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Anotace:

Komunikacni zaFizeni obsahuje primarni
zobrazovaci optiku (3) pro vytvofeni vstupniho
obrazu (12) z pfijimaného scénového obrazu (11),
ktery miize obsahovat svételny car2car signal
a/nebo svételny car2X signal zahrnujici dopravné
relevantni informaci. Komunikacni zafizeni dale
obsahuje DMD pole (7) zrcatek pro piijem
vstupniho obrazu (12) a jeho nésledné vyslani pfes
sekundarni zobrazovaci optiku (6) na primarni
opticky senzor (2) uzptisobeny k pfevodu optického
vstupniho obrazu (12) na elektricky signal (8) a
jeho vyslani do fidici elektroniky (1) pro
zpracovani elektrického signalu (8) ke zjiténi, zda
a v jakych mistech vstupniho obrazu (12) se
nachazi zdroje car2car signalu car2X signalu.
Pokud se ve vstupnim obrazu (12) takova mista
nachazeji, fidici elektronika (1) pfepocte polohy
(20) jim odpovidajicich pixelii na primarnim
optickém senzoru (2) na polohy (22) jednotlivych
zrcatek v DMD poli (7) a vysle Fidici signal (9)
DMD poli (7), s nimZ je Fidici elektronika (1)
spojena, ke zm&né polohy ptislugnych zrcatek

v DMD poli (7) na zékladé zji§ténych poloh (22)
pro piesmérovani uvedenych mist vstupniho obrazu

(12) pies opticky &len (5) na sekundarni opticky
senzor (4), ktery prevede opticky signél na
elektricky signal (10) a zasle do Fidici elektroniky
(1) pro jeho vyhodnoceni a vytvofeni dekédované
informace (13), kter je zaslana do elektronicke
vybavy (14) vozidla.
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Komunika¢ni zarizeni motorového vozidla

Oblast techniky

Vyndlez se tykd komunikaéniho zatizeni motorového vozidla
pracujiciho S dopravné relevantnimi informacemi

prostrednictvim svételnych signdlu.

Dosavadni stav techniky

Soucasné trendy a vyhledy naznacuji, Ze exteriérové
osveétleni  automobild postupné opoudti klasickou pasivni
funkcénost, tedy osvétleni a signalizaci ucastnikim silnicniho
provozu, a stava se aktivnim komponentem komunikace v rémci
silni&niho provozu ©p¥i =zvySovadni Dbezpelnosti a komfortu
silnic¢ni dopravy. Elektrickd a elektronickd vybava vozidla
pfedstavuje nervovy systém automobilu, ktery zasahuje do v3ech
segmentd a integruje je do jednoho celku za ucelem spravného a
bezpecného chodu automobilu. Exteriérové osvétlovaci zafizeni,
tedy svétlomet nebo signédlni svitilna, nemd& byt vniména Jjen
jako vystup svétla nebo signdlu o zmé&né& sméru Jjizdy nebo
brzdéni, Jak tomu Je dosud. Prostrednictvim pfisludnych
signald wvné i uvnit¥ vozidla ma& byt osvétlovaci =zafizeni
zdrojem dalSich informaci a mé& umoZiiovat p¥ijimat ¢&i vysilat
signaly za GUc¢elem =zvySeni komfortu jizdy kolemjedoucich

vozidel nebo pro zvysSeni bezpecnosti samotné posédky vozidla.

Ve spisech w02014204794A1, Us20140104077A1,
DE102012011994A1, US20110098877A1, CN106043104A ije popsano
mnoho resSeni umoZnujici komunikaci mezi vozidly. Vozidla mohou
prostrednictvim Car2Car signdlu vz&jemné komunikovat nebo si

predavat wurcéité signaly ¢i  informace. Systém Car2Car ti.
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komunikace vozidlo - vozidlo nebo systém Car2X t3j. komunikace
vozidlo - infrastruktura, pomdhé ¥idi¢i mimo jiné wvyhnout se
mistim s vysokym stupném dopravniho zatiZeni nebo informuje o
bliZicim se nebezpeli. Nevyhodou soulasného stavu techniky je
skutecnost, Ze detekce Car2Car nebo Car2X signdlu neni mozZna v
rozumném rozsahu a s pfijatelnou kvalitou sign&lu. Pro
komunikacni systém Car2Car nebo Car2X je definovdno né&kolik
typt komunikaénich protokold, pro né&které typy sluZeb lze pro
prenos potrebné informace pouzit stadvajici komunika&ni sité,
napf. GPRS nebo UMTS, wifi. Soucasné prostfedky pro detekci
Car2Car signéalu nebo car2X signdlu neumoZiiuji rychlou detekci
a s dostatelnou presnosti detekovat vysokou frekvenci svételné
funkce vyzarované prosttfednictvim osvétlovaciho =za¥izeni
vozidla. Pokud jde o fototranzistory nebo fotodiody, ty nejsou
dostateCné citlivé a nemaji 2Z&dnou prostorovou detekci, aby
bylo moZné zajistit pozZzadovany stupenl detekce s dostatednou

presnosti.

Cilem vyndlezu je predstavit nové komunika&ni =zafizeni
motoroveho vozidla, které vyuZivd Car2Car nebo car2X svételny
signal wvysilany Jinymi WG&astniky silniéniho provozu nebo
infrastrukturou, pric¢emZ prijimané signdly Jjsou zaznamenany
s dostatecnou presnosti, rychlosti a kvalitou a néasledné& jsou
obrazové signdly a obrazy zpracovidny do datové informace a
predany elektrické <&i elektronické vybavé vozidla k daldimu

vyuziti.

Podstata vyndlezu

Shora uvedené cile vyndlezu spliiuje komunika&ni za¥izeni
motorového vozidla, obsahujici primdrni zobrazovaci optiku pro

vytvofeni vstupniho obrazu z pf¥ijimaného scénového obrazu,

seceoe
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ktery miZe obsahovat svételny car2car signdl a/nebo své&telny
car2X signal zahrnujici dopravné relevantni informaci, DMD
pole zrcatek pro pfijem vstupniho obrazu a jeho néasledné
vyslani pres sekundarni zobrazovaci optiku na primdrni opticky
senzor, kde primdrni opticky senzor je uzplsoben k prevodu
takto prijatého optického vstupniho obrazu na elektricky
signdl a Jjeho wvyslédni do fidici elektroniky, kterd ije
uzplsobena pro zpracovani elektrického signdlu ke zjisténi,
zda a v jakych mistech vstupniho obrazu se nachazi zdroje
carZ2car signdlu nebo car2X signdlu, a pokud se v daném
vstupnim obrazu takové misto ¢i mista nachazeji, pro prepodet
poloh jim odpovidajicich pixeld na primdrnim optickém senzoru
na polohy jednotlivych zrcatek v DMD poli a pro vysléani
fidiciho signdlu DMD poli, s nimZz Jje ¥idici elektronika
spojena, ke zméné polohy pfisludnych zrcdtek v DMD poli na
zédkladé zjisténych poloh pro presmérovani uvedenych mist
vstupniho obrazu pfes opticky <&len na sekundarni opticky
senzor, ktery je uzplsoben pro prevedeni optického signdlu na
elektricky signdl a jeho =zasldni do ¥#idici elektroniky pro
jeho vyhodnoceni a vytvoreni dekédované informace, kde ridici
elektronika je dé&le napojena na elektronickou vybavu vozidla
pro predavani  dekdédované informace z primdrniho a/nebo
sekundarniho optického senzoru do elektronické vybavy vozidla,
pricemz poloha zrcadtek DMD pole je pomoci ¥fidiciho signdlu
ovladdana ridici elektronikou tak, Ze po uvedeném pFfesmérovani
vstupniho obrazu na sekunddrni opticky senzor miZe byt poloha
zrcatek opét nastavena pro zasildni nésledného vstupniho

obrazu na primarni opticky senzor.

Uvedeny svételny car2X signdl Je s vyhodou vysilén
infrastrukturou, zejména semaforem nebo jinym  pozemnim

svételnym signalizadénim zafizenim, a uvedeny Car2car signal je
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s vyhodou vysiladn osvétlovacim =zafrizenim protijedouciho,

stejnym smérem jedouciho ¢&i stojiciho vozidla.

Svételny car2X nebo Car2car signdl poskytuje s vyhodou
jednu nebo nékolik z nésledujicich typd dopravn& relevantnich
informaci: informace o dobé trvani jednotlivych Dbarev
semaforu, informace o dopravni situaci, napfiklad o panickém
brzdéni, hustoté provozu, dopravhim kolapsu, stavu okolnich
vozidel, prekdZce na cesté, koloné, nehodé&, stavu pocasi,

stavu vozovky, nedostatedném odstupu.

Pcdle jednoho z vyhodnych provedeni motorové vozidlo
zahrnuje svételné zarizeni pro vysilani svételného car2car
nebo car2X signalu vlastnikovi infrastruktury nebo ostatnim
vozidlim a uvedend elektronickd vybava motorového vozidla je
napojena na toto svételné zatrizeni pro moZnost vydani pokynu
tomuto svételnému zarizeni k vyslani uvedeného svételného

carZcar nebo car2X signdlu na zakladé dekédované informace.

Uvedené svételné zatizeni je s vyhodou soucasti

osvétlovaciho zarizeni motorového vozidla.

Uvedenou elektronickou vybavou je napfiklad AU aplikacni

jednotka nebo OBU palubni jednotka.
Primarni zobrazovaci optikou je s vyhodou objektiv.
Primarnim optickym senzorem je s vyhodou CCD &ip.
Optickym ¢lenem je s vyhodou fokusadni optika.

Sekundarnim optickym senzorem je s vyhodou fototranzistor.
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Objasnéni vykresh

Predkladany vyndlez bude bliZe vysvétlen pomoci p#iklada
provedeni s odkazem na pripojené vykresy, na nichZ zndzorfiuje:
- obr. 1 blokové schéma architektury komunikacniho za¥rizeni
motorového vozidla,

- obr. 2 vstupni obraz se zaznamem dileZitych informaci ¢&i
objektl, a

- obr. 3 transformaci informaci o poloze dbleZitych objekti.

Priklady uskutec¢néni vynalezu

Priklad provedeni vynalezu bude nyni popsan s odkazem na
pfipojeny obr. 1. Komunikadni zafizeni podle vyndlezu obsahuje
primarni zobrazovaci optiku 3 pro vytvofeni vstupniho obrazu
12 z prijimaného scénového obrazu 11 a DMD pole 7 zrcatek pro
nédsledné zasilédni pres sekunddrni =zobrazovaci optiku 6 na
primarni opticky senzor 2. Jak bude vyloZeno dale, DMD pole 7
zrcatek slouzi rovnéZ pro zasiléni relevantnich &&sti
vstupniho obrazu 12 pfes opticky ¢len 5 na sekunddrni opticky

senzor 4.

Optické senzory 2, 4 jsou uzplsobeny k vytvofeni signalh
8, 10 a Jjejich =zasilédni do tidici elektroniky 1. Ridici
elektronika 1 je dé&le propojena s elektronickou vybavou 14
vozidla pro predavani informaci 13. Elektronickou vybavou 14
mize byt napriklad AU aplikaéni jednotka nebo OBU palubni

jednotka.

Na obr. 2 je znazornén vstupni obraz 12 na DMD poli 7 nebo

na primadrnim optickém senzoru 2, kde je zZzobrazena

.
eseosre
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infrastruktura 15, napriklad semafor, vysilajici car2X signdl
nebo obraz obsahujici napriklad informaci o dobé trvéani
jednotlivych barev, a protijedouci vozidlo 16 vysilajici
car2car signal nebo obraz prosttednictvim pfedniho
osvetlovaciho <zarizeni 19. Dale Jje na prikladu vstupniho
obrazu 12 wvyobrazeno stejnym smé€rem Jjedouci wvozidlo 17
zasilajici prostfednictvim zadnich osvétlovacich =zarizeni 18
jiny car2car signdl obsahujici dalsi informaci o dopravni

situaci, napfiklad informaci o panickém brZdéni.

Na obr. 3 je znédzornén jednak vstupni obraz 12 zobrazovany
na primarnim nebo sekundarnim optickém senzoru 2, 4 se
znédzornénim detekovanych oblasti ve formé& pixelovych poloh 20,
neboli v pixelovém rozliSeni CCD Cipu optickych senzoru 2, 4,
a Jjednak vstupni obraz 12 detekované oblasti ve formé& DMD
poloh 7 ziskanych =z pixelovych poloh 20 pfepoCtem 21 na

rozliSeni DMD pole 7.

Car2car signal vysilany osvétlovacimi =zafizenimi 18, 19
a/nebo car2X signdl vysilany infrastrukturou 15 je zachycen
v ramci scénového obrazu 11 a obsahuje napfiklad informaci o
hustoté& provozu ¢&i dopravnim kolapsu, stavu okolnich vozidel
16, 17 apod. Primérni zobrazovaci optikou 3, naptiklad
objektivem, je tento scénovy obraz 11 zaznamendn, a nasledné
zobrazen/zaslan ve formé& vstupniho obrazu 12 na DMD pole 7
zrcatek. V prvni fazi m& DMD pole 7 nasmérovéna zrcatka tak,
Zze vstupni obraz 12 je prostrednictvim primdrni zobrazovaci
optiky 3, napfriklad objektivem, zasildn a =zobrazovadn na
primarnim optickém senzoru 2, naptiklad CCD ¢&ipu, kde dochézi
k pfevodu optického vstupniho obrazu 12 na elektricky signal
8. Elektricky signal 8 je déle zasilén do ridici elektroniky 1

ke zpracovani. V druhé fazi dojde v tidici elektronice 1 skrze
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signal 8 ke =zpracovdni scénového obrazu 11 a/nebo vstupniho
obrazu 12 a vyhodnoceni mist, kde se mohou nachédzet objekty
vysilajici uzZiteCnou informaci. UZitec¢nou informaci ve formé

svételného Car2car nebo car2X signdlu mGZe vysilat naptriklad

infrastruktura 15 a/nebo osvétlovaci  zafizeni 18, 19
protijedoucich, stejnym smérem jedoucich, nebo stojicich
vozidel 15, 16. Tato informac¢né dalezita mista pfisluli

jednotlivym poloham 20 pixeld na primarnim optickém senzoru 2,
zejména CCD <&ipu. Néasledné dochéazi k prepoctu 21 z polohy 20
pixelu na DMD polohu 22 Jjednotlivych zrcatek DMD pole 7.
Jednotlivé polohy 20, 22 se 1i8i svym rozliSenim a strukturou
zobrazovanych informaci. Informace o DMD polohach 22 je
nadsledné zaslana Jjako fidici signadl 9 do DMD pole 7. Na
zékladé algoritmu fidici elektroniky 1 nastava treti faze, kdy
je vyslan rfidici signdl 9 k DMD poli 7 zrcatek pro
presmérovani vstupniho obrazu 12 pfes opticky <¢len 5,
napfiklad fokusac¢ni optiku, na sekundarni opticky senzor 4,
napriklad fototranzistor. Sekundarni opticky senzor 4 preméni
opticky signadl ve formé& vstupniho obrazu 12 na elektricky
signal 10, ktery Jje nésledné zasilan do fidici elektroniky 1

ke zpracovani a dekédovani.

V okamziku, kdy Jje primarni opticky senzoru 2 pripraven
prijmout dalsi vstupni obraz, Jjsou zrcatka DMD pole 7 3jiz
preklopena do polohy zajistujici =zasilani vstupniho obrazu 12
na primarni opticky senzor 2. V dobé, kdy primdrni opticky
senzor 2 opét porizuje =zaznam, neboli nastdvd znova prvni
faze, dojde k vyhodnoceni signdlu 10 ze sekundarniho optického
senzoru 4 a vytvoreni dekédované informace 13. Dekddované
informace 13 Jsou pribéZné a/nebo stfidavé 2z jednotlivych
optickych senzorua 2, 4 predavany elektronické vybavé 14

vozidla, naptriklad je zobrazena ¥idic¢i na displeji. Dekddované
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informace 13 miZe byt napfiklad panické brZd&ni, pfekdZka na
cesté, kolona, nehoda, stav pocasi, stav vozovky, doba
semaforu do zelené, doba semaforu do <¢ervené, nedostate&ny

odstup.

Ridici elektronika 1 miZe rovnéZ zpracovavat optické
informace ze  scénového obrazu 11/vstupniho obrazu 12
prostrednictvim primdrniho optického senzoru 2, které
nepochazi od jiného vozidla nebo infrastruktury, takZe nejsou
ziskédny na zakladé car2car nebo car2X signdlu. Takovou
informaci miZe byt napriklad informace o tom, z jakého objektu
je vysilédn konkrétni car2car nebo car2X signal (napft.
z vozidla ve stejném pruhu, v levém pruhu, =ze semaforu),
neboli odkud se vysild konkrétni signdl. Naopak jak bylo
popsano vySe, prostfednictvim sekundarniho optického senzoru 4
tidici elektronika zjidtuje, co dany objekt vysild, neboli
obsah konkrétni informace vysilané prostfednictvim carlcar
nebo car2Z2x signald. DalSim prikladem optickych informaci ze
scénového obrazu 11/vstupniho obrazu 12, které nepochdzi od
jineého vozidla nebo infrastruktury a nejsou tedy =ziskdny na
zakladé car2car nebo car2X signalu, Jjsou napfiklad informace
dalezité pro <¢&innost adaptivniho tempomatu nebo systému
varovani pfed kolizi/automatického brzdéni (napriklad
vzdalenost vpfredu Jjedouciho vozidla, jeho okamZitd rychlost
atd.). Tyto informace mohou byt ziskany prostfednictvim
primadrniho optického senzoru 2 a d&le zpracovany Fidici
elektronikou 1, ktera néasledné& na zakladé tohoto zpracovani

miZe elektronické vybavé 14 wvyslat pFisludnou vyslednou

informaci 13.

Prostfednictvim elektronické vybavy 14 vozidla mliZe byt

dan pokyn k zaslani car2car nebo car2X signdlu vlastnikovi
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infrastruktury 15 nebo ostatnim vozidlim 16, 17, napfiklad

prostfednictvim osvétlovacich =zarizeni 18, 9 Jednotliva

vozidla p¥fijatd car2car data vyhodnoti a ©pripadné dale
poskytuji dalsim vozidlém 16, 17 v okoli. Vzajemnou distribuci
informaci ve formé svételného signalu vyzarovaného
prostrednictvim osvétlovacich zafizeni 18, 19 mohou
elektronické vybavy 14 vozidel 16, 17 pouzZit =ziskana data ke
zmé&né& planované trasy nebo prostfednictvim navigacéniho systému
pfimé&t Fidice, aby se vyhnul kritickym mistlm. Distribuci
informaci o umisténi a aktudlnim stavu infrastruktury 15 mohou
elektronické vybavy 14 vozidel 16, 17 napfiklad vypoclitat
optim&lni rychlost vozidel 16, 17 tak, aby vozidla 16, 17

projela prisludnou krizZovatkou na zelenou, a to i1 s ohledem na

pripadnou zménu sméru ¢i rychlosti jizdy.

é@znam VztahOVYCM/znaéek

1 -
2 - pticky senzor

3 -

4 - ni opticky senzor
5 -

6 —

7 -

8 -

9 -

10 elektricky sYgnal

scénovy obraz

vstupni obraz

informace

elektronicka vyba
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Seznam vztahovych znalek

- ¥idici elektronika

— primarni opticky senzor

- zobrazovacl optika

— sekundarni opticky senzor
opticky ¢len

- objekﬁiv

- DMD pole

o -~ oy s W N
|

- elektricky signal
9 - ridici signél

10 - elektricky signéal
11 - scénovy obraz

12 - vstupni obraz

13 - informace

14 - elektronicka vybava

15 - infrastruktura

16 - protijedouci vozidlo

17 - stejnym smérem jedouci vozidlo
18 - zadni osvétlovaci zatizeni

19 -~ pfedni osvétlovaci zafrizeni
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11
Patentové naroky

1. Komunikacni zatizeni motorového vozidla, obsahujici
primarni zobrazovaci optiku (3) pro vytvoreni vstupniho obrazu
(12) z ptrijimaného scénového obrazu (11), ktery mlZe obsahovat
svetelny car2car signéal a/nebo svételny carzX signédl
zahrnujici dopravné relevantni informaci, vyznadujici se tim,
Ze obsahuje DMD pole (7) zrcatek pro p¥ijem vstupniho obrazu
(12) a jeho nésledné vysléni pres sekunddrni =zobrazovaci
optiku (6) na primdrni opticky senzor (2), kde primarni
opticky senzor (2) Jje uzpusoben k pfevodu takto prijatého
optického vstupniho obrazu (12) na elektricky signal (8) a
jeho vysladni do ¥ridici elektroniky (1), ktera je uzpusobena
pro zpracovani elektrického signalu (8) ke =zjisténi, zda a
v jakych mistech vstupniho obrazu (12) se nachazi zdroje
car2car signalu nebo carz2X signalu, a pokud se v daném
vstupnim obrazu (12) takové misto <¢i mista nachazeji, pro
pfepolet poloh (20) Jjim odpovidajicich pixelld na primdrnim
optickém senzoru (2) na polohy (22) jednotlivych zrcétek v DMD
poli (7) a pro vyslani fidiciho signalu (9) DMD poli (7),
s nimZz Jje fridici elektronika (1) spojena, ke zmé&né polohy
prisludnych zrcédtek v DMD poli (7) na zédkladé zjisténych poloh
(22) pro presmérovani uvedenych mist vstupniho obrazu (12)
pfes opticky ¢&len (5) na sekundédrni opticky senzor (4), ktery
je uzplsoben pro prevedeni optického signdlu na elektricky
signal (10) a jeho zaslani do ridici elektroniky (1) pro jeho
vyhodnoceni a vytvoreni dekdédované informace (13), kde fidici
elektronika (1) je dé&le napojena na elektronickou vybavu (14)
vozidla pro predavani dekdéddované informace (13) =z primdrniho
(2) a/nebo sekundarniho optického senzoru (4) do elektronické
vybavy (14) vozidla, pricemz poloha zrcatek DMD pole (7) je

pomoci fidiciho signdlu (9) .ovladéna ridici elektronikou (1)
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tak, Ze po uvedeném presmérovani vstupniho obrazu (12) na
sekunddrni opticky senzor (4) muZe byt poloha zrcadtek opét
nastavena pro zasilani nésledného vstupniho obrazu (12) na

primédrni opticky senzor (2).

2. Komunikac¢ni zarizeni motorového vozidla podle néaroku 1,
vyznacujici se tim, Ze uvedeny svételny car2X signdl je
vysildn infrastrukturou (15), =zejména semaforem nebo Jjinym
pozemnim svételnym signalizacénim zafizenim, a uvedeny CarZcar
signal je vysiléan osvétlovacim zafizenim (18, 19)
protijedouciho (16), stejnym smérem jedouciho (18) ¢i

stojiciho vozidla.

3. Komunikac¢ni zafizeni podle ndroku 1 nebo 2, vyznacujici se
tim, Ze svételny car2X nebo Car2car signdl poskytuje 3jednu
nebo nékolik z nésledujicich typlt dopravné relevantnich
informaci: informace o dobé trvani jednotlivych  barev
semaforu, informace o dopravni situaci, napfiklad o panickém
brzdéni, hustoté provozu, dopravnim kolapsu, stavu okolnich
vozidel, prekdZce na cesté, koloné, nehodé, stavu pocasi,

stavu vozovky, nedostatelném odstupu.

4. Komunikac¢ni zafizeni motorového vozidla podle kteréhokoliv
z predchédzejicich nérokl, vyznacujici se tim, Ze motorové
vozidlo zahrnuje svételné =zafizeni pro vysilani svételného
car2car nebo car2X signdlu vlastnikovi infrastruktury (15)
nebo ostatnim vozidlim (16, 17) a uvedend elektronicka wvybava
(14) motorového vozidla Jje napojena na toto svételné zarizeni
pro mozZnost vydani pokynu tomuto svételnému zafizeni k vyslani
uvedeného svételného car2car nebo car2X signdlu na zakladé

dekddované informace (13).
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5. Komunikaéni zafizeni podle naroku 4, vyznacujici se tim, Ze
uvedené svételné zarizeni je souldsti osvétlovaciho zarizeni

motorového vozidla (18, 19).

6. Komunikac¢ni =zatrizeni podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
ndrokl, vyznadujici se tim, Ze elektronickou vybavou (14) je

AU aplikaéni jednotka nebo OBU palubni jednotka.

7. Komunikadni zaF¥izeni podle kteréhokoliv 2z pfredchézejicich
naroka, vyznacujici se tim, Ze primdrni zobrazovaci optikou

(3) je objektiv.

8. Komunikac¢ni zatrizeni podle kteréhokoliv =z predchézejicich
nadrokl, vyznacujici se tim, Ze primdrnim optickym senzorem (2)

je CCD cCip.

9. Komunikac¢ni zatrizeni podle kteréhokoliv =z prfedchézejicich
nadrokll, vyznacujici se tim, Ze optickym <clenem (5) Je

fokusacni optika.

10. Komunikacni zarizeni podle kteréhokoliv z pfredchézejicich
narokl, vyznacujici se tim, Ze sekunddrnim optickym senzorem

(4) je fototranzistor.
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