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(57) Anotace:
Vynalez se tyka zatizeni pro snimani pohybu
uzivatele pro systémy virtudlni reality. Zafizeni
obsahuje opéry pro chodidla uzivatele a dalsi prvky
sledovani polohy. Opéry jsou vytvoieny jako
dvojice motorizovanych pojizdnych plosin (10),
kazda s pojezdovym tustrojim (1), umisténym pod
touto pojizdnou ploSinou (10), a s vrchni plochou
(101), uloZenou na kazdé¢ pojizdné plosing (10), o
rozmérech, odpovidajicich velikosti chodidla (17)
uzivatele. Pojezdové ustroji (1) je upraveno pro
vSesmérovy pohyb pojizdné plosiny (10) a je
vybaveno vlastnimi trakénimi krokovymi
elektromotory (11) s napojenim na fidici, snimaci a
komunikaéni jednotku (13) a na vlastni zdroj (14)
energie pojizdné plosiny (10). Soucasné je
obsazena fidici, snimaci a komunikaéni jednotka
(13), ktera je propojena se spodnim optickym
systémem (15), upravenym pro sledovani 2D
polohy pojizdné plosiny (10) a s vrchnim opticko-
mechanickym systémem (16), upravenym pro
sledovani 3D polohy chodidla (17) uZivatele.
Pojizdnd plosina (10) je vybavena v oblasti vrchni
plochy (101) vrchnimi nosnymi deskami (1010),
opfenymi o senzory (162) méfeni sily zatéze od
chodidla (17), ptes vrchni nosné desky (1010), na
tuto vrchni plochu (101), propojenymi téz na fidici,

snimaci a komunika¢ni jednotku (13). Ridici,
snimaci a komunika¢ni jednotky (13) obou
pojizdnych plosin (10) jsou upraveny alespoil pro
vzdjemnou nizkolaten¢ni komunikaci mezi obéma
pojizdnymi plosinami (10).
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Zatizeni pro snimani pohybi uzivatele pro systémy virtualni reality

Oblast techniky

Vynalez se tyka oblasti virtualni reality a soustavy, slouZici k naslednému vytvareni a vnimani
virtudlni reality, kde v Castech soustavy se snimaji realné pohyby téla uzivatele, a to pro jejich
prenos do pocitatového prostiedi k dal§imu zpracovani, zobrazeni, resp. 1 ke generovani prvku
virtualni reality, a to nejen prvku optickych, ale 1 mechanickych, piisobicich zpétn€ na uzivatele.

Dosavadni stav techniky

V soucasnosti jsou znama riznd zafizeni pro snimani pohybu uZivatele, slouZici jako vstupni
zafizeni k soustave¢ pro virtualni realitu.

Vzdy je hlavnim cilem spravna interpretace ve virtualni realit¢ realného pfemistovani t¢la
uzivatele nebo casti jeho téla pomoci chiize ¢i jinych jeho pohybu. Pfitom je tieba zajistit, aby
uzivatel v realném prostiedi, idealné pii pohybech, neopustil jemu vymezeny prostor, zpravidla
pokryvany snimacimi prvky takovych pohybi.

Jednim z dosavadnich znamych zpusobt, fesicich virtualni pohyb uZivatele, je ve své podstaté
softwarové feSeni virtualniho pfemisténi tohoto uZivatele, nevyzadujici prakticky Zadné zvlastni
hardwarové detailni snimani jeho realného pohybu, kde ve virtudlnim svété ma tzv. avatar
uzivatele moznost kliknout na povrch a poté je skokoveé prenesen na zvolené misto. Takovy skok
je samoziejmé pro ¢lovéka neprirozenou lokomoc¢ni metodou, pro lidsky mozek je matouci, a tak
potom zasadn¢ naruSuje iluzi virtualniho svéta. V piipadé her, kde je virtualni realita Casto
aplikovana, je potom navic naru$en herni mechanismus faktem, Ze hra¢ se pii teleportaci
presouva v podstaté nekonecnou rychlosti. To ovSem ¢ini vybalancovani schopnosti hrace a jeho
oponenti pomérné obtiznym. Pfi teleportaci je samoziejmé pohyb nohou uzivatele ignorovan a
lokomocni simulace zistava pak tedy logicky na velmi nizké a abstraktni Grovni.

Dalsi dosavadni znamé¢, a nyni jiz tedy hardwarové, feseni lokomoce spociva ve vyuziti kluzné
podlozky, doplnéné zadrznou konstrukci, ktera drzi uzivatele na misté. Uzivatel je ukotven,
obvykle v oblasti boki, a pfi chiizi klouZe po podlozce ve formé talife, ktery ma pod nohama. Na
zaklad¢ taktilnich ¢i optickych senzoru je pak jeho pohyb prenesen do virtualniho prostiedi. Jde o
v soucasnosti nejcastéj$i komeréné dostupnou a pfiméfend tomu 1 roz§ifenou koncepci, resp. o
tomu odpovidajici snimaci zafizeni. Popsané zafizeni je pouzito napf. u produktl, oznaovanych
jako KAT Walk, Virtuix Omni ¢i Cyberith Virtualizer. Nevyhody zafizeni a tim i celé pravé
popsané koncepce spocivaji v tom, Zze cela konstrukce zafizeni je objemna, neskladna, vyzaduje
se k tomu specialni obuv a také celd odometrie je nepfesna a ov§em i samotna mechanika pohybu
je nerealisticka. Ukotvené télo a klouzani nohou neodpovida tomu, jak se Clovék bézné pohybuje,
souhra vjemil z realného a z virtualniho svéta je tak opét narusena. Pohyb je také fyzicky
naro¢ngjsi. Nasledkem toho, Ze pohyb je zde fyzicky naro¢néjsi, je zafizeni méné vhodné pro
dlouhodobéjsi vyuziti, resp. pro déletrvajici nepretrzitou akei jednoho uZivatele.

Dalsi dosavadni znamé zafizeni, t¢Z hardwarového typu, urené pro zde popisovany ucel, je
zalozeno na vSesmérovém bézeckém pasu, ktery je schopen rolovani v libovolném sméru. Pokud
se tedy uZivatel zacne pohybovat ur€itym smérem, pas se zaéne pohybovat s opacnym vektorem.
Pohyb je tak kompenzovan a uzivatel v realném svété stoji idealné na misté. Optickymi senzory
je pak pohyb uzivatele prenesen do virtudlniho prostfedi. Komerénim produktem, ve kterém je
realizovan tento princip, resp. piislusné zafizeni, je znam pfikladné pod oznacenim Infinadeck.
Takové¢ zatfizeni umozituje pomérné dosti presnou odometrii pohybu a také mechanika pohybu je
zde relativng piirozena. Samoziejmé ve skutenosti zde nezrychluje pii pohybu jen télo uZivatele,
ale téz povrch pod nim, coz je pro mozek také nepiirozené. Situaci muze jesté zhorsit piipadna
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vyznamngj$i setrvacnost pohybu pasu. Pritom zde ale jde o pfirozenégjsi formu simulace pohybu,
neZ je tomu u kluzné podlozky, zde dfive popsané. Celkové ovSem je zafizeni s vSesmérovym
pasem velmi objemné, t¢zké, mechanicky slozité¢ a samoziejmé také velmi nakladné. Uzivatel se
pohybuje na platformé relativné vysoko nad zemi, coz negativné ovliviiuje bezpecnost pohybu.
Rotujici pasy, resp. spary mezi nimi, mohou byt také nebezpecné, typicky napriklad pro prsty
uzivatele.

Vedle jiz zde vyse popsanych, jsou jesté¢ znama dal$i zafizeni ke zde sledovanému acelu, a to
napiiklad, snad jako ponckud exoticka pomiucka, zafizeni znamé pod oznacenim VirtuSphere,
zalozené na vSesmérové rotujici duté kouli. UZivatel je v tomto pripadé umistén uvnitf této dute
koule a, obvykle vlastni vahou, pohani kouli v protisméru svého pohybu, pficemz zde zalezi na
zpusobu ulozeni koule. Nevyhodou je objemné a neskladné zafizeni, nebot” koule ma obvykle
pramér alespoii 3 m. Mechaniku pohybu zde narusuje zejména setrvanost objemné koule,
problémem je také nemoznost zavedeni kabelu pro virtualni realitu headset do vnittku uzaviené
koule, i nemoznost vyuziti tradicnich trackovacich systému, napf. typu Lighthouse, coz je
nasledek toho, Ze uvniti koule neni mozno nalézt pevny bod, kam by se¢ takovy systém mohl
umistit.

V navaznosti na popsany dosavadni znamy stav techniky se jevi jako ukol vynalezu vytvofeni
zafizeni pro snimani pohybl uZivatele soustavy virtualni reality, kterézto zafizeni by bylo
soucasn¢ nejen malé, skladné, ale i cenové vyhodné a pifi minimalni zatézi uZivatele by
umozinovalo co nejvérnéjsi a nejprirozendjsi snimani realnych pohybu pro jejich transformaci do
oblasti virtualni reality.

Podstata vynalezu

Nevyhody dosavadnich zafizeni pro snimani pohybu v oblasti virtualni reality se fesi a zafizeni
pro takové snimani, kteréZto zafizeni je konstrukéné jednoduché, malé, skladné, cenové vyhodné
1 uzivatelsky komfortni se ziskava u zafizeni pro snimani pohybii uzivatele pro systémy virtualni
reality, podle pfedkladan¢ho vynalezu, kde zafizeni obsahuje opéry pro chodidla uZivatele a dalsi
prvky sledovani polohy, a kde podstata spo¢iva v tom, ze opéry jsou vytvoreny jako dvojice
motorizovanych pojizdnych plosin s pojezdovym ustrojim, umisténym pod pojizdnou plosinou, a
s vrchni plochou o rozmérech, odpovidajicich velikosti chodidla uZivatele, kde pojezdové ustroji
je upraveno pro vSesmérovy pohyb pojizdné ploSiny a je vybaveno vlastnimi trakénimi
krokovymi elektromotory s napojenim na fidici, snimaci a komunikacni jednotku a na vlastni
zdroj energie pojizdné ploSiny, pfiCemz soucasné fidici jednotka je propojena se spodnim
optickym systémem, upravenym pro sledovani 2D polohy pojizdné ploSiny a se systémem,
upravenym pro sledovani 3D polohy chodidla uzivatele, a pfitom je pojizdna plosina vybavena v
oblasti vrchni plochy senzory méfeni sily zatéZze od chodidla na tuto vrchni plochu, propojenymi
téZ na fidici, snimaci a komunikacni jednotku, kde fidici, snimaci a komunikaéni jednotky obou
pojizdnych plosin jsou upraveny alespon pro vzajemnou nizkolatenéni komunikaci mezi obéma
pojizdnymi plosinami. S vyhodou systém pro 2D sledovani polohy pojizdné plosiny je vytvoien
na principu snimani a vyhodnoceni obrazu z vysokorychlostni kamery a soucasné systém pro 3D
sledovani polohy chodidla uzivatele je vytvofen na principu snimani a vyhodnoceni obrazu z
sirokouhlé kamery s infradervenym pfisvitem, umisténé uprostied, tzn. v ose, horni plochy kazdé
pojizdné plosiny. Vyhodné je dale, jestlize horni nosné desky jsou uloZzeny v pruzném uloZeni a
pro méfeni sily od zatéZze od chodidel uZivatele jsou vzdy vybaveny dvojici senzoru typu FSR,
tzn. tzv. force-sensor rezistor. Také je vyhodné, jestlize kazdé pojezdové ustroji obsahuje 4
pojezdové jednotky s pojezdovymi koly, kazd¢ kolo s mechanickym propojenim na trakéni
krokovy elektromotor a vSechna pojezdova kola jsou, 1 s svymi pojezdovymi jednotkami, jednak
spolu navzajem, jednak ve vazb¢ na nataCeci krokovy motor, a to ve vztahu k otaceni kolem
svislé osy, sprfazena ozubenym femenem. S vvhodou pak jesté pojezdova kola jsou volena jako
kola typu Mecanum nebo jako tzv. pivotovana kola. Kone¢né je 1 vyhodou, jestlize fidici, snimaci
a komunikacni jednotka je vytvorena ve form¢€ jednodeskového pocitace.
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Tim se dosahne vytvofeni jednoduchého, mal¢ho a levného zafizeni pro snimani pohyba pro
virtualni realitu, kde navic presnost snimani 1 komfort uzivani jsou na vysoké urovni.

Objasnéni vvkresu

Zarizeni podle prekladaného vynalezu je dale podrobnéji popsano a vysvétleno na piikladném
provedeni, t€¢Z s pomoci piilozenych vykresi, kde na obr.1 je v pfednim hornim perspektivnim
pohledu patma pojizdna plosina v ¢astecné rozlozeném stavu, a to s viditelnymi soucastmi prvku
pojezdu, na obr.2 je potom zobrazen, t¢Z v prednim, hormnim perspektivnim pohledu, detail
pojezdové jednotky, s pivotovanym pojezdovym kolem, pfiCemz jesté na obr.3 je, opét v
pfednim, hornim perspektivnim pohledu, znazoméno samotné pojezdové kolo typu Mecanum,
alternativné pouzitelné do pojezdového ustroji pojizdné plosiny, a dale pak na obr.4 je patrné,
opét v prednim, hornim perspektivnim pohledu, usporfadani snimacich prvka na vrchnim povrchu
pojizdné plosiny, kde potom na obr.5 je patmé, opét v piednim, hornim perspektivnim pohledu,
nyni ov§em na spodni povrch obracené pojizdné plosiny, usporadani prvku pojezdu a prvku
snimani pohybu, a dale, co se tyce ilustrace vlastni akce pojizdné plosiny, je na obr.6, opét v
pfednim, homim perspektivnim pohledu, znazornéno uloZeni pojizdnych plosin na kruhové
podloZce, nacez na jeste piipojeném obr.7a je schematicky znazoméno 2D snimani polohy, resp.
pohybu, pojizdnych plosin ve vztahu ke kruhové podloZce a na obr.7b potom jesté 3D snimani
polohy, resp. pohybu chodidla na, resp. nad pojizdnymi ploSinami.

Piiklady uskuteénéni vynalezu

Zafizeni pro snimani pohybt pro systémy virtualni reality, v pfikladném provedeni, vytvofené v
souladu s predkladanym vynalezem, obsahuje opéry pro chodidla uZivatele a dalsi prvky
sledovani polohy. Opéry jsou zde vytvoreny jako dvojice motorizovanych pojizdnych plosin 10,
kazda s pojezdovym ustrojim 1, umisténym pod touto pojizdnou plosinou 10, a s vrchni plochou
101 na kazd¢ pojizdné plosiné 10, o rozmérech, odpovidajicich velikosti chodidla ¢lovéka, kde
pojezdové ustroji 1 je upraveno pro vSesmérovy pohyb pojizdné plosiny 10 a je vybaveno
vlastnimi trakénimi krokovymi elektromotory 11 s napojenim na fidici, snimaci a komunika¢ni
jednotku 13 a na vlastni zdroj 14 energie pojizdné plosiny 10, pfiCemz soucasné fidici, snimaci a
komunikaéni jednotka 13 je propojena s¢ spodnim optickym systémem 15, upravenym pro
sledovani 2D polohy pojizdné plosiny 10 a s vrchnim opticko-mechanickym systémem 16,
upravenym pro sledovani 3D polohy chodidla 17 uZivatele, a pfitom je pojizdna plosina 10
vybavena v oblasti vrchni plochy 101 vrchnimi nosnymi deskami 1010, opfenymi o senzory 162
méfteni sily zatéZe od chodidla 17 na tuto vrchni plochu 101, propojenymi téz na fidici, snimaci a
komunikacni jednotku 13, kde fidici, snimaci a komunikac¢ni jednotky 13 obou pojizdnych plosin
10 jsou upraveny alesponl pro vzajemnou nizkolatenéni komunikaci mezi obéma pojizdnymi
plosinami 10. S vyhodou zde spodni opticky systém 15 pro 2D sledovani polohy pojizdné plosiny
10 je vytvofen na principu snimani a vyhodnoceni obrazu z vysokorychlostni kamery a soucasné
vrchni opticko-mechanicky systém 16 pro 3D sledovani polohy chodidla 17 uzivatele je vytvofen
na principu snimani a vyhodnoceni obrazu z Sirokouhlé kamery 161 s infraCervenym pfisvitem
1610, umisténé uprostied vrchni plochy 101 kazdé pojizdné plosiny 10. Vyhodné€ zde také vrchni
nosn¢ desky 1010 jsou neseny v pruzném ulozeni a pro méfeni sily od zatéze od chodidel 17
uzivatele jsou vzdy vybaveny dvojici senzora 162 typu FSR, tzn. force-sensor rezistor.
Konkrétn¢ zde kazdé pojezdové ustroji 1 obsahuje 4 pojezdove jednotky 110 s pojezdovymi koly
1101, kazdé takové kolo s mechanickym propojenim na trakéni krokovy elektromotor 11.
Pojezdova kola 1101 jsou zde volena jako tzv. pivotovana kola, kde kazdé pojezdové kolo 1101
ma vlastni pohon svym trakénim krokovym elektromotorem 11 a vsechna pojezdova kola 1101
jsou se svymi pojezdovymi jednotkami 110, jednak spolu navzajem, jednak ve vazbé na, jejich
nataceni pohanéjici, nataceci krokovy elektromotor 12, a to ve vztahu k nataceni kolem svisl¢
osy, spfazena ozubenym femenem 120. Pojezdova kola 1101 mohou byt také pouzita v provedeni
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typu Mecanum, jak patrmo na obr.3. V kazd¢ pojizdné plosingé 10 je pak jest€ uloZena fidici,
snimaci a komunika¢ni jednotka 13, ktera je vytvorena ve form¢ jednodeskového pocitace.

Funkce celého zafizeni je nasledujici. Osoba, jejiz pohyb ma byt sniman a zaznamenan pro
zpracovani v oblasti virtualni reality, se postavi chodidly 17 na ob& pojizdné ploSiny 10 a
zapocne s pohybem typu chuze. Pfitom posouva nohu, spocivajici na jedné pojizdné plosing 10,
vzad a po dokonceni pohybu v délce, resp. v rozpéti kroku se noha, resp. chodidlo 17,
nadzvedava a piesouva se ve vysi, odpovidajici opét piirozenému pokracovani pohybu pii
skute¢né chuzi, vpred. Pii tomto pohybu chodidla 17 ve vysi a vpfed je nadzvednuti nohy
detekovano odlehéenim tlakovych senzorti 162 typu FSR v homi plose 101 pojizdné plosiny 10 a
smér pohybu nohy, resp. chodidla 17, ve vysi je sledovan vysokorychlostni kamerou 161 na
vrchni plose 101 této pojizdné plosiny 10. Tak je mozno potom ur¢ovat pohyb chodidla 17 i po
dobu jeho nadzvednuti nad vrchni plochu 101 pojizdné plo§iny 10. Podle uvedené detekce
pohybu chodidla 17 piesouva se vlastnim pohonem, tedy véetné potiebného smérového natoceni
pojezdovych kol 1101, 1 pfislusna odlehcena pojizdna plosina 10, a to pravé piesné podle pohybu
nadzvednutého chodila 17, takZe po dokonceni nadzvednutého presunu této nohy, resp. chodidla
17, muze toto chodidlo 17 opét, a to v souladu s pfirozenou fazi doslapnuti chodidla 17, na zavér
kroku, doslapnout zpét na stejnou pojizdnou plosinu 10, ktera se, jak vyse popsano, automaticky
sama piesunula pod zvednutym chodidlem 17 na misto zminéného doslapu. Takto se cyklus
opakuje postupné u jedné a druhé nohy, takZe osoba, jejiz pohyb typu chize je sniman pro
virtudlni realitu, vlastn¢ kraci na misté, pouze v rozsahu kruhové podlozky 18, a to ovSem s
maximalni pfirozenosti, nenaru§ovanou napiiklad setrvacnosti podlozky ¢i pasivnim odporem
podpéry piislusné nohy.

Prumyvslova vyuzitelnost

Zaftizeni podle vynalezu je vyuzitelné predevsim pro snimani pohybu v oblasti virtualni reality,
ale také muze slouZit v medicinské oblasti pro testovani pohybu téla, napf. v ortopedii, resp. v
nasledné rehabilitaci apod.

PATENTOVE NAROKY

1. Zafizeni pro snimani pohybu uZivatele pro systémy virtualni reality, kde zafizeni obsahuje
opéry pro chodidla uzivatele a dalsi prvky sledovani polohy, vyznafené tim, Ze opéry jsou
vytvofeny jako dvojice motorizovanych pojizdnych plosin (10), kazda s pojezdovym ustrojim
(1), umisténym pod touto pojizdnou plosinou (10), a s vrchni plochou (101), uloZenou na kazdé
pojizdné plosin¢ (10), o rozmérech, odpovidajicich velikosti chodidla (17) uzivatele, kde
pojezdové ustroji (1) je upraveno pro vSesmérovy pohyb pojizdné plosiny (10) a je vybaveno
vlastnimi trakénimi krokovymi elektromotory (11) s napojenim na fidici, snimaci a komunikacni
jednotku (13) a na vlastni zdroj (14) energie pojizdné plosiny (10), pficemz souasné je obsazena
fidici, snimaci a komunikacni jednotka (13), ktera je propojena se spodnim optickym systémem
(15), upravenym pro sledovani 2D polohy pojizdné plosiny (10) a s vrchnim opticko-
mechanickym systémem (16), upravenym pro sledovani 3D polohy chodidla (17) uzivatele, a
pfitom je pojizdna plo§ina (10) vybavena v oblasti vrchni plochy (101) vrchnimi nosnymi
deskami (1010), opfenymi o senzory (162) méfeni sily zat¢ze od chodidla (17), pfes vrchni nosné
desky (1010), na tuto vrchni plochu (101), propojenymi téz na fidici, snimaci a komunikacni
jednotku (13), kde fidici, snimaci a komunika¢ni jednotky (13) obou pojizdnych plosin (10) jsou
upraveny alesponl pro vzajemnou nizkolatenéni komunikaci mezi obéma pojizdnymi plo§inami

(10).

2. Zafizeni podle naroku 1, vyznalené tim, Ze spodni opticky systém (15) pro 2D sledovani
polohy pojizdné plosiny (10) je vytvofen na principu snimani a vyhodnoceni obrazu z
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vysokorychlostni kamery, umistén¢ na spodni plose (102) pojizdné plosiny (10), a souCasné
opticko-mechanicky systém (16) pro 3D sledovani polohy chodidla (17) uZivatele je vytvofen na
principu snimani a vyhodnoceni obrazu z Sirokouhlé¢ kamery (161) s infraCervenym piisvitem
(1610), umisténé uprostred, tzn. v ose, vrchni plochy (101) kazdé pojizdné plosiny (10).

3. Zafizeni podle naroku 2, vyznaéené tim, Z¢ vrchni nosn¢ desky (1010) jsou na vrchni plose
(101) ulozeny v pruzném uloZeni a pro méfeni sily od zatéZe od chodidel (17) uzivatele jsou vzdy
vybaveny dvojici senzora (162) typu FSR, tzn. force-sensor rezistor.

4. Zafizeni podle n¢které¢ho z narokti 1 az 3, vyznadlené tim, z¢ kazdé pojezdové tustroji (1)
obsahuje 4 pojezdova kola (1101), uloZenda vzdy ve své pojezdové jednotce (110), kazdé
pojezdové kolo (1101) s mechanickym propojenim na trakéni krokovy elektromotor (11) a
vsechna pojezdova kola (110) jsou, a to s uloZenim ve svych pojezdovych jednotkach (110),
jednak spolu navzajem, jednak ve vazb¢ na je natacejici nataceci krokovy elektromotor (12), a to
ve vztahu k otaceni kolem svislé osy, spfazena ozubenym femenem (120).

5. Zafizeni podle nékterého z naroka 1 az 4, vyznafené tim, Ze pojezdova kola (1101) jsou
volena jako kola typu Mecanum nebo jako tzv. pivotovana kola.

6. Zafizeni podle nékterého z naroka 1 az 5, vyznafené tim, Z¢ fidici, snimaci a komunika¢ni
jednotka (13) je vytvorena ve formé jednodeskového pocitace.

5 vykresu
Seznam vztahovych znacek:

1 - Pojezdové ustroji

10 - Pojizdna ploSina

101 - Vrchni plocha pojizdné plosiny 10
1010 - Vrchni nosna deska vrchni plochy 101
102 - Spodni plocha pojizdné plosiny 10

110 - Pojezdova jednotka pojezdového ustroji 1

1101 - Pojezdové kolo pojezdové jednotky 110

11 - Trakéni krokovy elektromotor

12 - Nataceci krokovy elektromotor

120 - Ozubeny femen

13 - Ridici, snimaci a komunika&ni jednotka

14 - Vlastni zdroj energic pojizdné plosiny

15 - Spodni opticky systém, tvofeny vysokorychlostni kamerou
16 - Vrchni opticko-mechanicky systém

161 - Sirokouhla kamera

1610 - Infracerveny pfisvit Sirokouhlé kamery 161
162 - Senzor typu FSR

17 - Chodidlo uzivatele

18 - Kruhova podlozka
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