢innosti
k vytvofeni tymu vykonavajiciho demonstraéni provedeni ¢innosti a/nebo kazdy uzivatel zvoli
pro tym vykonavajici demonstra¢ni provedeni ¢innosti z menu uto¢nych a obrannych pozic, pfi-

5 &emz z ovladatelnych obrazi ptipadné alespoii jeden také obsahuje obraz demonstratniho prove-
deni Cinnosti.

Piedmétem vynalezu je rovnéZ zatizeni pro provadéni vyse uvedeného zpiisobu, ve kterém jsou
obsaZeny procesor, displej a pamét, pfi¢emz displej tvoii displej umoziujici zobrazovani série
10  zaznamenanych obrazd demonstraéniho provedeni pohybové Einnosti a alespoil jednoho ovlada-
telného obrazu pohybové &innosti, pfiéemZ pohyb kazdého ovladatelného obrazu na tomto dis-
pleji je ovladatelny vstupem odpovidajiciho uzivatele v odezvé na obrazy demonstracniho prove-
deni ¢innosti, procesor tvofi procesor umozitujici ptijimani vstupu od kazdého uZzivatele, preda-
vani dat tykajicich se pohybu ovladatelného obrazu pti pfijeti vstupu a fizeni zobrazovani série
15 zaznamenanych obrazi demonstra¢niho provedeni pohybové Cinnosti, a zafizeni dale obsahuje
vstupni jednotku kazdého uzivatele, ovladatelnou kazdym uzivatelem pro poskytnuti vstupu do
systému pro Fizeni pohybu ovladatelného obrazu, pfiCemZ podstata zafizeni spociva v tom, Ze
procesor je uspofadan pro generovani menu pohybovych &innosti, kterou je zejména hrani
hokeje, a vstupni jednotka obsahuje jednotku pro virtualni realitu, pfi¢emz zafizeni obsahuje
20  alespoil jeden snimaci pfistroj umistény v povrchu, na kterém je Cinnost provadéna, zejména u
bruslaiského povrchu, a ureny pro snimani ¢innosti osoby provadéjici tuto ¢innost, zejména
hrace hokeje, a generovani dat tykajicich se této ¢innosti, a procesor pro pfijimani dat a prezento-
vani informace o ¢innosti hrace hokeje na displeji k umoznéni zhodnoceni uvedené Cinnosti a
pfipadné pro prezentovani informace ve formé zaznamenanych obrazii demonstraéniho provedeni
25 uvedené ¢innosti nebo pro prezentovani prezentované informace ve formé ovladatelného obrazu.

Vyhodné alespoii jeden ze snimacich pfistroji tvofi pfistroj umozfiujici snimani té€lesné kondice
hrace hokeje a pripadné alespon jeden snimaci pfistroj je umistén do alespoii jednoho mechani-
zovaného robota ve tvaru lidské postavy, ovladatelného k dosazeni jeho pohybu po bruslaiském
30  povrchu, pfi¢emz mechanizovany robot obsahuje alespon jedno ¢idlo pro snimani ¢innosti hrace
hokeje a generovani snimanych dat definujicich tuto ¢innost, a zafizeni pfipadné dale obsahuje
podpérnou strukturu uspotfadanou nad bruslaiskym povrchem, pficemz alespoii jeden mechanizo-
vany robot ve tvaru lidské postavy je zavéSen nad bruslaiskym povrchem na podpérné struktuie,
a procesor tvoii procesor dale umoziiujici fizeni pohybu alespoii jednoho mechanického robota
35 po bruslaiském povrchu, a pfipadné kazdy mechanizovany robot obsahuje vystroj pokrytou
protinarazovou impregnacim balastni material, umoziujici ménit hmotnost mechanizovaného
robota, a zavésnou trubici spojujici mechanizovaného robota s motorizovanym vozikem v pod-
pémé struktufe, pfiCemz motorizovany vozik je pohyblivy po podpérné struktuie k dosaZeni
pohybu mechanizovaného robota po bruslarském povrchu.
40
Vyhodné alespori jeden mechanizovany robot obsahuje elektrické snimaci ¢idlo ve formé pletiva
pro detekci narazli na mechanizovaného robota a zafizeni pfipadné dale obsahuje ¢idlo alespori
jednoho mechanizovaného robota obsahujici prostredek pro pfenos snimanych dat do procesoru,
prostfedek pro ukladani snimanych dat do paméti, prostfedek pro zobrazovani snimanych dat a
45 zvedaci mechanismus pro zvedani podpérné struktury a alespoii jednoho mechanizovaného
robota do nefunk¢éni polohy nad bruslafsky povrch pro umoznéni normalniho vyuziti bruslafs-
kého povrchu, pfi¢emz podpérna struktura obsahuje alespoii jednu pohyblivou drahovou sestavu,
po které je pohyblivy alespoii jeden mechanizovany robot a jejiz pohyb je ovladatelny pfi fizeni
pohybu alespori jednoho mechanizovaného robota, a Ze procesor obsahuje uZivatelské rozhrani
50 umoziujici uZivateli menit a sledovat Cinnost hrace hokeje a displej tvofi displej pro prezentaci
informaci o ¢innosti hrace hokeje.

Vyhodné uZivatelské rozhrani obsahuje jednotku pro virtuélni realitu.
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Vyhodné také zafizeni obsahuje nejméné jeden Clen ze souboru ¢lentl, ktery tvofi procesor pro
uloZeni a zobrazeni snimanych dat, hokejova hidl pohybliva do riiznych poloh, ¢idlo tvofené
videozdznamnikem pro snimani pohybu pro generovani vizuainiho obrazu vykonavané sportovni
&innosti, procesor pro vypocet méfeni vykonu a narazové Cidlo, které je tvorené pripadné elek-

5 trickym snimacim pletivem se snimacimi ¢ipy, pro snimani narazii mezi mechanizovanym robo-
tem a osobou vykondavajici Cinnost.

Jeden z aspektii vynalezu zahrnuje hfist¢ standardni nebo jiné velikosti, véetné povrchu pro hru
nebo brusleni. Stejné jako kazdé typické htisté pro brusleni mize mit h¥ist¢ podle vynalezu zna-
10 &eni typické pro hokejové hiisté, umoziiujici hrani hokeje na bruslafském povrchu, pficemz na
bruslaiském povrchu miize mit branky a vedle bruslafského povrchu mize mit trestné lavice a
tribuny pro divaky. Vynalez dale zahrnuje prostfedky pro poskytovani instruktaze a/nebo pro
zabavné ucely v hokeji, véetné elektronickych a jinych snimacich a monitorovacich pfistroji pro
sledovani hry na bruslafském povrchu a fyzické kondice hraci. Mezi tyto pfistroje patii sit’
15 videokamer a zaznamniky typu ,,magického oka“ k méfeni rychlosti a pfesnosti a k ziskdvani
obrazového zdznamu tréninku, pfic¢emz se vSak pouzivaji i dalsi pfistroje. Zdznamy lze pouZit pro
ziskavani zpétné vazby vztahujici se k vykonu pied, béhem nebo po instruktazni ¢asti tréninku
neb pfi poradach trenérld. Mezi pfistroje pro monitorovani hry a nacviku a pro poskytovani zpétné
vazby mohou také patfit pfistroje pro sledovani t€lesné kondice hraci, véetné jednoho nebo vét-
20 §iho poctu tonometrl pro méfeni krevniho tlaku, aparatury pro méfeni nasyceni krve kyslikem a
pro méfeni srdeCniho rytmu, teploméri pro méfeni télesné teploty a svalové aktivity, elektro-
kardiografi pro méfeni srde¢ni aktivity, srdecniho rytmu a rychlosti jeho obnovy, ¢asovych méfi-
cich pfistroji pro méfeni pulsu a dychani a méfeni hemoglobinu pro hodnoceni svalovych
poruch, elektroencefalografi pro méfeni funkei mozku ve vztahu ke sportovnimu vykonu, tré-
25 ninku a nacviku a jinych pfistrojd.

Mezi zafizen pro instruktdz na vy$si Grovni miize také patfit jeden nebo vice mechanizovanych
elektromechanickych robotl, prednostné v lidské podobé&, ktefi v jednom zprovedeni visi
z nadzemni podpeémé struktury obsahujici jednu nebo vétsi pocet pohyblivych drah. Roboti jsou

30  obleceni a navrZeni tak, aby napodobovali hokejisty a aby se mohli pohybovat po nadzemnich
drahach zptsobem, ktery imituje skute¢né druhy hry a manévrovani, vyskytujici se v lednim
hokeji. Roboti jsou vybaveni elektronickymi ¢idly, jako jsou napt. narazova ¢idla, kterd umoZiiuji
behem tréninkd s hra¢i méfeni vykonu.

35 Data, ktera ziskaji €idla v robotech a dalsi monitorovaci pfistroje, mohou byt pfenesena do ptiji-
maci, do procesord, tedy pocitadi, a nebo do pocitatovych terminalii v tréninkové oblasti. Tré-
ninkova oblast miize obsahovat jednu mistnost nebo vétsi pocet prostor u bruslafského povrchu,
s jednou nebo nékolika prihlednymi sténami sméfujicimi na bruslafsky povrch.

40  Pokud se tyka prace s hokejovou holi, pfihravani a pozi¢ni hry, 1ze roboty pouzit i méfeni pres-
nosti pomoci zdznamu, kolikrat jsou roboti béhem procvi¢ovani manipulace s hokejovou holi,
ptihravani nebo stielby zasazeni kotou¢em nebo hragi. Tato méfeni ukazuji, jakou pfekazkou jsou
roboti pro hra¢e. UzZitim videopasky nebo jiného zpisobu zaznamu Cinnosti lze provést zhodno-
ceni, jak dobie je hra¢ umistén vzhledem k misténi jednoho nebo vétsiho poétu robotl. Pokud jde

45 o bodycekovani a snahy o ovladnuti kotouce, mohou roboti méFit naraz a nebo silu kontaktu.

Vynalez se také zaméfuje na jednoho nebo vétsi poget mechanizovanych elektromechanickych
robotli ve tvaru ¢lovéka, upravenych tak, aby ptipominali hokejisty. Uziti takovych pomiicek ve
form¢ robotl zlepSuje schopnosti a dovednosti hradi na ledé. Tréninkové piistroje ve formé
50 robotil jsou zkonstruovany tak, aby imitovaly skute¢né podminky a umoZziiovaly vétsi komplex-
nost a narocnost v oblasti dovednosti, manévrovani a typa hry, které je tfeba pki hrani ledniho
hokeje procvicit. Pocitac v tréninkové oblasti je prednostné propojen s roboty, aby se fidil a sle-
doval a umozioval instruktorim a nebo hra¢iim zvolit si pfedem formace, pohyby, typ hry a
rychlost. Pocita¢ i ucitelé hokeje a koucové tak ziskavaji piesnou a v€asnou zpétnou vazbu o
55 vysledcich individualniho a tymového vykonu.
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Kazdy robot je zkonstruovan tak, aby obsahoval sérii ¢idel schopnych pfenéaset informace o
vykonu kazdého hrace do tréninkového poditace. Tréninkovy pocita¢ vyhodnocuje data ziskana
od kazdého robota a poskytuje zpétnou vazbu v realném case, kterd miize byt pouzita ke zhodno-
ceni individualniho nebo skupinového vykonu. Zpétna vazba se ziskava od snimacich pfistroji
v robotech. Tato data nebo jejich nepfitomnost, napf. provedeni cviku bez doteku robota, se pre-
nadeji do pocitate a lze jich pouzit ve spojeni s obrazy pofizenymi videorekordérem nebo jinym
zaznamovym a nebo monitorovacim pfistrojem.

V jednom provedeni jsou roboti zavéseni nad bruslaiskym povrchem hfisté za pomoci podpérné
struktury, obsahujici alespoti jednu drahovou sestavu. Kazdy robot je spojen s kolejovou sestavou
pomoci motorizovaného voziku, ktery se pohybuje po koleji v drahové sestaveé. Pocita¢ prenasi
ptikazy robotovi a nebo do motorizovaného voziku, aby mohl fidit pohyb roboti ve velkém
mnozstvim sméril, navrzenych tak, aby napodobovaly vzory drah pohybu pii hokejovych hrach.
Robot a nebo motorizovany vozik miize obsahovat procesor, ktery pfijima a dekdduje piikazy
z poéitace a pohybuje s roboty po takto stanovenych drahych.

Vynalez také zahrnuje interakéni systém a postup uzivany instruktory, kouci, zaméstnanci vedeni
htisté a nebo hradi k fizeni a monitorovani ¢innosti na hfisti. Procesorovy systém obsahuje data-
bazovou aplikaci pro ulozeni dat o hradich, tymech, Gdrzbé hii§té a vyuZiti rozpist atp. Systém
také umoziuje uzivateli fidit Cinnosti tykajici se obsazeni mista na hristi a jejich monitorovani.
Uzivatel miZe pomoci procesorového systému vybirat pozadovana data zpétné vazby
z konkrétnich ¢idel.

Procesorovy systém miize byt také pouzit k fizeni aplikace mechanickych roboti v praxi neb pfi
procvicovani hry. Uzivatel mize komunikovat se systémem s cilem naplanovat urcité cviceni a
poté fidit jeho provadéni. Zatimco se provadi cviceni, uzivatel miize dale komunikovat se systé-
mem a Fidit monitorovani cvi€eni volbou konkrétnich poloZek snimanych dat pro zobrazeni,
zaznam a nebo jiné zpracovani.

Interakce uzivatele s procesorovym systémem miize byt realizovana mnoZzstvim rtznych zpu-
sobt. Patii mezi né vstup uzivatele pres klavesnici, mys nebo jiné vstupni zafizeni a vystup pies
displej pocitacového systému nebo tiskarnu. Kromé toho mize mit zpétna vazba pro uzivatele ve
vystupu z pocitace formu virtudlni reality. V tomto provedeni si miize uzivatel nasadit helmu pro
virtualni realitu, aby tak mohl pfijimat snimanou zpé&tnou vazbu z ¢idel a jejich senzori. Kromé
toho miiZze do systému vstoupit uzivatel, ktery ma rukavici pro virtualni realitu a helmu pro virtu-
alni realitu.

Béhem provadeéni cviceni prenasi procesorovy systém piikazy roboti. KdyZ jsou roboti pfidrzo-
vani horni drahovou sestavou, je signélni a fidici sbérnice propojena z procesorového systému po
drahach sroboty. Signélni a fidici sbérnice miZe byt také spojena s motorizovanymi voziky,
které fidi pohyb robotii. Sbérnice miize byt obousmérného komunikaéniho typu, jako je Ethernet
nebo jiny sériovy nebo paralelni komunikaéni systém. Udaje ze snimanych dat shromazdéné
roboty jsou prendseny z robotl do procesorového systému pres sériovou sbérnici nebo samostat-
nym signalizaénim vedenim.

Motorizovany vozik a nebo robot obsahuji procesor a ptidruzenou soustavu obvodu, ktera piijima
z procesorového systému, provadéjici cviceni, piikazy pro pohyb. Kdyz roboti ptijimaji ptikazy,
jsou piikazy bé&zné pfijimany a dekédovany vnitinim procesorem robota a poté znovu formato-
vany a prenaSeny do motorizovaného voziku pro zadani pfikazu k pohybu. Komunikaéni spojeni
mezi robotem a motorizovanym vozikem mize byt v tomto ptipadé také standardni sériového
nebo paralelniho typu. V tomto pfipadé procesor ve voziku pfijima a dekdduje prikazy a na
zaklad€ toho pohybuje vozikem po drahové sestavé, aby se mohl pohybovat robot. Jinak mohou
pfikazové signaly k pohybu voziku vychazet pfimo z robota na zakladé dekodovaného signalu
z procesorového systému. Jindy mohou také byt ptikazy k pohybu pienaseny pfes sbé&rnici
z procesorového systému pocitate pfimo do motorizovaného voziku.
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Ptiklady k pohybu z procesorového systému bézné fidi robota, aby se piesunul do jiného mista po
bruslafském povrchu, nebo ovladaji ¢asti robota, napf. pazi nebo nohu, aby vykonala pohyb, a
nebo Fidi kombinaci obou pohybi. Robot obsahuje veskeré casti elektronického obvodu, jako
napt. elektrické motory, solenoidy, relé atd., které jsou tfeba pro pohyb rukou, nohou, hlavy atp.
5  Interni procesor robota dekéduje pitkazy pro pohyb Casti robota a vysila prislusné signaly do
ptislusnych okruhii k provedeni pozadovaného ptikazu. Pohyb po bruslarském povrchu zahrnuje
ptikazy vyslané do motorizovaného voziku z procesorového systému nebo z ptidruZzeného robota.
V reakci na piikazy pohangji motory kola voziku. Cidla pro rychlost a nebo polohu v kazdém
voziku poskytuji zpétnou vazbu, kterou procesorovy systém nebo procesor robota pouzivaji
10  kfizeni provedeni pohybu. Piikazy z procesorového systému fidi pohyb voziku a drahové
sestavy, takZe pohyb robota z jedné polohy do druhé mize byt piesné ovladan a monitorovan.

V jednom z provedeni je pfes drdhovou sestavu také doddvana do roboti a motorizovaného
voziku energie. Pfes rozvodnou elektrickou sit’ je pfipojen k robotu a motorizovanému voziku

15 samostatny zdroj energie, jako je napf. mistni pfipojka ke hfiSti nebo samostatny generator.
V jiném provedeni je napajeni robota a voziku vyfeseno baterii uvniti robota.

V dal$im provedeni nejsou roboti pfidrzovani horni podpérou. Misto toho se roboti pohybuji po
hraci ploSe na soustavé kolecek nebo po kole€kovych drahach. V tomto provedeni mize kazdy

20  robot pfednostné obsahovat sviij vlastni zdroj elektrické energie ve formé baterie. Pohon robota
muZe zajiStovat baterie ve spojeni s elektrickymi motory a nebo vnitini spalovaci motor uvnitf
robotti. Procesorovy systém miZe pfednostné pfenaset piikazy do robotii pomoci RF, tedy vyso-
kych kmitoctil, infraCerveného zafeni nebo jinym spojenim. Kazdy robot obsahuje kompatibilni
pfijimac a procesor, které pfijimaji a dekdduji ptikazy k fizeni pohybu robota. Jinak mze pamét’

25 uvnitf kazdého robota obsahovat uloZenou sérii predvolenych pfikazi pouzivanych vnitinim pro-
cesorem k fizeni provadéni pfedvoleného programu.

Vynalez umoziuje hra¢im udit se a cvicit v realnych podminkach a opakovat pohybu a cviceni
potiebnd ke zvladnuti manévrovani, taktiky a typi hry podstatnych pro ledni hokej. Hragi mohou

30 také rozvijet své dovednosti v hlavnich t€lesnych, atletickych, slozkach ledniho hokeje, kam pat#i
hbitost, rovnovaha, forma, uder, rychlost, sila a ¢asovy odhad.

Vynalez také nabizi poCitacovy systém pro vyukovou a interakéni instruktaz v lednim hokeji
nebo hokeji na koleckovych bruslich, véetné zasadnich ¢innosti, jako je drzeni hokejové hole,
35 stielba, bodyCekovani a utoéna a obrannd hra, a neomezuje se vSak pouze na né. Jsou také
poskytnuty prostfedky pro ucast v simulovanych hokejovych situaénich hrach. Systém vynalezu
je obzvlasté vhodny pro uziti jako pomucka pfi samostatném nebo Fizeném studiu a pro procvico-
vani manévrovani, dovednosti a taktiky v ato¢né a obranné hie. Systém je také zvlasté vyhodny
pro instruktory, trenéry a kouce na jakémkoli stupni zkuSenosti a hodi se i pro zabavné acely.
40
Hrani ledniho hokeje, respektive hokeje na koleckovych bruslich, miize byt nebezpedné. A stejné
Jjako u jinych hazardnich Cinnosti se pred skute¢nym provedenim &innosti doporuduje procvico-
vani simulované ¢innosti nebo napodobovani idedlni &innosti. Uziti po&itadové techniky k pro-
dlouZeni doby praxe a trvani simulace by mélo byt pro ziklad znalosti uZivatele, hrade &i
45 studenta, velmi vyhodné. Na rozdil od videoher a jinych elektronickych her, které neumoziuji
hraci aktivné ovliviiovat hru nebo reagovat na skuteSnou dynamiku hry, vyZaduje vynalez, aby
hra¢, studen, vytvarel pohyb zastupného obrazu ve form& hrage hokeje. Vynélez se tyka spise
interakce v redlném Case neZ zprostiedkované interakce. Zatimco videohry, elektronické hry a
pocitaCové hry se vyznaCuji tim, ze potlatuji uéeni, vynalez naopak umoZiuje konstruktivni
50 uceni prostfednictvim aktivity jednotlivce a pfislusné zpétné vazby. Zpétna vazba posiluje zdjem
hrace, studenta, o hru a zvysuje jeho schopnost u€eni a pfizpiisobeni se podminkam.

Vynalez zapojuje hrace, studenta, do ¢innosti manualné i intelektualng, nebot’ hra¢ se rozhoduje a
iniciuje aktualni zménu. Tento typ fizeni a iniciativy a ddleZitost a pfesnost zp&tné vazby povede
55 k bohatSi a Sir$i poznavaci zkuSenosti. Vynalez se bude tedy také tykat mnozstvi dal$ich &asti
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zakladnich principt ledniho hokeje a hokeje na kole¢kovych bruslich, jako je hbitost, rovnovaha,
naraz a kontakt, ¢asovy odhad a dovednosti typu ,,poznej“ a ,,reaguj, ale nejen jich.

PocitaCovy softwarovy systém vynalezu umoziuje hraci, studentovi, divat se na obrazovku poci-
ta¢e nebo jincho pfistroje a naslouchat, jak by mél provadét drzeni hokejky, body¢ekovani nebo
jiné dovednosti, tedy poskytuje ,,idealni“ vzor tak, ze poskytuje idealni neboli ,,vzorovy*“ obraz
dovednosti, ktera se ma vykonat. Hra¢, studen, pak mize komunikovat se systémem tak, ze sku-
te¢né piiméje hrace na obrazovce, aby vykonal tuto dovednost, pfi¢emz sleduje sviij individualni
vykon ve srovnani s idealnim vzorem, znazornénym jako zpétnovazebni voditko v realném Case.
Hra¢, studen, bude pravdépodobné aktivni nebo perspektivni hraé hokeje, protoze se vsak
v redlném Case bude objevovat zpétna vazba a na konci kazdého cvi€eni bude na obrazovce zna-
zornéno ziskané skore usp&Snosti, mize vyukovou nebo zabavnou hru hrat kazdy. Kazdému
odbornikovi bude také ziejmé, Ze zpétna vazba miize byt Casové odloZena a nebo vytisknuta na

papir.

Pro kazdou dovednost nebo taktiku poskytuje softwarovy systém pocitale vynalezu animovany
nebo digitalizovany obraz hrace ¢i hracl, ktery vykonava ¢i vykonavaji ,,idealné* ur¢itou doved-
nost nebo taktiku. Idealni provedeni mize byt doprovazeno psanou a nebo zvukovou vyukovou
ptiruckou a lze jej prehrat pomalym tempem, normalni rychlosti nebo vétsi rychlosti nez ve sku-
te¢nosti. Pro nékteré ucely mize lekce v tomto okamziku kon¢it. Vétsinou vsak interakéni vyuka
pokracuje.

Interakéni lekce pozaduje na hraci, studentovi, aby piimél svého animovaného nebo digitalizova-
ného hraCe manévrovat pod jeho vedenim. Vynalezu miize pouzit idealniho bruslafe tak, jak je
navrzen, nebo miiZze pfeménit animované obrysy a predpokladat, Ze na obrys nebo vedle obrysu
je poloZena silueta ,,zastupné“ postavy, ktera se pohybuje ve sméru hrade, studenta. K tomu je
tfeba, aby hra¢, studen chapal télesné pohyby, které jsou tieba k manévrovani, a snazil se pfimét
svého hrace, aby tyto pohyby vykonaval.

Uzivatel komunikuje s po¢itatovym systémem pies vstupni nebo vystupni zafizeni, mezi néz
miize patfit my$ a/nebo klavesnice s displejem a/nebo tiskarna. K interakci s uzivatelem je také
mozno pouzit pfistroje pro virtualni realitu. Uzivatel si nasadi rukavice a helmu pro virtudlni
realitu, ¢imZ vznikne Gplné uzivatelské interakéni rozhrani.

ProtoZze se toto interakéni cviceni provadi postavenim zastupného hrade proti aktivité ,,idealniho*
hrace, 1ze rozdil mezi snahou hrace, studenta, a idealnim provedenim méfit. V realném Ease jsou
vydavany zvukové nebo psané pokyny a na konci cvi¢eni je zaznamenano skore. Pro jakoukoli
dil¢i fazi brusleni, postoj nebo manévr dostane hrag, studen, pozitivni nebo negativni zpétnou
vazbu ve zvukové i obrazové formé na zakladé schopnosti napodobit zobrazované cviéeni. Nedil-

w7

nou sou€asti vynalezu je postup na dalsi vyssi droveti nebo opakovani za Gi¢elem opravy.

Aplikace této instruktaZe jsou cetné. Hraci, studenti, pouZivajici vynalez se u¢i na po&itadi to, co
budou muset pozdéji vykonavat na ledé. Nabizi se vynikajici piileZitost pro samostatné cvigeni a
opakovani. Lze zkvalitnit psychickou pfipravenost. Lze zlepsit jednotnost a hospodarnost tré-
ninku a instruktaZe. Lekce miZze byt p¥ipravena v predstihu, stejné jako herni plany. Diky pro-
duktu se Ize naucit praci s pocitatem a pocitatové gramotnosti. Na zakladé porozuméni, jak
efektivni a Gsporné procviCovani dovednosti vede ke zlepseni vysledkii, je moZno osvojit si
nékteré principy geometrie a fyziky, napf. jak usporng&jsi obraty zkracuji vzdalenost mezi souéas-
nou a pozadovanou pozici na led€ nebo jak dobra rovnovéha, natasovani a forma vedou ke zvy-
Seni rychlosti a sily brusleni.

Mezi vyhody vynélezu patfi pfilezitost zviditelnit ,,idedlni obraz specifickych dovednosti a
manévrii uZivanych v lednim holeji. Hrag, studen, vidi, jak by mohla byt dovednost nebo hra
realizovana jako dynamicky celek, bud’ v pomalém pohybu, nebo ve skuteéné rychlosti, nebo lze
dovednost ¢&i hru rozdélit znazornénim obrazu snimek po snimku. Tento druhy postup umoziiuje
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studentovi sledovat detaily idealniho manévrovani, které by v pohybujicim se obraze nemusely
byt patrné.

Pti pouziti vynalezu se muze hrag, studen, ucit kazdou dovednost svym vlastnim tempem. Pro-
toZe se obrazy mohou pohybovat snimek po snimku a mohou se opakovat kolikrat je tfeba, mize
hrag, studen, zdokonalovat své porozuméni a provedeni kazdé dovednosti. Opakovani kazdého
manévru zlepSuje vybaveni si toho, co je jiZ nauceno.

Pii pouZiti vynalezu ziskava hraé, studen, zpétnou vazbu v realném Gase tak, Ze vidi na obrazovce
pocitace, jak presné zastupny obraz napodobuje idealni obraz. Navic je vynalez prostfedkem, jak
¢iseln€ vyhodnotit schopnost hrace, studenta, a vyhovét pohybuim a pohybovému chovani ideal-
niho obrazu. Kvantitativni zhodnoceni umoziiuje studentovi sledovat sviij pokrok v provadéni
dovednosti, hte i taktice pokazdé, kdyz jsou procviovany.

Mezi vyhody pro instruktory patii daslednost a objektivita informaci poskytovanych kazdému
hraci. VSichni hraci dostavaji stejné informace a mohou opakovat nacvik, dokud si pfislusnou
dovednost neosvoji. Protoze hraci mohou vyuzivat zpiisob a zafizeni podle vynalezu nezavisle,
lze zlepsit kvantitativni i kvalitativni hospodafeni tymu s ¢asem. Instruktofi a hra¢i si mohou
vybrat oblasti, na které se méné ¢i vice soustfedi a budou je procvi€ovat. Vyuziti vynalezu je
zejména vyhodné, kdyz je pfistup na hokejové hfisté Casové omezen. V piipadé, ze doba pobytu
na ledé neni omezena, lze vyuzitim zpusobu a zafizeni podle vynalezu dosadhnout optimalniho
vyuZiti doby pobytu na ledé.

Piehled obrazki na vykresech

Zplsob a zafizeni podle vynalezu budou nazorné objasnény popisem prikladnych provedeni
vynalezu zobrazenych na pfipojenych vykresech. Stejné ¢asti zplisoby a zafizeni podle vynalezu
zobrazené na rtiznych vykresech jsou oznaceny stejnymi vztahovymi znackami. Méfitko obrazk
na vykresech neni ve vSech pfipadech stejné, nebot’ je pfedev§im kladem diraz na nazornost uve-
denych obrazku. Na pripojenych vykresech

obr.1  schematicky znazoriiuje pidorys h#isté a ptilehlych prostor,

obr.2A schematicky znazorfiuje pohled ze ptedu na provedeni mechanizovaného robota ze
zafizeni podle vynalezu,

obr. 2B schematicky znazoriiuje bokorys mechanizovaného robota z obr. 2A

obr.3  schematicky znazoriiuje pidorys drahové sestavy ze zafizeni podle vynalezu,
na niz jsou roboti zavéSeni, véetné umisténi zdvihacich bodi podle vynalezu,

obr.4  predstavuje perspektivni znazornéni motorizovaného voziku, ktery jede v drahové
sestave zafizeni podle vynalezu,

obr. SA  znézoriiuje perspektivni pohled zezadu na mechanizovaného robota ze zafizeni podle
vynélezu a znazoriiuje n€kolikanasobny univerzalni kloub, ktery reguluje odpor a boéni
rozkyv,

obr. 5B znédzortiuje bokorys mechanického robota ze zafizeni podle vynalezu, znazoriiujici
n&kolikanasobny univerzalni kloub z obr. 5A,

obr. 6A a 6B znazortiuji schematicky pohled zepfedu na mechanizovaného robota ze zatizeni
podle vynalezu s podrobnym znazorn&nim &asti snimaciho pletiva,

obr.7  znazortiuje pohled zepfedu na tfi roboty ve fixovanych polohach, které jsou pouzity
jako cile vystavené bodycekovani v pfipadé, Ze se trénuje forma a/nebo se méii sila
narazu,

obr.8  schematicky znazoriiuje bokorys jiného provedeni mechanizovaného robota ze zafizeni
podle vynalezu,
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obr. 9A az 9F znézoriiuji vyvojové diagramy, které znéazormiuji logicky postup pocitacového
systému komunikujiciho s uzivatelem pti fidici a monitorovaci ¢innosti pfi provadéni
zpisobu podle vynalezu,
obr. 10 schematicky znazorfiuje narys podpérné struktury robota ze zafizeni podle vynalezu,
5 ukazujici vyvySenou a snizenou polohu,

obr. 11A predstavuje perspektivni znazornéni roboti a podpémné struktury ze zafizeni podle
vynalezu ve snizené poloze,

obr. 11B pfedstavuje perspektivni znazornéni robotii a podpérné struktury ze zafizeni podle
vyndlezu ve vyvysené poloze,

10 obr. 12 schematicky znazormnuje bokorys spojeni zavésného kabelu s podpérnou strukturou ze
zafizeni podle vynalezu,

obr. 13A predstavuje schematicky narys zavésného kabelu robota ze zafizeni podle vynalezu pies
vodici kladku a zdvihaci motor,

obr. 13B schematicky znazormuje pidorys zavésného kabelu, kladky a zdvihaciho motoru z obr.
15 13A,

obr. 14 znéazoriiuje blokové schéma pocitaového systému zafizeni podle vynalezu, a

obr. 15A az 15E znézortiuji vyvojovy diagram systému ze zafizeni podle vynalezu.

20 Priklady provedeni vynalezu

Na obr. 1 je vyhodné provedeni vynalezu obsahujici hokejové hfisté 10 s bruslafskym povrchem
12, které se pouziva pro instruktaz, trénink a hru ledniho hokeje. Hokejové h¥isté 10 miize obsa-
hovat znaceni 14 podobné znaceni na standardnim hokejovém h¥isti. Pro ovladani a sledovani

25 procest 16, znazornénych jako pocitace, videorekordéru a piehravace 17 a pro planovani hry lze
pouzit n€kolik prostor, napf. v jednom z provedeni t¥i mistnosti 18, 20, 22, pfiblizné€ o velikosti
200 ctverecnich metrd, priléhajicich k bruslafskému povrchu 12. Jako pogitag v ramci procesoru
16 1ze pouzit osobni pocitac, systém pracujici s UNIVEXem nebo jiny procesorovy systém, slou-
Zici k fizeni operaci a ukladani dat pro oblast hokejového htisté 10 a k p¥ijimani zprav z riznych

30 snimacich, monitorovacich a/nebo zaznamovych piistrojii v oblasti hokejového hiisté 10 a pro
prezentaci téchto zdznamu ve formé displeje systému.

Interakce mezi procesorem 16 a uZivatelem probiha prostfednictvim vstupnich a vystupnich zafi-
zeni 415. Vstupni a vystupni zafizeni 415 mize byt klavesnice, my$ nebo jiné vstupni zafizeni

35 pro zprostiedkovani vstupu uZivatele a displej a/nebo tiskarna pro zajisténi vystupu. Jinak pro-
bihé interakce s procesorem 16 pomoci pfistrojui pro virtualni realitu. Mezi vstupni a vystupni
piistroje 415 muZze patfit rukavice pro virtudlni realitu a helma, kterou ma na sobé uzivatel a ktera
slouZi jako vstupni zafizeni a displej pro virtualni realitu.

40 Kazda z pfilehlych mistnosti 18, 20, 22 muze také obsahovat dal§i méfici zafizeni, jichz lze pou-
zit k monitorovani a/nebo méieni a zpé&tnovazebni informace o sportovnim, biochemickém a
fyziologickém stavu jednoho nebo vétsiho podtu hragd, studenti. Témito dal$imi pfistroji mohou
byt tonometry 401 pro méfeni krevniho tlaku hrage, pfistroje 403 pro méfeni procentualniho
nasyceni krve kyslikem a pro méfeni srde¢niho rytmu, teploméry 405 pro méfeni télesné teploty

45 a svalové aktivity, elektrokardiografy pro méfeni stresovych stavii, srde¢niho rytmu a rychlosti
jeho obnoveni, ¢asomérné piistroje 409 pro méfeni pulsu a dychéni, pfistroje 411 pro méfeni
myoglobinu ke stanoveni funkce svali a elektroencefalografy 413 pro méfeni funkci mozku ve
vztahu ke sportovnimu vykonu.

50 Kazdy z té€chto pfistroji lze pouzit pro generovani dat vztahujicich se k p¥islusnému méfeni. Data
Jsou bud’ generovany piimo pfistrojem a pak poslana pfes sb&mici do procesu 16, nebo je pofi-
zuje manudlné povefeny technik a pak je ruéné zada do pogitate ve formé& datového vstupu pres
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vstupni zafizeni 415, napf. klavesnici nebo mys. Na obr. 1 jsou znazornény pristroje umisténé
v riznych mistnostech 20 a 22 a pripojené k procesoru 16, ktery stoji ve treti samostatné mist-
nosti 18. Je vyhodné, Ze tato sestava neni pro vynalez nezbytné nutna. VSechny piistroje mohou
byt ve stejné mistnosti jako pocitac nebo lze pouzit jakoukoli kombinaci mistnosti a vybaveni.

Hokejové hiisté 10 je téz vybaveno mnozstvim piistrojii 420, konkrétn€ videozaznamniki, detek-
torll typu ,,magického oka® a pfistroji pro nahravani zvuku. PfestoZe se o nich pojednava spolec-
né, nemuseji byt takto instalovany. Jakykoli z pfistroji nebo vSechny pfistroje mohou byt
ptednostné umistény do pozadované predem stanovené konfigurace, aby naleZité snimaly a
zaznamenavaly cvifeni a tréninky. Napf. videa mohou byt umisténa v rovin¢ povrchu, nahote na
hokejovych tabulich nebo urovni hlavy tak, aby poskytovala aplny zaznamenany vizualni obraz
tréninku. Zaznamniky typu ,,magického oka“, coz jsou prednostné infratervené detektory indiku-
Jici detekei, kdyz hra¢ projizdi jejich zornym polem, mohou byt také umistény v riznych vyskach
a instalovany v rliznych vzdalenostech od sebe tak, aby umozZnily pfesné stanoveni rychlosti,
kterou hra¢ brusli. Na riznych pozicich okolo hokejového hfist¢ 10 mohou byt také umistény
pfistroje pro zaznam zvuku.

Piistroje 420 jsou vSechny piednostné spojeny s procesorem 16 kabely 421. Kabely 421 pfenaseji
signaly z pfistroji 420 indikujicich udaje na zakladé méfeni a detekce a zpracovava data, napf.
tak, Ze vypocita rychlost bruslafe uZziti po¢tu jeho zachyceni ,magickym okem®. Zaznamenané
detek¢ni idaje ztonometru 401, pfistroje 403, teploméru 411, elektroencefalografu 413 a
pfistrojii 420 mohou pak byt prezentovany na displeji 425 naleZejicimu k procesoru 16 jednotlivé
nebo v jakékoli poZadované kombinaci.

Formu tréninki nebo cviceni Ize zdokonalit vyuzivanim vynélezu tak, Zze méfici pfistroje mohou
s vyhodou pro hrace, kouce a instruktory produkovat kvantitativni informace. Poté, co pocitad
ziska data od méficich pfistrojl, nasleduje po stanoveni méfitek Iékafi, trenéry a jinymi odbor-
niky analyza dat. Vystup informaci z poéitade je interpretaci toho, co pfedstavuji hruba data
vzhledem k pfedem stanovenym standardim nebo k pfedchozimu individualnimu vykonu &i
idealnimu vykonu. Z informaci z poditae muze vychazet prospé$ni zména, zaméfeni na nové
cile ¢i diiraz na ur€itou sportovni ¢innost. Interakce sportovce se vSemi takovymi pfistroji a daty
ve zdokonalené tpravé hiisté mize vést ke kvalitativnimu a Casové efektivnimu zdokonaleni.

Nyni k obr. 2A a 2B. Vynalez dale obsahuje prostfedky pro instruktdZ a/nebo zabavné ucely
v oblasti hokeje vCetné jednoho nebo vétsiho poétu mechanizovanych elektromagnetickych
robotli 21 v lidské podob¢& pfednostné upravenych tak, aby pf¥ipominali hokejové hrage. Obr. 1A
je pohled zepfedu a obr. 2B ukazuje pohled z boku na jednoho z robotii 21. Pro kazdou ze spor-
tovnich a télesnych schopnosti, kterou by mél budouci hra¢ hokeje mit, slouzi roboti 21 jako
snimaci, obstrukéni, odporova, méfici a zaznamova zafizeni.

Roboti 21 maji na sob¢ dresy 23 navrzené tak, aby ptipominaly oblegeni v sou€asnost pouzivané
ve sportu, nebo se vyznacuji specidlnimi barvami oznadujicimi konkrétni formace &i pozadované
pohyby pro instruktazni a vycvikové ucely, napt. Eernou pro roboty ,hrajici v Gtoku, Zlutou pro
roboty ,,hrajici“ v obran&. Do obli¢eje, ktery je jedinou odhalenou oblasti na robotech 21, mohou
byt doplnény lidské rysy.

Roboti 21 mohou byt sestrojeni v kterékoliv z nékolika velikosti. Jednak vétsi velikost je od
vrSku helmy 25 po spodek brusle 29 asi 180 cm vysoka a 75 cm $irokd od ramena k rameni.
Velikost pro mladsi hrace mize byt o 30 % nebo o 16 % men3i nebo miZe byt pouzita jina
vhodna velikost.

Kazdy robot 21 drzi pravou nebo levou rukou hokejovou hiil 30, ktera miize byt nastavena do
Jjakékoli stacionarni vertikalni polohy nebo naprogramovana, aby se pohybovala vertikalné tak,

Pvvr

Ze Cepel 32 hokejové hole 30 je ve svém nejniz$im bodé asi 0,6 cm nad ledem a ve svém nejvys-
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§im bod€ 125 cm nad ledem. Roboti 21 mohou také obsahovat ¢idlo 430 tvofené videozaznamni-
kem, ktery muze byt pfipevnén v helmé 25, aby zaznamenaval tréninky z perspektivy robota 21.

Kazdy robot 21 ma vystroj pokrytou protinarazovou impregnaci poloZenou pfes ram z umélé
hmoty, kovu ¢i materialu se sloZzkou uhliku, zejména grafitu. Tyto materidly se pouzivaji pro
vystroj v preferovaném provedeni vynalezu pro svou silu, odrazovou pruznost a odolnost proti
narazu. V jinych formach vynalezu mize byt vystroj vyrobena z kombinaci kovu, kovovych slitin
nebo kombinovaného materidlu podobného tomu, ktery se bézné€ pouziva v nékterych hokejovych
holich. Protinarazovad impregnace mize byt vyrobena zjakéhokoliv z komercné dostupnych
materiall, napt. z urethanovych pén. Tento material se bézné pouziva ve sportovnim vybaveni
pro prevenci zranéni a proto, Ze si po narazu zachovava sviij piivodni tvar. Roboti 21 mohou také
obsahovat balastni material 427, jako je voda nebo pisek, aby méli roboti 21 vétsi hmotnost, coz
je dulezité pro stabilitu a odolnost proti narazu.

Kazdy robot 21 ma v sobé také prednostné procesor 35 a pfidruzenou soustavu obvodt, ktera se
pouziva k Fizeni robota 21. Pfikazy z procesoru 16 jsou pfidavany procesoru 35 v robotu 21 pies
komunikacni spojeni b&zn€ uzivané pro komunikaci mezi procesory, jako je napi. standardni
paralelni nebo sériové spojeni jako Ethernet. Piikazy, které procesor 35 piijme, jsou pfivadény na
fidici signaly k ovladani motor(, solenoidu, relé a jinych elektronickych pfistrojii v robotu 21.
Tyto pfistroje ovladaji pohyb Casti robota 21, napt. pazi, nohou, atd., podle pfikazi procesoru 16.

Roboti 21 visi pfiblizn¢ 0,6 cm nad bruslafskym povrchem 12 na dvoupalcovych zavésnych tru-
bicich 34 z nerezové oceli, ptipevnénych k horni podpérné struktute 36, obsahujici jednu nebo
veEtsi pocet drahovych sestav 38 podle obr. 3, které jsou pfipojeny ke stavebnimu ramu 54 kolem
hokejového hfiste¢ 10. Na obr. 3 je schematicky pudorys drahové sestavy 38, pFi¢emz kazda dra-
hova sestava 38 je drzena prednostné ¢tyfmi ocelovymi kabely 52 mezi drahovou sestavou 38 a
¢tyfmi zvedacimi motory 50, jichZ se pouziva ke zvedani a snizovani drahové sestavy 38, jak je
to popsano nize.

Kazda horni drahové sestava 38 podpérné struktury 36 je ulozena v sérii kruhd 40 propojenych
ve tvaru pismen ,,S“ 42, které umoziuji robotiim 21 pohyb po velkém mnoZzstvi riznych simulo-
vanych bruslafskych drah nebo vzori, po kterych se b&zné pii hokeji brusli. Kruhy 40 mohou byt
vyrobeny tak, Ze se v drahové sestavé 38 v reakci na pfikazy z procesoru 16 otaceji a tak umoz-
fuji, aby se roboti 21 pohybovali po vétSim mnoZstvi drah. S pomoci procesoru 16 a fidiciho
otaceni kruhti 40 soucasné s pohybem roboti 21 po pismenech ,,S* 42 mizZe byt realizovano
prakticky neomezené mnoZstvi pohybovych vzord. Jak je podrobné popsano niZze v souvislosti
s obr. 9A az 9F, je konkrétni draha, po niz se roboti 21 pohybuji, fizena programem spousténym
na procesoru 16, ktery umoziiuje instruktorovi nebo hraci planovat konkrétni cviceni, formace a
nacviky hry pro praktické tréninky.

Velikost hokejového hfisté 10 urcuje mnozstvi drahovych sestav 38, které mohou byt vestavény
do zafizeni. Kazda drahové sestava 38 ma ptiblizn& 50 &tverednich metri a miZe obsahovat jeden
az devét kruhii 40, a tedy i stejné mnozstvi mechanizovanych robot 21. Vétsi hiisté¢ mohou mit
vétsi poCet drahovych sestav 38 nez jednu, pficemZ kazd4 ma jednoho aZ devét hrag, roboti 21.
Tato konstrukce umoziiuje, aby byla hfi$t¢ vyuzivana vice tymy soucasné a tak méli hraci
k dispozici vice ¢asu na led€. Kromé toho mohou mit na ledé méné hraéd, postavena mensi hiists
s men$im mnoZstvim drahovych sestav 38.

Nyni k obr. 4. Pohybovym zafizenim, které pohybuje roboty 21, je pfednostné motor na stejno-
smérny proud, napéjejici motorizovany vozik 46, ktery jede na drize 44 v drahové sestavé 38.
Vodivy material v draze 44 mize byt z médi nebo médéné slitiny. V kole¢kovém motorizovaném
voziku 46, ktery se pohybuje na kolech 48 v drize 44, je motor. Hlavni ¢4st motorizovaného
voziku 46 miize byt litd nebo je z trvanlivého materidlu, napf. Zeleza. V jednom provedeni jsou
dveé kola 48 motorizovaného voziku 46 sestrojena tak, aby vedla elektricky proud a poskytovala
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motorizovanému voziku 46 napajeci a fidici signaly. Ve vyhodném provedeni vynélezu jsou tato
kola 48 z médénych drati. Zbyvajici dvé kola 48 jsou pogumovana.

Napdjeci, fidici a datové signaly pFichazejici do procesoru 16 a vychazejici z procesoru 16 a pro-
cesoru 35 se pfenaseji pres signalni sbérnici 51 ve spodni ¢asti drahy 44 a jsou pfijimany vodi-
vymi koly 48. Jinak miZe byt mezi motorizovanym vozikem 46 a signalni sbérnici 51 kartaCovy
kontakt. Signaly se pfenaseji do robota 21 a z robota 21 ptes kabel 72 v zavé€sné trubici 34.

V jednom provedeni obsahuje motorizovany vozik 46 procesor 37 a pfidruzené obvody, jichz se
pres signalni sbérnici 51 a kabel 72 pouziva ke zprostiedkovani komunikace s procesorem 16 a
procesorem 35 vrobotu 21. Piikazy pfijimané v procesoru 16 nebo procesoru 35, ovladajici
pohyb motorizovaného voziku 46, a tedy i pfipojeného robota 21, jsou procesorem 37 dekédova-
ny a prevadény do na fidici signaly motoru. Rychlostni ¢idlo 39 v motorizovaném voziku 46
detekuje rychlost motorizovaného voziku 46 vzhledem k draze 44 a poskytuje zp€tnou vazbu o
rychlosti procesoru 16, procesoru 35 a/nebo procesoru 37, takze rychlost a polohu robota 21 lze
presné fidit. Jinak nebo navic lze k fizeni rychlosti, jiz se motorizovany vozik 46 pohybuje po
draze 44, pouzit potenciometr. ZvySovani a snizovani napé€ti v potenciometru umoziiuje robotiim
21 béhem manévrovani zvySovat a snizovat rychlost.

Kazdy robot 21 je zavésnou trubici 34 spojen s motorizovanym vozikem 46. Zavésna trubice 34
je vedena z helmy 25 robota 21 podle obr. 2A pies otvor v draze 44 do spodni ¢asti motorizova-
ného voziku 46. Podle toho, jak je fizen pohyb motorizovaného voziku 46 po draze 44, pohybuje
se robot 21 po bruslafském povrchu 12 v uréitém vzoru. Vzor, vytvafeny pohybem, a jeho rych-
lost jsou fizeny signaly ze systémového pocitace.

Formace a cviCeni vykonavané roboty 21 vybira instruktor nebo kou¢ z menu na pocitaéi. Ins-
truktor si miize zvolit opakovani konkrétnich manévri nebo obméfiovat cviteni provadéna pti
praktickém tréninku. ProtoZe roboti 21 se kromé toho chovaji podle pfedem naprogramovanych
vzoru, dokazi pokazdé, kdyz jsou aktivovani, presné opakovat ¢asti hry a individualni manévro-
vani, a to pfimé nebo slozité. To pomaha hra¢tim komunikujicim s roboty 21, aby pfi zvladani
sportu zdokonalili své dovednosti a vyhnuli se Spatnym navykam.

Kobr. SA. Ocelové zavésné trubice 34, na nichZ visi roboti 21 zdrahové sestavy 38, jsou
s roboty 21 spojeny nékolikandsobnym univerzalnim kloubem 70, ktery je fizen elekromagnetic-
kou silou. Elektricky kabel 72, pienaseji elektrické signaly obousmérné mezi roboty 21 a proce-
sorem 16 v tréninkové oblasti, je obsaZen v zavésné trubici 34 a je ji tedy chranén pted poskoze-
nim. Obr. 5B znézortiuje bokorys nékolikanasobného univerzalniho kloubu 70. ZvySovanim a
snizovanim privodu elektrického proudu do univerzalniho kloubu 70 a tim ovladanim tuhosti a
pruznosti kloubu 70 dokéze instruktor nebo trenér prostiednictvim pogitatového procesoru 16
ménit stupeii rezistence robota 21 pfi kontaktu s hraéem. Elektricky proud také reguluje rozkyv
robota 21 pfi pohybu na bruslafském povrchu 12. Mé&nénim velikosti odporu a rozkyvu a tim, Ze
hra¢ ma moznost vyhnout se robotu 21, nebo se ho zamérné dotknout, 1ze méfit pohotovost, rov-
novahu, néraz, rychlost, silu a ¢asovou piesnost.

Nyni k obr. 6. Vysledky méfeni vykonu, popisujici prabéh tréninku kazdého hrace, jsou sdélo-
véany €idly v robotech 21. Pod dresem 23 jsou roboti 21 pokryti pruznou latkou obsahujici m¥iz-
kové pletivo, tvofici Cidlo 76, skladajici se z vedeni 78 napajeného mikrovolty, jez propojuje
soustavu silikonovych snimacich ¢ipt 80, které méfi dotyk, silu a podet kontakt, s robotem 21.
Snimaci ¢idlo 76 umoziiuje detekci a méfeni kontaktu mezi hraem a robotem 21. kazdy snimaci
Cip 80 méfi silu, s niz hra¢ narazi do robota 21. Velikost sily se méfi elektrickym napétim, které
Jje poté konvertorem z analogového signalu pfevedeni na digitalni hodnotu, jeZ je pienesena do
procesoru 16 v tréninkové oblasti a je v ném uloZena. Snimana data jsou prednostné prenasena do
procesoru 16 pies signlni sbérnici 51 podle obr. 4. Spojené Cipy 80 méFi velikost narazu
v oblasti kontaktu. Ve vyhodném provedeni vynélezu je snimaci m¥izkové pletivo, tvorici &idlo
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76, napéjeno lithiovymi bateriemi. Jinak miZe byt snimaci m¥izkové pletivo, tvofici ¢idlo 76,
napajeno hnaci jednotkou pies kabel 72.

V jiném provedeni vynélezu je kazdy robot 21 vybaven prostiedkem 82 pro prenos snimanych
dat, tvofenym malym stinénym bateriovym radiovysilagem, ktery vysila frekvenci pouze do
tohoto konkrétniho robota 21. Kdyz se hra¢ nebo kotou¢ dotkne robota 21, jsou méfeni narazu ze
snimacich &ipti 80 vyslana kratkovinnou frekvenci do piijimace, propojeného s procesorem 16
v tréninkové oblasti. Samostatné frekvence pro kazdého robota 21 umoziuji identifikaci méfeni
narazu pro kazdého hrace.

Ve vyhodném provedeni vynalezu miZze byt kazdému robotu 21 pfifazen jedinecny identifikacni
kod. Kdyz robot 21 prenasi identifikaéni data, nejprve s pfenasi identifikaéni kod, ktery umoz-
fiuje procesoru 16 identifikovat kazdého robota 21.

Pienasena data z robota 21 muiZe procesor 16 pfijimat Cetnymi zplsoby. V jednom z provedeni
pfijimé procesor 16 prenaSena data z kazdého robota 21 v po sobé jdoucim pofadi, pficemz pre-
nosu od kazdého robota 21 piidéli urdité mnozstvi Gasu. KdyZ byla pfijata data pfenesena od kaz-
dého robota 21, zaéne procesor 16 opét s prvnim robotem 21. Jinak miZe procesor 16 pfijimat
prenesena data jen tehdy, kdyZ konkrétni robot 21 zmé&ii nové hodnoty, tzn. nova data pfislusejici
narazu.

Ve vyhodném provedeni vynalezu mohou byt idaje z kazdého snimaciho Cipu 80 v konkrétnim
robotovi 21 pfenaseny ve svém potadi do procesoru 16. V jiném provedeni vynélezu Cte procesor
16 kazdy snimaci &ip 80 v konkrétnim robotovi 21 soucasné.

Ciselna mé&feni prenasena kazdym z robotii 21 a vyuzivana béhem instruktaznich a praktickych
trénink jsou p¥ijimana a ukladéna v pogitadi. To umoziluje, aby data byla instruktoriim a hra¢im
prenasena zpétné z procesoru 16 a znazorfiovana na displeji, nalezejicimu k procesoru 16. Zpétna
vazba ma probihat v realném &ase a/nebo mohou byt vysledky ptehravany na opakovacich cvice-
nich se studenty ¢i vytiStény na papir.

Videokamery umisténé nad bruslaiskym povrchem 12 zaznamenavaji tréninky, aby mél instruk-
tor vizualni zdznam vykond hrade. Tento zdznam spoletné s daty ziskanymi od robotl 21 lze
pouzit ke zhodnoceni celkového vykonu hrace a mize poslouzit jako zéklad vedeni a Skoleni
hrage. Pies videozaznam kazdého pohybu nebo narazu mohou byt na obrazovce pocitaCe navrst-
vena data, prenaSena z robotd 21 a ukazujici rychlost, silu narazu nebo ¢asové rozvrzeni kazdé
hry. Synchroniza¢ni prepinag zajistuje, aby videozaznamy a data zméfena roboty 21 byly Casové
koordinovany. Zpétna vazba poskytuje vizualni a &iselné méfitelné informace o vykonu hrace
v pritbéhu tréninku. To umoziluje diskusi mezi instruktory a hraci, tykajici se {irovn€ hrace.
Zpétna vazba také podava navod, ktery program by mél byt roboty 21 aktivovan pfi dalSim tré-
ninku.

Kazdy bodyéek nebo obecné télesny naraz, prihravka, hra, stielba nebo jiny manévr zazname-
nany videokamerou miZe byt znazornén spoleéné s daty popisujicimi silu, pozici narazu, rychlost
a nepiitomnost dotyku, pfi¢emZ nulovy dotyk je maximalni skore vyhybéni se, oznalujici, Ze
hra¢ b&hem cviteni mél pfijatelnou rychlost. Na obraz z videa miiZze byt polozena miizkova Sab-
lona robota, aby ukédzala misto nebo absenci narazu jako méfitko GspéSného provedeni cviCeni.
Miizka je barevné kodovana podobné jako mapa pocasi tak, aby oznacovala stupeti nebo silu
narazu na riznych mistech robota 21.

Ve vyhodném provedeni vynalezu zahrnuje nana$ené zobrazeni dat pii videoprehravce tréninki 1
pocitatové znazornéni praktickych vysledkt. Napt. displej pro jednotku Eislo 6, tj. ¢islo robota 6,
ukazuje, Ze bylo zaznamenano N narazl velikosti sily Y. Na displeji miize byt také Z, tj. Eiselné
vyjadieni mista narazu, stejné tak jako zobrazeni oblasti dotyku na mfiZce se Sablonou, pokla-
dané pfes obraz. Zobrazené informace umoziiuji instruktorovi a studentovi znazornit a interpreto-
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vat interakci mezi studentem a robotem 21 pro kazdy bodyéek, tzn. rozdil mezi mimovolnym
narazem nebo skute¢nym body&ekem, na zakladé vizualniho dojmu i méfené vlastnosti.

Procesor 16 miZe pouzit data o narazu k vypoctu rychlosti a sily podle jednoduchého vztahu,
napiiklad F = MA, V = AT. Pismeno M ptedstavuje hmotnost, kterou lze urcit, tj. zméfit pro
kazdého studenta. Lze téZ méfit, za jak dlouho po bodyceku se student ,,zotavi®.

Méfieni sily narazu, rychlost narazu, pohotovosti, rovnovahy, strategie rozehravani a strategie, jak
pfi hite reagovat, se kombinuji, aby vytvofily celkovy obraz a ucetni podklad, ktery podporuje
trénink na vy3§i urovni a tedy i rychlej$i a efektivn&jsi osvojovani dovednosti, které hokejovi
adepti potiebuji.

Formu tréninkii mohou instruktofi a trenéii pfedem stanovit a pesné fidit. Pro tréninky miZze byt
pfijata nasledujici forma.

Koug, instruktor nebo trenér vybiraji z menu na poéitadi program, ktery bude probihat na led¢.

Hragi jsou informovani o programu na ledé a je jim ukazan vytisk programu ¢innosti na ledé
z poéitale, jinak film VCR, nebo interakéni pocitadové cviceni slouzi jako mobilni informace o
predbézném tréninku.

Podle programu se rozmist'uji roboti 21.

Roboti 21 jsou aktivovani, aby provadéli zvoleny program.
Zackina a pokracuje trénink na led¢.

Kon¢i interakéni program hrace a robota 21.

Do tréninkové oblasti jsou pfendSeny informace.

Cast programu se zp&tnou vazbou je vedena s hragi.

Kromé¢ variabilniho poétu robotii 21 na ledé béhem tréninku mtze pocitacovy program fidit jed-
notlivé oblasti nebo vzory pohybu a rychlost roboti 21. Instruktor nebo hra¢ si vybere z menu,
které obsahuje pfedem naprogramované vzory nebo scénafe pro konkrétni bruslaiské formace,
jez budou provadény jednotlivymi roboty 21 nebo tymy robotl 21. Tyto naprogramované for-
mace se mohou béhem tréninku obméiiovat nebo mohou b&hem nacviku zistat stejné. To umoz-
fiuje organizovat programovana cviceni i voln€j§i zpisob tréninku a rozvijet cviceni rozehravani i
reakéni hry. Kromé toho lze roboty 21 pouZit i v relativné stabilni poloze, jak je to znazornéno na
obr. 7, jako terCe pro bodyéekovani tam, kde miize byt proti robotim 21 pouzita sila bo¢niho
narazu. Tito roboti 21 jsou umisténi v riznych pozicich, aby mohli byt bodycekovani, tzn. télesné
,.kontaktovani® hraci.

Jinym provedenim robotl z vynalezu je robot 121 s povrchovou automatikou zkonstruovany tak,
aby pfipominal hrace hokeje, ktery je vSak schopena pohybovat se nezavisle na horni draze. Obr.
8 je schematické obrazové zobrazeni jednoho zrobotd 121 s povrchovou automatikou
v ¢aste€ném fezu pro znazornéni vnitinich soucésti robota 121 ve formé schematického bloko-
vého diagramu. Na obr. 8 jsou roboti 121 napajeni vnitinimi bateriemi 133 a/nebo jinym samo-
statnym zdrojem energie, coz mize byt spalovaci motor 130 uvnitf robota 121. Robot 121 je
prednostné fizen radiovymi kratkovinnymi signaly nebo mikrovinnymi signaly nebo jinym dal-
kovym ovladanim nebo jinak, vnitfnim fidicim systémem nebo zafizenim. V sestavé s dalkovym
ovladanim obsahuje helma 123 pas s anténou 132, ktera je sem pripevnéna pro ptijem pfislus-
nych signali. Robot 121 pfednostné obsahuje vnitini procesor 136 a pfidruzenou soustavu
obvodd, jako napf. RAM, ROM, 1/O atd., uréenych k fizeni pohybu. V sestavé s dalkovym ovla-
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danim dekoduje procesor 136 pfijimané signaly, aby bylo mozno generovat fidici signaly pro
motory, solenoidy, relé a jiné vnitini slozky, Fidici pohyb robotii 121. Tam, kde se pouZiva lokal-
niho vnitiniho Fizeni, ukladda ROM uvnitf robota 121 sériové piikazy k fizenim pohybu robott
121 podle pfedem stanoveného programu. Roboti 121 s povrchovou automatikou se pohybuji na
vétsim mnozstvi, pfednostné $esti, miniaturnich gumovych pneumatik nebo jinak na gumovych
kolejich 134 nebo jiném vhodném zatizeni pro pohyb po povrchu.

Podobnym zpiisobem jako zavé3eni roboti 21 napodobuje robot 121 s povrchovou automatikou
hru a pohyby typické pro ledni hokej a hokej na kole¢kovych bruslich. Instruktor, kou¢ nebo hra¢
si vyberou z po¢itadové nabidky obsahujici pfedem naprogramované vzory nebo scénare drah a
formaci pro brusleni, jimz se maji fidit jednotlivi roboti 121 nebo tymy ¢i roboti 121. Informace
fidici pohyb robott 121 se pfenaseni poditatem a radiem ¢i mikrovinami nebo jinym systémem
do prijima&i uvnitt kazdého robota 121. Jinak Ize roboty 121 pouzit ve stalé pozici jako procvi-
Covaci piistroje. Ve vSech pfipadech mohou byt hokejové hole 30 zdvihnuty, ptesunuty do nizsi
polohy, drzeny v jedné poloze nebo s nimi lze podle pfani pohybovat.

Pod dresy jsou roboti 121 s povrchovou automatikou pokryti stejnym ¢idlem 76 tvofenym miiz-
kovym pletivem, jaké bylo jiz dfive popsano pro zavésné roboty 21. Snimacimi ¢idly 76 je
zachycovan a méfen kontakt mezi roboty 121 a hra¢i. Snimana data jsou ptenaSena do fidiciho
procesoru 16 a ukladana do systému. Zpétna vazba a Gdrzba zdznamii se provadi zpiisobem
obdobnym zptsobu pro zavésné roboty 21.

Pokud jde o vy3e uvedeny popis, je dillezité mit na paméti, ze hokej je dynamicky sport. Rizeni
pfedem naprogramovani, roboti 21, 121 zkvalitiuji trénink a instruktaz v lednim hokeji, protoze
roboty 21, 121 lze ovladat tak, aby opakovan¢ a pfesné provadéli pohyby a manévrovani, vysky-
tujici se béhem skute¢né hry. Roboti 21, 121 mohou proto nahrazovat simulovanou dynamiku a
vyhnout se pfitom nedostatkiim, ¢asovym zpozdéni, chybam pfi provadéni tkonii a jinym kom-
plikacim, které Casto v souvislosti s pfedméty pro praktické potieby, napf. s oranzovymi doprav-
nimi kuzely, doprovazeji bruslare.

Roboti 21, 121 dokazi opakovat ,,idealni* hru a manévrovani protihraci, i ty €innosti, jez jsou
neobvyklé nebo je pouZivaji konkrétni protihraci, takze vykony bruslaii mohou byt dovedeny
k dovednosti. Pfi stavajicich tréninkovych setkanich hra¢ obvykle trénuje proti instruktorovi nebo
jinym hra¢im. Protoze hra¢ i instruktor inklinuji k béZznym lidskym chybdm nebo mohou byt
prosté unaveni, nelze pohyby a dovednosti zopakovat pozadovanym optimalnim zptisobem. Hraci
si mohou pt#i hrani s prot&jskem, ktery neni idealni, nebo napodobovanim takového piikladu
osvojit zlozvyky. UZiti tohoto vynalezu umoziiuje hra¢lim procvicovat a opakovat dovednosti a
hru proti protihrac¢i, robotu 21, 121 nebo tymu robotd 21, 121 kteti je provadéji vzdy stejnym
zpisobem. Pro instruktory ledniho hokeje, trenéry, kouce a hrace je rozvoj dovednosti s vyuZitim
robott 21, 121 jako dopliki k zivé hie, tzn. doplnéni, nikoli suplovani, vyuzivan ke zdokonaleni

vvvvvv

Jak je uvedeno vySe, formace a cvideni provadéné roboty 21, 121 béhem tréninku nebo hry pro
zabavné ucely voli instruktor, kou¢ nebo hra¢ z menu. Menu je prezentovano na displeji proce-
soru 16 ztréninkové oblasti. Procesor 16 provadi jako funkce tdrzbu databazi hraca a tymd,
fizeni a sledovani vyuziti hfisté, planovani udrzby a vyuziti hfi§té, programovani, provadéni a
monitorovani Cinnosti na hfisti 10, kde se vyuziva ¢idel a monitorovacich pfistroji a/nebo
mechanizovanych roboti 21, 121, neprioritni pocitatové zpracovani funkci a zpracovani jinych
funkci pocitatového systému.

Na obr. 9A az 9F jsou vyvojové diagramy, které znazornuji logicky vyvojovy postup procesoru
16 pri provadéni vyse uvedenych a jinych tkola. Obr. 9A je vyvojovy diagram nejvy$si Girovné,
ktery zndzortiuje logicky vyvojovy postup z hlavniho menu piedkladaného uzivateli. V kroku
500 vklada procesor 16 heslo uzivatele a identifikuje je jako platné, aby mohl povolit vstup do
systému. Je zahajen cyklus, béhem néhoz systém ocekava vstup od uzivatele. Jestlize si uzivatel
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zvoli planovani cvieni pfi kroku 502, je pak v kroku 508 provedena funkce planovani. Zvoli-li si
uzivatel funkci hrani pti kroku 506, pak je v kroku 508 funkce hrani provedena. JestliZe si uZiva-
tel vybere monitorovaci funkei pfi kroku 510, pak je v kroku 512 monitorovaci funkce prove-
dena. Je-li vkroku 514 zvolena funkce udrzby, pak je v krku 516 funkce udrzby provedena.
Vybere-li si uzivatel ukonceni v kroku 518, je pak ¢innost krokem 520 ukoncena. Obr. 9B zna-
zorfiuje podrobny vyvojovy diagram funkce planovani v kroku 504, obr. 9C je podrobny vyvo-
jovy diagram funkce hra, obr. 9D je podrobny vyvojovy diagram funkce monitorovéani a obr. 9E
a 9F obsahuji podrobné vyvojové diagramy funkce Gdrzba.

Podrobnosti o funkci planovani, pfi niz miZe uZzivatel planovat a procvi¢ovat provedeni ¢innosti,
jsou na obr. 9B. Cvi¢eni se pfednostné voli logickym postupem odshora dold, pfi némz se nej-
prve stanovuje kategorie, poté dovednost v ramci této kategorie a nakonec cviceni v ramci této
dovednosti. VEtsi podrobnosti je mozné ziskat v zavislosti na konkrétnim zavedeni systému.
Napf. v hokeji miize mezi mozné kategorie patfit rozvijeni rychlosti, pohotovosti, tymové a indi-
vidualni hry a doby reakce. Do kazdé kategorie spada n€kolik dovednosti. Napf. v kategorii roz-
vijeni rychlosti mohou dovednosti zahrnovat jizdu vpted, predkladani, brusleni v kruzich a praci
s hokejovou holi. Nakonec je mozno v ramci kazdé dovednosti provadét nékolik cviceni. Jednim
z cvieni miize napi. byt provadéni ur€ité dovednosti kolem kuzelt. Dal$im miize byt stielba
kotouce na pohyblivy ter¢ nebo pfihravani kotouce pohybujicimu se hraci na kiidle nebo pfi-
hravka jdouci mezi protihraci.

Pti provadéni funkce planovani si uzivatel nejprve v kroku 522 vybere kategorii, pak dovednost
v kroku 524 a poté se v kroku 526 zvoli cviceni. Nakonec mize uzivatel upravit fidici soubor,
ktery obsahuje zvolena cvi€eni v kroku 528. Sem patii obména urcitych parametrt, napt. rych-
losti, kterou je cviceni provadéno, nebo to, v jaké blizkosti jsou roboti 21, 121 proti sobé. Mlize
sem také patfit volba nebo uprava parametri zadanych pocitacem k pouziti pfi cviceni. V kazdém
vybérovém kroku 522, 524, 526 miZe uzivatel, pokud si to pieje, definovat novou kategorii,
dovednost nebo cviceni. Pti kroku 530 je zadani kategorie kontrolovano, zda se jedna o novou
kategorii, v kroku 534 je kontrolovana volba dovednosti, aby se stanovilo, zdali je zvolena
dovednost nova, a v kroku 538 je kontrolovano zadani cviceni, aby se stanovilo, je-li nové. Je-li
zadana nova kategorie, je pti kroku 532 provedena funkce vytvofeni nové kategorie, pak je
v kroku 536 provedena funkce vytvoreni nové dovednosti a v kroku 540 je provedena funkce
vytvofeni nového cviceni. Je-li v kroku 524 zvolena nova dovednost, pak je v kroku 536 prove-
dena funkce vytvoreni nové dovednosti a v kroku 540 funkce nového cviceni. Je-li v kroku 526
zvoleno nové cviceni, pak je v kroku 540 provedena jen funkce vytvoreni nového cviceni. Sys-
tém obsazeny ve vynalezu poskytuje proto uzivateli novou flexibilitu, kterd mu umoziuje plano-
vat cviceni podle pfani. Jinak mohou byt pfedem naprogramovana fixni cvi¢eni uloZena na
pamétové médium, jako je opticky nebo magneticky disk, a podle pfani zadana systému.

Nyni zpét k obr. 9A. Jestlize si uzivatel zvoli v kroku 506 funkci hrani, je funkce hrani systému
provedena v kroku 508 a jeji logicky vyvoj je na diagramu na obr. 9C. K obr. 9C. Aby se pfe-
hralo cviceni, vybere uZivatel opét v kroku 542 kategorii, v kroku 544 dovednost a v kroku 546
cviceni. Jinak mizZe uzivatel zvolit pfedem naplanované cvideni podle jeho mnemotechnického
nazvu nebo &isla uloZzeného spole¢né se cvienim b&hem funkce hrani. V kroku 548 lze opét pfi-
zpiisobit parametry. Déle je v kroku 550 provedena hra. Sem patii piikazy procesoru 16
k ovladani roboti 21, 121 a/nebo &idel, aby vykonaly cvi€eni a/nebo monitorovaly cvieni.
Béhem piehravani cviceni, jako je praktickd &ast, trénink nebo zibavna hra, hradi zaroven
interaguji s roboty 21, 121 a/nebo ¢idly.

Nyni zpét k obr. 9A. Pokud se uzivatel v kroku 510 zvoli monitorovaci funkci, je monitorovaci
funkce provedena v kroku 512. Logicky vyvoj monitorovaci funkce je zndzornéna na vyvojovém
diagramu na obr. 9D. Pfi provadéni kroku 512, monitorovaci funkce, si uzivatel voli zobrazeni
vystupii z jednoho nebo vétsiho potu &idel béhem provadéni cviceni. Cidlo mize byt jedno nebo
Jjich miZe byt vice a je/jsou v jednom nebo vétsim pod&tu robott 21, 121 nebo jde o jednoho nebo
vetsi pocet ,,magicky ok® pouzivanych k detekci rychlosti, mize se jednat o videozdznam pofi-
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zeny jednim nebo vét§im poctem videorekordéri atd., nebo Ize vytvofit jejich jakoukoliv kombi-
naci. Tam, kde se vystup z videa kombinuje s jinym vystupem, mohou byt oba vystupy navrst-
veny na obrazovku.

V kroku 552 si uzivatel voli ¢idlo pro znazornéni. Vystup z ¢idla je pfedan na displeji a uzivatel
muze vystup na displeji sledovat v kroku 554. Systém bude také v kroku 556 uZivateli davat
pokyny pro vstup, tykajici se prizpisobeni kteréhokoliv z parametrii hry. Pokud si to uZzivatel
pieje, mohou se parametry v kroku 558 zménit a vysledky 1ze sledovat v kroku 554 na displeji.
Piizpisobeni parametrti béhem hry a monitorovaci funkce umoziiuji uzivateli modifikovat cvi-
Ceni vrealném Case a ziskat okamzitou zpétnou vazbu vzhledem k vysledkim modifikace.
Béhem kroku 560 miiZe uzivatel vystoupit z monitorovaci funkce nebo se mize vratit do horni
¢asti funkce. Kde 1ze zvolit krokem 552 jiné ¢idlo. Tento proces miize pokraovat a pridavat tolik
cidel, kolik je prakticky mozné.

Nyni zpét k obr. 9A. Jestlize si uzivatel v kroku 514 zvoli funkci udrzby, je tato funkce prove-
dena v kroku 516. Podrobnosti funkce udrzby jsou znazornény na obr. 9E. Funkce udrzby se pou-
ziva k tomu, aby provade¢l fizeni databaze pro databaze hrace daného tymu, aby provadéla pocita-
cové funkce tykajici se hfist¢ a aby provadéla obvyklé pocitacové funkce, napf. zalohovani
paméti.

Pfi vstupu do funkce udrzby je uzivateli pfedlozena série moznosti. Pokud si uZzivatel zvoli
v kroku 562 zalohovani systému, je v kroku 564 provedena zaloha systému, jestlize si uzivatel
zvoli aktualizaci her uloZenych v systému v kroku 566, jsou v kroku 568 instalovany nové hry
nebo cviceni. To mulZe zahrnovat nahrani sady predem uloZenych her v pevném cyklu
z pamétového média, jako je opticky nebo magneticky disk. Hry mohou byt zakoupeny od jiného
vyrobce nebo je muze hra¢ nebo jiny uzivatel vytvofit pfedem a uloZit na pamét'ové médium.
V kroku 570 si mize uzivatel zvolit aktualizaci dat uloZenych pro jednotlivé hrace nebo tymy
hract. V kroku 572 je provedena funkce aktualizace databaze hrace. Podrobny logicky vyvoj
aktualizace databaze hrace v kroku 572 je znazornén na vyvojovém diagramu na obr. 9F.

V kroku 574 si mize uzivatel vybrat generovani systémové zpravy, coz je vykonano v kroku 576.
Systémova zprava mize byt prezentovana na displeji systému nebo muZe byt vytisténa na papir.
Informace, které obsahuje, mize byt uzivatelem upravena a miize obsahovat takové tidaje, jako
jsou vysledky hracova vykonu, vysledky tymu a podminky na hiisti, jako napi. teplot h¥isté u
ledového povrchu, pocet hodin na ledé od minulé upravy povrchu, energeticka spotfeba na hiisti
atp.

Systém z vynalezu lze také pouzit k naplanovani doby vyuziti kluzisté a jeho adrzby. Operaci
planovéani mize uzivatel zvolit v kroku 578 a je provedena v kroku 580. V kroku 582 si miize
uzivatel zvolit pfizplsobeni systému v kroku 584 mistnim podminkam. Mezi tyto podminky patfi
mistni Cas a datum, anglické nebo metrické jednotky, ména atp. V kroku 586 si mize uZivatel
vybrat, zda v kroku 588 kalibrovat n€ktera nebo vSechna ¢idla. UZivatel miize z funkce udrzby
v kroku 590 vystoupit a vratit se do hlavniho menu.

Jak je uvedeno vyse, znazoriiuje obr. 9F logicky vyvoj funkce aktualizace databaze uZivatelem
krokem 572. Databaze hra¢e muZze obsahovat rozséhlou sbirku informaci o hragi, tymu a/nebo
hfisti. Pro hraCe databaze v typickém pfipadé obsahuje vék, uroveni dovednosti, vysku, vahu,
dochazku, jména rodici, telefonni Cislo, ndzev tymu atd. Miize také obsahovat data tykajici se
hra¢ova vykonu na praktickych cvienich. Databaze tymu obsahuje napf. ndzev tymu, tymovou
soupisku, rozvrh her pro konkrétni sezonu, vykon tymu pii cvi¢enich, soubor vykond hragt tymu
pfi cviCenich atd.

Podstatné je to, Ze uZivatel, kou¢ nebo instruktor mize databazi ptizpisobit aktualnim podmin-

kam. Instruktor miize proto rozhodnout, které typy dat jsou pro n&j dileZité, a miZe zajistit, aby
tato data byla uloZena pro budouci ptehled.
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Vyvojovy diagram na obr. 9F obsahuje reprezentativni seznam funkci, které lze vykondvat
v ramci funkce aktualizace databaze krokem 572. Lze provést mnohé dal$i funkce podle vlastni
volby, protoze databaze je zcela pfizpisobitelnd pozadavkim uZivatele. UZivatel si mize zvolit
v kroku 592, zda v kroku 594 aktualizovat soupisku hraga tymu. P¥i kroku 596 si muzZe uZivatel
zvolit, zdali chce v kroku 598 aktualizovat hraci plan nebo vycvikovy lan hrace tymu. Pfi kroku
600 se mize uzivatel rozhodnout ke generovani zpravy v kroku 602 pro hrace a/nebo tym.
Zprava miiZze obsahovat data, tykajici se vykont hrace a/nebo tymu ve velkém mnoZzstvi zvole-
nych cviteni nebo her. Databaze také obsahuje funkci vyhleddvani v kroku 606, kterou mize
uzivatel zvolit v kroku 604. Vlozenim jména hrace nebo tymu mohou byt data hrafe nebo tymu
zobrazena na displeji nebo na vypisu nebo pfipravena pro dalsi vyhledavéni. Uzivatel si mize
v kroku 608 zvolit, Ze v kroku 610 ptipoji do databaze nové hrace nebo tym hraci. Uzivatel mize
také v krou 612 vybrat funkci v kroku 614, ktera uzivateli umoZziiuje upravit vkladani hrace
a/nebo tymu do databaze. Uzivatel se muze v kroku 616 rozhodnout, Ze vystoupi z funkce data-
baze a vrati se do hlavniho menu.

Nyni uvedeme poznamky k obr. 10. Kdyz se zavésna podpérna struktura 36 s druhovymi sesta-
vami 38 a roboty 21 nepouZziva, mize byt zvednuta do polohy nad bruslaiskym povrchem 12, kde
nebude prekazet dal$im Cinnostem na bruslaiském povrchu 12. Kazda drahova sestava 38 je
zavéSena na Ctyfech ocelovych kabelech 52, pfi¢emz kazdy ocelovy kabel 52 je silny asi 2,5 cm.
Kabely 52 visi na ocelové struktuie stavebniho rimu 54. Kazda drahova sestava 38 se pohybuje
mezi zvednutou polohou 56 pfiblizn¢ 10 m nad ledovym povrchem a sniZzenou polohou 58 na
pomoci &tyf zvedacich motor 50 umisténych nad stavebnim rdmem 54. Ve sniZené poloze 58
jsou roboti 21, asi 0,6 cm nad bruslafskym povrchem 12.

Obr. 11A ukazuje perspektivni pohled na roboty 21 ve snizené poloze 58, jak je pouzivaji béhem
tréninki. Obr. 11B znédzorfiuje roboty 21 zvednuté nad bruslaisky povrch 12. Kdyz jsou roboti 21
ve zvednuté poloze 56, miZe se bruslaiské hiisté vyuzivat pro hokejové hry, prakticka cviceni
nebo jiné ¢innosti spojené s bruslenim.

Obr. 12 je pohled z boku na zavésny ocelovy kabel 52 pfipojeny k drahové sestavé 38. Kazdy
ocelovy kabel 52 je pfipevnén k drahové sestavé 38 ocelovym Sroubem s okem 60.

Obr. 13A je narys, znazortiujici, jak je zavésny ocelovy kabel 52 privadén ke zvedacimu motoru
50. Kazdy ze ¢tyf zavésnych ocelovych kabell 52 pro kazdou drahovou sestavu 38 je fizen svym
vlastnim motorem 50. VSechny étyti motory 50 soucasné zvedaji a snizuji drahovou sestavu 38.
Kazdy zavésny ocelovy kabel 52 je veden pred kladku 64, ktera je spojena se stavebnim ramem
54 t&lesem 66 ze stavebni oceli. Zvedaci motor 50 je umistén nad stavebnim ramem 54 pomoci
stojanové konzoly 68 pro zvedaci motor 50, vytvofené ze stavebni oceli.

Na obr. 13B je pudorys zvedaciho zafizeni. Tento obrazek znazoriiuje, Ze kazdé zvedaci zafizeni
obsahujici zvedaci motor 50, ocelovy kabel 52 a zvedaci kladku 64 je prednostné spojeno
v uréitém Ghlu se stavebnim ramem 54. Umisténi étyf zvedacich motorti 50 a zavésnych ocelo-
vych kabell 52 je také znazorn€no na obr. 3.

Na obr. 14 je blokové schéma jednoho z provedeni poéitadového systému 200 pro simulaci brus-
leni a hokejového manévrovani a pro zabavné vyuziti podle vynalezu. Pogitatovy systém obsa-
huje centralni procesor 202 CPU, coz miize, ale nemusi byt mikropo¢itag, jako je osobni poéita¢
pracujici s mikroprocesorem Intel 80X86, Motorola 680X0, nebo s procesorem Power PC. Proce-
sor 202 CPU je spojen s displejem 204, napf. obrazovkou CRT, aby bylo moZno znazoriiovat
obrazy a davat uZivateli pokyny pro vkladani informaci. Procesor 202 CPU je také spojen se
vstupnim zatizenim 206, jako je napf. klavesnice, joystick atd., aby uZivatel mohl vkladat infor-
mace, a s tiskarnou 208 pro vytisténi kone¢nych informaci o hra¢i na papir. UZivatel miize také
realizovat vystup a vstup pomoci jednotky 207 pro virtualni realitu, jako je napf. rukavice pro
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virtualni realitu a helma, kterou si uzivatel nasadi. K dispozici je pamét 210, spojena
s procesorem 202 CPU, a slouzici k uloZeni zaznamenanych obrazi a jinych informaci.

Vynalez zahrnuje nékolik verzi pocitaéovych programi. Kazda verze se lisi podle obtiZnosti
v tom, jak se kazda z nich zaméfuje na hrace na rizném stupni odbornosti. Verze vytvofené pro
domaci pouZiti, uziti na hfistich a v hernach jsou instruktazniho i zabavného charakteru. Jsou

vvvvvv

ma pocitaGovy systém v paméti databaze sérii lekei a odpovidajici ,,idealni“ obrazy.

Obr. 15A a 15E obsahuje vyvojovy diagram pro piipravu a obsluhu systému podle vynalezu.
Obr. 15A ukazuje postup skenovani obrazii do pocitatového systému 200 a jejich piipravu na
zobrazeni na displeji 204 pocitaCe.

Pokud se tyka bloki 212 a 214, jsou obrazy pro uréitou dovednost nebo pohyb skenovany do
pocitatového systému 200. Jsou vytvoreny jednotlivé kresby, které jsou skenovany, aby vznikla
série ,,mistrovského* nebo ,,idealniho® hrace hokeje, vykonavajiciho dovednost nebo ohyb tak
dobfe, aby obsahl vSechny mozné pohyby, které mtize ¥izeny hra¢ vykonat.

Kdyz byly naskenovany ideéalni obrazy v daném potadi, mohou byt obrazy pfipraveny na zobra-
zeni na displeji poéitace. To 1ze provést pomoci velkého mnozstvi komeréné dostupnych podita-
¢ovych bali¢kl programii, véetné programl Photoshop, Photofinish, NeoPaint, Pain, Graphics
Designer a Correlpaint. V blocich 216, 218, 220 a 222 Ize upravit m&fitko obrazl nebo obrazy
otaet, jak je tfeba. Pokud nékteré obrazy obsahuji nezadouci prvky, mohou byt v blocich 224 a
226 ofezany. V blocich 228 a 230 mohou byt obrazy zdokonaleny tak, ze se odstrani nezaddouci
¢ary nebo skvrny a nebo se pridaji ¢ary, které béhem skenovani vybledly. V blocich 232 a 234
mohou byt obrazy zdokonaleny dodanim ur€itych prvki, jako je pozadi nebo pohyblivé Cary.
Kazdy obraz se ptipravuje cyklicky a je fizen bloky 236 a 238. Poté, co byl pfipraven kazdy
obraz v posloupnosti, jsou obrazy srovnany na pocitacové obrazovce do bloku 240. Pfipravna
faze zajistuje, ze kdyz program spusti studenti, budou obrazy zobrazeny jako hladka animacni
posloupnost.

V jiném provedeni vynalezu mohou byt misto vytisknutych kreseb popsanych vyse pouzity
obrazy zaznamenané na videopasce. V tomto piipadé jsou natoceny videozaznamy konkrétni
dovednosti nebo pohybu. Kazdy rdmec videopasky je digitalizovan, takze mize byt ulozen do
pocitacovych soubort napt. ve standardu JPEG, tedy Joint Photographic Expert Group, MPEG,
tedy Motion Picture Experts Group, FLI, FLC atd. Posloupnost obrazii je zdokonalena zptisobem
popsanym v souvislosti s obr. 15A. Vysledkem je série obrazii ve formé Citelné pocitacem,
obdobna té, ktera se ziska z vySe popsanych vykresii na papife.

Na obr. 15B je vyvojovy diagram znazortiujici proces komprese pocitaovych soubori obsahuji-
cich kazdou posloupnost vykresu, aby se usetfilo misto v paméti. Proces zahrnuje porovnani kaz-
dého vykresu s nasledujicim v pofadi a zaznamenani jenom téch elementii obrazovych bodu,
které se zménily od prvniho vykresu k druhému. Existuji i jiné postupy komprese, které mohou

byt pouzity.

V blocich 250 a 252 jsou zvoleny posloupnost obrazii a je stanoven po&et obrazii v posloupnosti.
S pocatkem v bloku 254, od pocate¢niho obrazu, ktery by se mohl objevit na obrazovce, je kazdy
vykres porovnavan s predchazejicim vykresem v posloupnosti. V ptipadé prvniho vykresu
v posloupnosti je provedeno srovnani s prazdnou obrazovkou. Kazdy obrazovy bod, ktery se
zménil od prvniho vykresu k nasledujicimu, je v bloku 256 oznaten a zménéna data jsou kom-
primovéana do bloku 258. Komprimovana data jsou pak uloZena do sekvenéniho souboru do
bloku 260. Tento postup se v blocich 262 a 264 opakuje pro kazdy vykres v posloupnosti.

Nyni k blokiim 266 a 268. Vztah mezi jednotlivymi vykresy je vloZen ve formé rozhodovaciho
stromu a zaznamenan v poCitatovém souboru. V pfipadé posloupnosti vykresii piedstavujici
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mistrovsky neboli idedlni obraz je rozhodovaci strom definovan jako linearni vztah postupujici
piimo do prvniho ramce k poslednimu. V piipadé fizeného obrazu hrace je kazdy ramec spojen se
sérii jinych ramci predstavujicich rizné zpisoby, jimiz mize student pohybovat s animovanou
postavou. Musi v§ak byt definovan a uloZen do paméti vztah mezi kazdym propojenym obrazem.
Aby se usnadnila definice rozhodovaciho stromu, 1ze kazdou Cast téla, ktera se pohybuje, napf.
pazi nebo nohu, definovat jako samostatnou sérii obrazi.

Obr. 15C az 15E znazortiuji logicky vyvoj systému vynalezu, ktery je spustén hra¢em nebo ,,uzi-
vatelem®. V bloku 270 na obr. 15C zobrazuje systém Gvodni obrazovku pocitatového displeje,
kterd obsahuje titul, logo a uvitaci zpravu. V bloku 272 pozaduje pocita¢ identifika¢ni kod ID
uzivatele a v bloku 274 vklada hra¢ ID do potitale pres klavesnici, my$ nebo jiné vstupni zafi-
zeni. V bloku 276 systém uruje, jestli uzivatel jiz dfive vstoupil do systému. Jestlize hra¢ jiz
dfive vstoupil do systému, budou informace tykajici se jeho osobni charakteristiky, tzn. jméno,
identifikadni kod, vaha, vyska, vek, pravak nebo levak, troven zkusenosti, ndzev tymu a jméno
koude nebo instruktora, stejné tak jako zdznam o jeho vykonu v bloku 278 vyvolany z databéze.
Je-li hra¢ v systému novy, zaznamena systém v blocich 280 a 282 informace tykajici se jeho
osobni charakteristiky. Pokud hra¢ vlozil neplatny kod ID, vrati se systém pies blok 284 do
vstupniho stadia.

Po procesu identifikace je hra¢i v bloku 286 predlozeno menu obecnych kategorii, které popisuji
dovednosti vyuzivané v hokeji, napf. brusleni, body¢ekovani, manipulace s hokejovou holi,
stfelba, Gto¢na hra a obranna hra.

V bloku 288 vybira hra¢ &islo kategorie, kterou chee studovat a/nebo procvicovat. Pokud si hrac
zvoli stisknuti klavesy ESC, opusti v bloku 290 systém.

Pro kazdou obecnou kategorii uklada pocitacovy systém seznam &i dil¢i menu konkrétnich typl
hry nebo manévrovani slouZzici k rozvoji dovednosti hrace ve zvolené oblasti. Napf. v kategorii
brusleni si miize zvolit z nasledujicich moZnosti, tedy rychlé brusleni doptedu, rychlé brusleni
dozadu, starty, zastaveni, preslapovani dopfedu doleva, pieslapovani dopiedu doprava, pteslapo-
vani dozadu doleva a preslapovani dozadu doprava.

Dil¢i menu pro obecnou kategorii zvolenou hraem je zobrazeno v bloku 292 a hra¢ si v bloku
294 zvoli ¢islo manévru, ktery chee studovat a/nebo procvicovat. Pokud si uZivatel zvoli stisknuti
ESC, pak se vrati pies blok 296 do kategorie menu v bloku 286.

Pokud chce hra¢ studovat konkrétni dovednost, vyvola systém v bloku 298 ptislusny sled obrazi
z databaze. Menu voleb bude znazornéno v bloku 300. Pro kazdou zvolenou dovednost si miize
hra¢ znazornit obrazy idealniho provedeni manévru a/nebo interakéné procvicit dovednost ovla-
danim zastupného obrazu hokejového hrace, ktery byl poloZen nebo navrstven na idealni obraz
na displeji pfes uzivatelsky vstup. Kdyz se procviCuje dovednost, snazi se hra¢ manipulovat
s obrazem zastupného hrace tak, aby se pfiblizil co moZna nejtésnéji provedeni dovednosti podle
idealniho obrazu. Hra¢ provadi tento vybér z menu moznosti v bloku 302. Pokud se hra¢ zvoli
v bloku 302 stisknuti ESC, vrati se do menu dovednosti v bloku 292 ptes blok 304. Jestlize se
hra¢ v bloku 306 vybere zobrazeni mistrovského nebo idealniho provedeni dovednosti nebo
manévru, fizeni systému piejde na obr. 15D. JestliZe si hrac zvoli v bloku 306 procviéeni zvolené
dovednosti nebo manévru, fizeni se pfesune z bloku 306 na obr. 15E.

Nyni k obr. 15D. Jestlize si hra¢ zvolil zobrazeni mistrovského nebo idealniho obrazu, zadina
hra¢ v blocich 308 a 310 s prvnim obrazem v posloupnosti. Jestlize si hra¢ vybere v bloku 312
stisknuti ESC, pak se systém pies blok 314 vrati do menu voleb v bloku 300 na obr. 15C.

Pokud si hra¢ vybere v bloku 316 zobrazeni piedchazejiciho ramce v posloupnosti, pak systém
v bloku 318 kontroluje, zda pfedchazejici obraz existuje, tzn. kontroluje, Ze si hra¢ pravé nepro-
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hlizi prvni obraz v posloupnosti. Jestlize pfedchazejici obraz existuje, systém si vybere a zobrazi
pfislusny obraz v blocich 320 a 322.

Vybere-li si hra¢ v bloku 316 zobrazeni daldiho ramce v posloupnosti, pak systém v bloku 318
kontroluj, zda nasledujici obraz existuje, tzn. kontroluje, Ze hra¢ si pravé prohlizi posledni obraz
v posloupnosti. Jestlize nasledujici obraz existuje, systém si vybere a zobrazi pfisluSny obraz
v oblacich 326 a 328.

Zpét k obr. 15C. Jak je uvedeno vySe, vybere-li si hra¢ v bloku 306, ze bude procviCovat zvole-
nou dovednost nebo manévr, piejde Fizeni na obr. 15E. K obr. 15E. V bloku 330 je vyvolan roz-
hodujici strom, ktery popisuje vztahy mezi vykresy v posloupnosti obrazii fizené hracem.
V bloku 332 je stanoven prvni obraz, ktery bude znazornén na obrazovce pocitace. V blocich 334
a 336 jsou kombinovany a znazornény prvni obraz ve vzorové posloupnosti, prvni obraz
v posloupnosti fizené hra¢em, fixni obraz nebo pozadi a displej s grafikou oznacujici stupefi
pokrocilosti.

V bloku 338 muze hra¢ vstoupit do menu moznosti volby pies blok 340 nebo si zvolit klavesu
pocitate nebo jiné vstupni zafizeni, napt. my$ nebo joystick, které bude pohybovat fizenym obra-
zem. Pokud si hra¢ zvoli neplatnou klavesu, nabidne systém hrac¢i moznost volby vybérem jiné
klavesy pies blok 342.

Jestlize si hra¢ zvoli klavesu k manipulaci s fizenym obrazem, bude v bloku 344 zvolen dalsi
ramec v pofadi. Rizeny obraz bude v bloku 346 aktualizovan a v bloku 348 budou provedena
méfeni pokroCilosti. Systém se pak vrati do bloku 334, kde budou obrazy kombinovany a zobra-
zeny.

Pii procvi¢ovani dovednosti nebo manévru obdrzi hra¢ vizualni zpétnou vazbu tak, Ze prostupuje
na poé¢itaovém monitoru, jak ptesné zastupny obraz napodobuje idealni obraz. Kromé toho jsou
pocitany méfeni pokrocilosti a znazoritovani na monitoru pocitace spolu se vzorovym a fizenym
obrazem. Méfeni pokrocilosti mohou byt neustale aktualizovany, jak hra¢ prochazi praktickym
cvicenim.

Jestlize si hra¢ v bloku 340 zvoli navrat do menu moznosti volby, systém piednostné vypocita
v bloku 350 ¢iselné skore, které bude reprezentovat, nakolik se studen pfiblizil v napodobeni
idealniho obrazu. Je-li to mozné, bude systém porovnavat dosazené vysledky s vysledky vyvola-
nymi ze zaznamQ o hradi, studentovi. To mu umozni sledovat sviij pokrok ve zdokonalovani
konkrétni dovednosti, kterou studuje. Tyto informace budou pak znazornény na monitoru poci-
tace v bloku 352.

Pokud si hra¢ v bloku 354 zvoli, Ze bude chtit jen momentalni informaci o prib&hu tréninku,
nebude se toto skore zaznamenavat do zdznamil o hraci. Jinak bude vykon hrace zaznamenan
pocitacem do bloku 356 pro dalsi reference. Rizeni systému se poté vrati na obr. 15C.

V dal$im provedeni vynalezu ma hra¢ moznost zvolit si fizeni zastupného obrazu jednoho nebo
vice hokejistl proti obrazu tymu protihraci v prostiedi hokejové hry. Tym protihract mize mit
jednoho az pét idealnich hraci plus jednoho brankare, ktefi jsou fizeni pocitaovym systémem.

Hré¢ si mizZe na obrazovce zvolit pocet hracl, obvykle jednoho az Sest, vEetné brankare, v tymu
protihrac. Krom¢ toho ma hra¢ moznost si zvolit, zda je tym protihracii v atoéné nebo obranné
pozici.

Hral si pak miZe vybrat ze seznamu WGto¢nych nebo obrannych formaci pro tym protihrada.

Vycet formaci se méni s poctem hracd v tymu protihrade. Plny tym Sesti hrada, tj. 5 bruslait a
jednoho brankate, poskytuje maximalni mnoZzstvi formaci.
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Simulovanou hru mize hrat hrag tak, Ze bude Fidit pohyb obrazi zastupného hrace tak, aby ,hral“
proti idealnimu tymu, ktery je pfedem regulovan pogitatovym softwarem. Pravidla hry jsou jako
pravidla pouZzivana v soutéZznim hokeji, tzn. jaké pouziva vétSina americkych, kanadskych a
mezinarodnich tym@. Hra obvykle trva 10 az 45 minut v zavislosti na pouzivaném systému, tzn.
je-li hra instruktaZzni, tedy interakéni, fizena trenérem, hraje se v hernach, doma atd.

Dal3i provedeni vynalezu umoziuji hragi, studentovi, hrat proti tymu protihracid, kdyz je jeho
zastupny obraz Casti zastupného tymu. Tym muiZe obsahovat idealni obrazy fizené pocitaCem
nebo zastupné obrazy Fizené jinymi hra¢i na dalSich terminalech spojenych se systémem. Kazdy
tym mize mit jednoho aZ pét hraga plus brankafe, pfi¢emz v hokeji na koleckovych bruslich je
méné hraca.

Dalsi provedeni vynalezu umoziiuje rozhod¢im, zejména hlavnim rozhod¢im, ¢arovym rozhod-
¢im a dal$im osobnostem, v lednim hokeji nebo jinych sportech ¢&i aktivitach pii sledovani a
ovladani digitalizovanych obrazi na obrazovce pocitace procviCovat rozhodovéni tykajici se
porusovani pravidel. Digitalizované obrazy obsahuji hru nebo manévrovani jediného hrace proti

jednomu nebo vétSimu mnozstvi protihracd nebo hrace v kombinaci sjednim nebo vétSim
poétem svych tymovych kolegii proti tymu protihra¢a s jednim nebo vétsim poctem clend.

Cinovnici sleduji hru, pfiGemz posunuji ,,zastupci® v digitalni podobé az do nejlepsi pozorovaci
polohy ke sledovani hracl a rozhoduji, zda ¢innosti hra¢l nebo trenérti vyhovuji pravidlim hry
nebo se porucuji pravidla, kdyz poté nasleduje trest. Vynalez umoziiuje rozhod¢im zaznamenavat
sva rozhodnuti do pocitatového systému.

Digitalizované obrazy lze ziskat z videopasku skutenych sportovcii hrajicich ledni hokej nebo
z digitalizovaného znazornéni hracl. Lze vybrat pfislusné ¢asti z videopaskil nebo z digitalizova-
ného znazornéni a konvertovat je nebo ponechat v digitalizované forme. Vybrané obrazy si lze
prohliZet na monitoru pocitace. Rozhod¢i mohou obrazy, které se objevi na monitoru, zrychlovat
nebo zpomalovat. Jinak mohou rychlost na obrazovce fidit lidé zodpovédni za praci rozhod¢ich.
Rozhod¢i mohou byt pozadani, aby posunovali svym zastupnym obrazem na monitoru tak, aby se
dostali do nejlepsi pozice ke sledovani hry a k moznosti zakrocit, jsou-li k tomu opravnéni. Na
pozadani se lze podivat na digitalizované obrazy z opaénych Uhli a tak ziskat zpétnou vazbu
v redlném Case, aby se zjistilo, zda byl ve hre faul nebo se hrélo &isté.

Po zhlédnuti kazdé konkrétni posloupnosti obrazii mize rozhod¢i vlozit do pocitae sva rozhod-
nuti, tykajici se spravnosti hry, kterou sledoval. Vysledky pocita¢ zpracuje a vrati je rozhod¢im
na obrazovce nebo ve vytisténé forme.

Mezi vyhody tohoto provedeni patii moznosti Gfednich zastupcti procvicit si rozhodovani svym
vlastnim tempem v uvolnéném prostfedi. Stejné jako u predchédzejicich provedeni vynalezu
mohou byt obrazy na monitoru sledovany kus po kusu nebo jakoukoliv rychlosti od realného asu
aZ po Cas rychlejsi nez redlny Cas a opakovany tolikrat, kolikrat si pozorovatel pieje. To umozni
rozhod¢im studovat podrobnosti, které 1ze v rychlém a stresujicim prostiedi hokejové hry opo-
menout, nebo si mohou vyzkouset své dovednosti zakrocit v realném €ase nebo dokonce rychleji
neZ ve skute¢né rychlosti hry. Jak rozhod¢i zdokonaluji své rozhodovaci schopnosti, procviduji si
na obrazech, které jsou sledovany, ve stale vétsi rychlosti, v redlném &ase nebo rychleji, rychlou
orientaci, pozorovaci schopnosti a Gsudek a tak si zdokonaluji dovednosti ve svém oboru.

Po promitnuti kazdé posloupnosti obrazii miize rozhod¢i pouzit napf. klavesnici po&itade, mys
nebo joystick ¢i jiné vstupni zafizeni, k vlozeni svého rozhodnuti, tykajiciho se spravnosti pozo-
rované hry, do pocitaového systému. Rozhod¢imu je piedloZen vy&et moznych pfestupkd a je
pozadan, aby vybral ty piestupky, kterych si béhem posloupnosti obrazi v§iml. Rozhod¢&i ziska
za sva spravna rozhodnuti body a za nespravna rozhodnuti body ztrati. Na konci cviceni mize
pocita zobrazit Ciselné skore i vycet nespravnych rozhodnuti. Skore a vy&et mohou byt také na
pfani vytistény na papir.
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Nechce-li uZivatel dosahnout uréité arovné pokrogilosti, miZe byt rozhod¢i pozadan, aby se vratil
zpét a zopakoval testovani na posloupnostech obrazii znazornénych pred vstupem na vyssi Gro-
veil. Stejné jako u predchazejiciho provedeni vynalezu mize po€ita¢ uchovdvat zdznam skore
pokrogilosti pro kazdého rozhod&iho. Aktualni skore miize byt porovnano s dfive ziskanymi
vysledky. To umozni kazdému uZivateli sledovat sviij pokrok ve zdokonalovani rozhodovacich
schopnosti.

Utelem tohoto provedeni je urychlit ziskavani zkuenosti a zdokonalit rozhodovaci schopnosti
rozhodgich v lednim hokeji na zaklad& vétsiho poétu rozhodnuti, které provadéji pfi pozorovani
skute¢né hry nebo manévrovani. Rozhod¢i pak ziskaji praxi v orientaci, pozorovani i posuzovani.
Vzroste diislednost a objektivita. Rozhod&i si zafixuji pravidla hry. Kromé toho mize vyuZiti
tohoto provedeni vyndlezu také pomoci studentim a hra¢im ledniho hokeje naucit se pravidla a
regule hry.

Nasleduje popis vyuZiti systému vynalezu pro poznavaci Skoleni, trénink a praxi v lednim hokeji.
Jak v8ak béZni odbornici v oboru zjisti, systém z vynalezu mize byt pouzit i pro jiné sporty nebo
sportovni trénink v&etn&, ale nejen, pouli¢niho hokeje, hokeje na kole¢kovych bruslich, pozem-
niho hokeje, krasobrusleni, evropského a amerického fotbalu, baseballu atd. nebo pro Skoleni
v jinych, nesportovnich &innostech. Systém z vynalezu muze byt napf. pouzit ve Skolicim pro-
gramu pro fotbal uloZenim obrazii idealni hry do paméti a tim, Ze se hraci umoZzni ovladat obraz
hrade zplisobem popsanym vyse pro ledni hoke;.

Odbornikim v oboru bude také ziejmé, Ze rozsah vynalezu nelze omezit na vyse popsanou tech-
niku. Napf. postup, ktery pouziva hra¢, student, k manipulaci s ,,fizenim®“ obrazem lze zménit,
aby zahrnoval joystick, rukavici pro virtualni realitu nebo jinou techniku a ,,zastupné“ nebo
,,idealni* obrazy se mohou objevit na ndhlavni soupravé nebo jiném zafizeni pro virtuaIni realitu.
Postup, jak ziskat, uloZit a zobrazit ,,Fizené“ nebo ,,idealni* obrazy, lze také zménit, aby zahrno-

val video, multimédia nebo animaéni metody.

Zatimco byl vynalez &aste¢né piedveden a popsan s odkazy na vyhodna provedeni vynalezu,
odbornikim v daném oboru je ziejmé, Ze mohou byt provedeny nékteré dalsi modifikace uvede-
nych provedeni, aniz by pfitom doslo k prekro€eni rozsahu vynalezu.

PATENTOVE NAROKY

1. Zpusob monitorovani a vyhodnocovani pohybové ¢innosti, pfi kterém se kazdému uzivateli
z mnoziny zahrnujici alespon jednoho uzivatele zaznamenéava a na displeji zobrazuje série obrazii
demonstra¢niho provedeni Cinnosti, vyznac¢eny tim, Ze na displeji kazdého uZivatele
z mnoziny zahrnujici alespoii jednoho uZivatele je dale prezentovan také ovladatelny obraz odlis-
ného provedeni ¢innosti, pficemz pohyb kazdého ovladatelného obrazu ovlada odpovidajici uzi-
vatel manipulaci se vstupnim zafizenim pocitace v odezvé na obrazy demonstraéniho provedeni
¢innosti a z obrazi demonstracniho provedeni ¢innosti a ovladatelnych obrazt odlisného prove-
deni ¢innosti se provadi monitorovani a vyhodnoceni ¢innosti.

2. Zpisob podle naroku 1, zejména pro monitorovani a vyhodnocovani sportovni ¢innosti,
vyznaceny tim, ze dale zahrnuje libovolnou kombinaci kroki, provadénych paralelné
nebo v libovolném poradi, z mnoziny kroki, zahrnujici krok pfijeti vstupu od uzivatele k fizeni
rychlosti zobrazovani série obrazi demonstracniho provedeni sportovni ¢innosti, krok piijeti
vstupu od uzivatele k fizeni sméru zobrazovani série obrazii demonstraéniho provedeni ¢innosti a
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krok zobrazovani ovladatelného obrazu v oblasti displeje vedle série demonstratniho provedeni
¢innosti.

3. Zpisob podle narokii 1 a/nebo 2, pro skoleni nebo zabavu v oblasti hrani hokeje pro alespori
jednoho hrace hokeje, vyznaéeny tim, ze se nejdiive na hfisti majicim bruslafsky povrch
umisti u tohoto bruslaiského povrchu alespoii jeden snimaci pfistroj, ktery snima innost hrace
hokeje a generuje data tykajici se innosti hrage hokeje a predava je do procesoru, ktery pfijima
tato data a prezentuje na displeji informace tykajici se ¢innosti hrae hokeje, pfi¢emz informace
prezentované na displeji jsou ve formé obrazii demonstraéniho provedeni ¢innosti nebo jsou pre-
zentovany ve formé ovladatelného obrazu.

4. Zplsob podle naroku 3, pro vyhodnoceni &innosti hrace hokeje pouzitim prezentovanych
informaci, vyznadeny tim, Ze zahrnuje libovolnou kombinaci krokli z mnoZiny kroki,
zahrnujici krok generovani dat tykajicich se télesné kondice hraée hokeje z alespoii jednoho ze
snimacich pfistroji, krok detekce ¢innosti hrace hokeje alespoil jednim ze snimacich pfistroji
obsahujicich optické &idlo a krok vytvofeni uzivatelského rozhrani, které umozni uzivateli ménit
a sledovat Cinnost hrace hokeje.

5. Zpulsob podle naroku 3, pro vyhodnoceni ¢innosti hra¢e hokeje, vyznaéeny tim, Ze
zahrnuje pouziti alespoii jednoho mechanizovaného robota ve tvaru lidské postavy, ktery se
ovlada k dosaZeni jeho pohybu po bruslaiském povrchu, vyhodné pomoci podpémé struktury
umisténé nad bruslaifskym povrchem, na které je mechanizovany robot zavésen, pticemz se snima
innost hrace hokeje pomoci alespoii jednoho Cidla obsazeného v mechanizovaném robotu a
generujiciho snimana data definujici ¢innost hrace hokeje a/nebo se pomoci €idla obsazeného
v alesponi jednom mechanizovaném robotu snimaji narazy do alespofi jednoho mechanizovaného
robota a generuji se data tykajici se snimanych narazd.

6. Zpisob podle naroku 4, vyznaéeny tim, Ze zahrnuje libovolnou kombinaci krokid
z mnoziny krokd zahrnujici krok superponovani ovladatelného obrazu na sérii obrazi demons-
traéniho provedeni ¢innosti, krok fizeni pohybu ovladatelného obrazu uzivatelem pro pfiblizeni
se zobrazené sérii obrazii demonstra¢niho provedeni ¢innosti, krok pftijimani vstupu od uzivatele
k fizeni rychlosti zobrazovani ovladatelného obrazu, krok pfijimani vstupu od uZzivatele k fizeni
sméru znazortiovani pohybu ovladatelného obrazu, krok generovani méteni vykonu pro zhodno-
ceni pohybu ovladatelného obrazu provadéného uzivatelem, krok zobrazeni méfeni vykonu
v paméti, krok ukladani méfeni vykonu do paméti, krok zobrazovani série obrazii demonstrac-
niho provedeni &innosti soucasné s ovladatelnym obrazem, krok poskytnuti zvukovych a zobra-
zeni textovych pokynd, pfi¢emz uzivatel v odezvé na uvedené pokyny fidi pohyb ovladatelného
obrazu, krok, pfi némz uzivatel fidi zruénost hrade v sérii obrazii demonstraéniho provedeni ¢in-
nosti, a krok, pfi némz uzivatel ¥idi zrucnost hrace v ovladatelném obrazu.

7. Zpusob podle naroku 4, pro vyhodnoceni ¢innosti hrace hokeje, pfipadné v¢etné innosti
rozhod¢iho, vyznaéeny tim, Ze zahrnuje libovolnou kombinaci krokii z mnoZziny kroka
zahrnujici krok demonstraéniho provedeni ¢innosti zahrnujici prvni sportovni manévr, pficemz
uzivatel poskytuje vstup k fizeni pohybu ovladatelného obrazu pii provadéni druhého sportov-
niho manévru oproti prvnimu manévru, krok demonstraéniho provedeni ¢innosti zahrnujici prvni
sportovni manévr, pfic¢emz uZzivatel poskytuje vstup k fizeni pohybu ovladatelného obrazu pti
provadéni druhého sportovniho manévru typu provadéného pfi sportu rozhodéim, krok demons-
traéniho provedeni ¢innosti zahrnujici dva sportovni tymy hrajici vzajemné proti sobé, pficemz
uzivatel poskytuje vstup k fizeni pohybu ovladatelného obrazu pti provadéni manévru v interakci
se sportovnimi tymy, a krok demonstracniho provedeni ¢innosti zahrnujici tym hraéi provadéji-
cich sportovni manévr.

8. Zplsob podle naroku 4, vyznaceny tim, ze zahrnuje libovolnou kombinaci krokd

z mnoziny krokti zahrnujici krok poskytnuti série zaznamenanych obrazii demonstra¢niho prove-
deni ¢innosti obsahujici obrazy alespoti dvou hracd hokeje provadéjicich manévr a krok znazor-
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néni bud’ ovladatelného obrazu, nebo série obrazii demonstraéniho provedeni innosti na displeji
v popiedi, pficemz druhy &len z této dvojice je zobrazen na displeji v pozadi.

9. Zpisob podle naroku 4, vyznadeny tim, Ze mnozina uzivateli fidi mnoZinu ovlada-
telnych obrazil, pficemz kazdy uZivatel fidi jeden ovladatelny obraz a ptipadné kazdy uzivatel
zvoli obraz demonstraéniho provedeni &innosti k vytvofeni tymu vykonévajictho demonstracni
provedeni &innosti a/nebo kazdy uZivatel zvoli pro tym vykonévajici demonstratni provedeni
&innosti z menu toénych a obrannych pozic, pfiemz z ovladatelnych obrazii pfipadné alespoii
jeden také obsahuje obraz demonstraéniho provedeni ¢innosti.

10. Zafizeni pro provadéni zpisobu podle nékterého z predchazejicich naroki 1 az 9, ve kterém
jsou obsazeny procesor, displej a pamét’ (210), pfi¢emz displej tvori displej (204) umoZziiujici
zobrazovani série zaznamenanych obrazi demonstraéniho provedeni pohybové ¢innosti a alespofi
jednoho ovladatelného obrazu pohybové &innosti, pfi¢emz pohyb kazdého ovladatelného obrazu
na tomto displeji (204) je ovladatelny vstupem odpovidajiciho uzivatele v odezv€ na obrazy
demonstraéniho provedeni ¢innosti, procesor tvofi procesor (202) umoziiujici pfijimani vstupu od
kazdého uzivatele, piedavani dat tykajicich se pohybu ovladatelného obrazu pfi pfijeti vstupu a
fizeni zobrazovani série zaznamenanych obrazi demonstraéniho provedeni pohybové Cinnosti, a
zafizeni dale obsahuje vstupni jednotku kazdého uzivatele ovladatelnou kazdym uzivatelem pro
poskytnuti vstupu do systému pro fizeni pohybu ovladatelného obrazu,vyznacené tim,Ze
procesor (202) je uspofadan pro generovani menu pohybovych ¢innosti, kterou je zejména hrani
hokeje, a vstupni jednotka obsahuje jednotku (207) pro virtualni realitu, pfi¢emZ zafizeni obsa-
huje alespofi jeden snimaci piistroj umistény u povrchu, na kterém je Cinnosti provadéna,
zejména u bruslaiského povrchu (12), a uréeny pro snimani ¢innosti osoby provadéjici tuto Cin-
nost, zejména hrace hokeje, a generovani dat tykajicich se této ¢innosti, a procesor (16) pro pfi-
jimani dat a prezentovani informace o &innosti hrage hokeje na displeji (204) k umoznéni zhod-
noceni uvedené ¢innosti a ptipadné pro prezentovani informace ve formé zaznamenanych obrazi
demonstraéniho provedeni uvedené ¢innosti nebo pro prezentovani prezentované informace ve
formé ovladatelného obrazu.

11. Zafizeni podle naroku 10, vyznaéené tim, Ze alespoii jeden ze snimacich pfistrojii
tvofi pfistroj umoziiujici snimani télesné kondice hrace hokeje a pfipadné alespori jeden snimaci
pfistroj je umistén do alespori jednoho mechanizovaného robota (21) ve tvaru lidské postavy
ovladatelného k dosazeni jeho pohybu po bruslaiském povrchu (12), pfi¢emz mechanizovany
robot (21) obsahuje alespoti jedno &idlo (76, 430) pro snimani ¢innosti hrace hokeje a generovani
snimanych dat definujicich tuto ¢innost, a zafizeni pfipadné dale obsahuje podpérnou strukturu
(36) uspoiadanou nad bruslafskym povrchem (12), pfiéemz alesponi jeden mechanizovany robot
(21) ve tvaru lidské postavy je zavéSen nad bruslafskym povrchem (12) na podpérné struktuie
(36), a procesor (16) tvofi procesor dale umoziujici fizeni pohybu alespoii jednoho mechanic-
kého robota (21) po bruslaiském povrchu (12), a pfipadné kazdy mechanizovany robot (21)
obsahuje vystroj pokrytou protinarazovou impregnaci, balastni material (427), umoziujici ménit
hmotnost mechanizovaného robota (21), a zavésnou trubici (34) spojujici mechanizovaného
robota (21) s motorizovanym vozikem (46) v podpérné struktuie (36), pfic¢emz motorizovany
vozik (46) je pohyblivy po podpérné struktufe (36) k dosaZeni pohybu mechanizovaného robota
(21) po bruslatském povrchu (12).

12. Zafizeni podle naroku 11, vyznacené tim, Ze alespori jeden mechanizovany robot
(21) obsahuje elektrické snimaci ¢idlo (76) ve formé pletiva pro detekci narazii na mechanizova-
ného robota (21), a Ze zafizeni piipadn¢ dale obsahuje ¢idlo alesporni jednoho mechanizovaného
robota (21) obsahujici prostfedek (82) pro pienos snimanych dat do procesoru (16), prostiedek
pro ukladani snimanych dat do paméti, prostiedek pro zobrazovani snimanych dat a zvedaci
mechanismus pro zvedani podpérné struktury (36) a alespoti jednoho mechanizovaného robota
(21) do nefunkéni polohy nad bruslafsky povrch (12) pro umoznéni normalniho vyuZiti brus-
latského povrchu (12), pfiCemZ podpérna struktura (36) obsahuje alespori jednu pohyblivou
drdhovou sestavu (38), po které je pohyblivy alespofi jeden mechanizovany robot (21) a jejiz
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pohyb je ovladatelny pfi fizeni pohybu alespori jednoho mechanizovaného robota (21), a zZe
procesor (16) obsahuje uZivatelské rozhrani umoZzilujici uzivateli ménit a sledovat Cinnost hrace
hokeje a displej tvoti displej (204) pro prezentaci informaci o ¢innosti hrace hokeje.

13. Zatizeni podle naroku 12, vyznacené tim, ze uzivatelské rozhrani obsahuje jednotku
(207) pro virtualni realitu.

14. Zafizeni podle naroku 13, vyznaéené tim, Ze obsahuje nejméné jeden Clen ze sou-
boru ¢&lent, ktery tvofi procesor (16) pro uloZeni a zobrazeni snimanych dat, hokejova hiil (30)
pohybliva do rtznych poloh, ¢idlo (430) tvofené videozaznamnikem pro snimani pohybu pro
generovani vizualniho obrazu vykonavané sportovni ¢innosti, procesor (202) pro vypocet métent
vykonu a narazové ¢idlo (76), které je tvofeno ptipadné elektrickym snimacim pletivem se sni-
macimi ¢ipy, pro snimani narazii mezi mechanizovanym robotem (21) a osobou vykondvajici
¢innost.

24 vykresu
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