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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rownowagi,
przeznaczone w szczegolnosci dla oséb po udarach mézgu, jak réwniez do éwiczen dla dzieci i mio-
dziezy.

Z opisu patentowego US 3454279 A znana jest gra planszowa do rozkfadania na podtodze,
w ktdrej gracze kolejno losujg miejsca, majace postacé okragtych poél. Na wylosowanych miejscach gra-
cze umieszczajg kolejno stopy lub dfonie.

W opisie patentowym nr US 3761084 A zostato ujawnione urzgdzenie do ¢wiczenia rownowagi,
przy pomocy platformy ze zmieniajgcymi sie liczbami. Urzadzenie ma forme gry, w ktérej udziat biorg
dwie osoby. Zadaniem tych os6b jest wylosowanie kart z ciggiem liczb, ktére nastepnie nalezy wskazac
na platformie utrzymujac jg jednoczes$nie w rownowadze.

Z opisu patentowego nr US 5156409 A znana jest gra ¢wiczgca koordynacje ruchowg dziecka
przeskakujgcego pomiedzy kolejnymi obszarami planszy, roztozonej na podtodze. Plansza ta posiada
antyposlizgowg powierzchnie, na ktérej mogg by¢ umieszczone zaréwno obrazki, jak i liczby.

Z opisu zgtoszeniowego wynalazku nr US 20050073105 A1 znana jest gra przeznaczona do ¢wi-
czenia koordynacji ruchowej z zastosowaniem réznych tekstur powierzchni.

Z opisu zgtoszeniowego wynalazku JP 2004136052 A1 znane jest rozwigzanie maty do balanso-
wania, ktéra posiada poduszki wypetnione wodg albo powietrzem o réznych wysokos$ciach i twardo-
Sciach. Mata wykorzystywana jest przede wszystkim do rehabilitacji 0s6b upos$ledzonych fizycznie albo
do rozwoju niemowlat.

W opisie zgtoszeniowym wynalazku CN 106974654 A zostata ujawniona budowa wktadki do buta,
ktéra umozliwia pomiar nacisku stopy podczas treningu rehabilitacyjnego ztamanej koriczyny. Korpus
wkiadki ztozony jest z czterech warstw: warstwy gornej wykonanej z miekkiego, odpornego na $cieranie
i zuzycie materiatu, kolejnej warstwy z twardej ptyty, nastepnie warstwy posiadajacej czujniki tensome-
tryczne oraz warstwy dolnej ze stalowej ptyty o wiekszej grubosci.

Z opisu zgtoszeniowego wynalazku CN 101278788 A znany jest czujnik cinienia typu punktowo-
kontaktowego zawierajgcy miekkg podstawe nosng, przetwornik cisnienia i dtawik przenoszgcy obcig-
zenie. Miekka podstawa nosna jest wyposazona w przetwornik ci$nienia. Dolna strona przetwornika
ci$nienia jest wyposazona w oporowy czujnik tensometryczny, zas jego gérna strona jest wyposazona
w dtawik przenoszacy obcigzenie.

Z opisu zgtoszeniowego wynalazku JP 2008229359 A znane s3 panel, mata, aparat oraz sposéb
do pomiaru czynnikéw biologicznych, zwtaszcza dotyczacych uktadu oddechowego lub pulsu.

W opisie zgtoszeniowym wynalazku JP 2001340308 A zostat ujawniony detektor nieprawidtowych
danych z organizmu, ktéry wyposazony jest w czujnik tensometryczny do wykrywania czestosci akgcji
serca i oddychania cztowieka podczas snu.

Z opisu zgtoszeniowego wynalazku FR 2788595 A1 znane jest urzgdzenie do pomiaru i ustalania
poziomu komfortu materaca albo siedzenia, na podstawie ciezaru oraz morfologii uzytkownika. Urza-
dzenie sktada sie z ostony, w ktérej znajdujg sie wbudowane wrazliwe na odksztatcenie czujniki w po-
staci elastycznej tasmy, ktére umieszczone sg pomiedzy dwoma ptytkami pokrywy. Czujniki majg moz-
liwos¢é rozciggniecia na dtugos¢ wynoszacg od 50 do 70 procent szeroko$ci materaca w ktérym sg in-
stalowane i sg wyposazone w czesci tensometryczne.

Z opisu patentowego EP 1093755 A1 znane jest urzadzenie do pomiaru parametréw lezacej
osoby. Posiada ono czujniki, ktére umieszczone sg w materacu obszarze klatki piersiowej i czesSci krzy-
zowej lezgcego na nim cztowieka. Czujniki sg rozmieszczone symetrycznie albo asymetrycznie. Co naj-
mniej jeden czujnik jest oporowym czujnikiem tensometrycznym. Czujniki w obszarze klatki piersiowej
mierzg parametry dynamiczne takie jak bicie serca lub oddech, natomiast czujniki w obszarze czesci
krzyzowej cztowieka mierzg parametry statyczne, ktére sg niezalezne od tego, czy pacjent lezy na ple-
cach, czy na brzuchu.

Ze stosowania znane jest rowniez rozwigzanie automatycznej strzatki do gry Twister, przedsta-
wione na stronie http://www.twister.keller.info.pl/. To znane rozwigzanie pozwala na losowe wybieranie
czesci ciata, ktére powinny zostaé umieszczone na planszy oraz miejsc ich umieszczenia, jak réwniez
koloréw. Dzieki eliminacji koniecznosci losowania mechaniczng strzatkg mozliwy jest udziat w grze
wszystkich zainteresowanych osob, bez koniecznosci oddelegowania jednej osoby do losowania
ruchow.
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Celem wynalazku jest opracowanie nowego urzgdzenia mechatronicznego, zwtaszcza do reha-
bilitacji rownowagi, ktére umozliwia kontrolowanie poprawnosci wykonywanych przez uzytkownika
ruchow.

Urzadzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rbwnowagi, zawierajgce mate o ksztatcie
prostopadto$cianu o zaokrgglonych rogach i o dwoch réownolegtych Scianach majgcych wiekszg po-
wierzchnie niz pozostate jego Sciany oraz pokrytych antypos$lizgowg powierzchniag, na ktérej umiesz-
czone sg moduty czynnos$ciowe, wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze mata osadzona jest na
obudowie dolnej, ktéra posiada zasobnik, w ktérym umieszczony jest mikrokomputer, zas ten mikro-
komputer jest potgczony z matg za pomocg dwukierunkowej magistrali, a ponadto kazdy modut czyn-
nosciowy posiada obudowe goérng, pod ktérg umieszczony jest co najmniej jeden czujnik nacisku, co
najmniej jeden silnik wibracyjny oraz co najmniej jedna dioda RGB, przy czym co najmniej jedna dioda
RGB oraz co najmniej jeden czujnik nacisku sg potgczone z dwukierunkowg magistralg. Korzystnie
diody RGB ufozone sg na obwodzie modutu czynno$ciowego, zas czujniki nacisku umieszczone sg na
obwodzie modutu czynno$ciowego, przy czym jeden czujnik nacisku umieszczony jest w miejscu cen-
tralnym modutu czynnos$ciowego, a mikrokomputer wyposazony jest w dotykowy wysSwietlacz, zas na
spodniej stronie obudowy dolnej jest materiat antyposlizgowy.

Dalsze korzysci uzyskiwane sg, jezeli modutdw czynnosciowych jest co najmniej trzydziesSci
sze$é, korzystnie modutdw czynnosSciowych jest trzydzieSci sze$é, przy czym moduty czynnosciowe
utozone sg w rzedach, korzystnie utozone sg w ksztatt kwadratu, a modut czynno$ciowy ma $rednice
co najmniej 100 mm, korzystnie ma Srednice 100 mm, za$ mata ma diugos¢ 1650 mm i szeroko$é
1650 mm, albo modut czynno$ciowy ma $rednice 150 mm, zas mata ma dtugo$¢ 1950 mm i szeroko$é
1950 mm.

Dalsze korzysSci uzyskiwane sg, jezeli na macie umieszczone sg moduty bierne, zas moduty
bierne sg cztery, przy czym moduty bierne sg umieszczone pomiedzy modutami czynno$ciowymi,
a powierzchnia gérna maty, powierzchnie gérne modutéw czynnos$ciowych oraz powierzchnie gérne
modutéw biernych umieszczone sg na jednej ptaszczyznie.

Kolejne korzysci uzyskuje sie, jes$li mata wykonana jest z materiatu elastycznego, za$ obudowa
gorna modutu czynnos$ciowego jest przezroczysta, a ponadto ma ksztatt kota albo kwadratu, albo tréj-
kata, za$ do obudowy dolnej zamocowane jest co najmniej jedno lustro, przy czym lustro zamocowane
jest na zasobniku, a ponadto lustro zamocowane jest ruchomo, korzystnie lustro posiada zmieniany kat
nachylenia wzgledem maty.

Nastepne korzysSci uzyskiwane sg, jezeli na zasobniku obok lustra zamocowana jest co najmniej
jedna kamera, przy czym kamera jest osadzona na wysiegniku, a ponadto na lustrze osadzona jest co
najmniej jedna kamera, za$ osadzenie kamery jest na mocowaniach, a mocowania sg ruchome, przy
czym mocowania sg na srodku gérnej krawedzi lustra lub na bocznych krawedziach lustra.

Urzadzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rbwnowagi, bedace przedmiotem wyna-
lazku, przeznaczone jest w szczegoInosci dla os6b po udarach mézgu albo dla dzieci lub mtodziezy.
Dzieki zastosowaniu czujnikdéw nacisku oraz silnikow wibracyjnych mozliwe jest sprawowanie kontroli
nad doktadnoscig wykonywania ruchéw przez osobe éwiczgcg. Ponadto urzgdzenie umozliwia osobie
éwiczgcej obserwowanie wykonywania przez nig ruchoéw zaré6wno na monitorze, poprzez obraz uzyski-
wany z zamocowanej na lustrze kamery, jak i na samym lustrze poprzez obserwacje odbicia sylwetki
osoby éwiczgcej. Stosowanie przedmiotowego urzgdzenia daje mozliwos$¢ polepszenia jakosci prowa-
dzonych éwiczen usprawniajgcych oraz wprowadza aspekt zabawy i edukacji. Opracowane urzadzenie
zapewnia mozliwo$¢ wzmocnienia ogéinej kondycji zdrowotnej pacjenta, éwiczenia rbwnowagi i precyz;ji
wykonywanych mchéw, koncentrujgc sie przy tym w szczegdinosci na poprawie dziatania uktadu mie-
Sniowego, nerwowego czy stawowego osoby éwiczacej. Realizowane programy ¢éwiczen z zastosowa-
niem urzgdzenia wprowadzajg elementy koordynacji mchowej. Urzgdzenie wskazuje uzytkownikowi jak
ma przebiegad ruch, sprawdza prawidtowo$é wykonania danego ruchu oraz wprowadza aspekt zabawy,
wymuszajgc na osobie ¢wiczgcej wykonywanie zabawnych mchéw zgodnie z poleceniami wyswietla-
nymi na monitorze. Cato$¢ realizowanego usprawniania przy pomocy przedmiotowej maty, odbywa sie
Z zastosowaniem szeroko rozumianego sprzezenia zwrotnego — bioofeedbacku. Urzadzenie daje moz-
liwo$¢ aktywowania i dezaktywowania dostepnych modutéw czynnosciowych, konfigurujgc tym samym
obszar mozliwych mchéw w zalezno$ci od aktualnej kondycji zdrowotnej pacjenta. Dzieki zastosowaniu
podswietlanych przez diody RGB modutéw czynnos$ciowych, ktére sygnalizujg miejsce, na ktére nalezy
potozyé dang konczyne i komunikatom wy$wietlanym na monitorze, mozliwe jest éwiczenie z innym
uzytkownikiem lub z rehabilitantem. Urzadzenie umozliwia réwniez sporzadzanie raportéw z postepow
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prowadzonych éwiczen oraz prowadzenie diagnostyki na podstawie uzyskiwanych przez osobe ¢wi-
czacg wynikdw.

Przedmiot wynalazku jest blizej wyjasniony w przyktadach wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia urzgdzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rownowagi w widoku izome-
trycznym z przodu, gory i lewego boku, fig. 2 — to samo urzadzenie w widoku z gory, fig. 3 — to samo
urzadzenie w widoku z przodu, fig. 4 — to samo urzadzenie z uwidocznionym mikrokomputerem w wi-
doku z géry, fig. 5 — modut czynno$ciowy ze $ciggnietg obudowg gérng w powiekszeniu w widoku
z gory, fig. 6 — urzadzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rbwnowagi z kamerg umieszczong
na obudowie lustra w widoku z przodu, natomiast fig. 7 — to samo urzadzenie w widoku z gory.

Urzadzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rownowagi w pierwszym przyktadzie wy-
konania na fig. 1+5 zawiera mate 1 osadzong na obudowie dolnej 2. W zasobniku 3 obudowy dolnej 2
umieszczony jest mikrokomputer 4, ktdry potgczony jest z matg 1 dwukierunkowg magistralg. Na spod-
niej stronie obudowy dolnej 2 umieszczony jest materiat antyposlizgowy. Mikrokomputer 4 wyposazony
jest w dotykowy wys$wietlacz 5. Mata 1 wykonana jest z materiatu elastycznego, antyposlizgowego,
amortyzujgcego ewentualny upadek uzytkownika. Na macie 1 osadzonych jest trzydziesci sze$¢ modu-
téw czynnosciowych 6 w rzedach tworzgc kwadrat, ktérego kazdy bok ztozony jest z sze$ciu modutéw
czynnosciowych 6. Kazdy modut czynnosciowy 6 ma Srednice 100 mm, a dtugo$é maty 1 wynosi
1650 mm, zas$ jej szeroko$¢ wynosi 1650 mm. Modut czynnoS$ciowy 6 posiada przezroczystg obudowe
gorng 7 majacg ksztatt okregu. Pod kazdym modutem czynno$ciowym 6 umieszczone sg diody RGB 8,
czujniki nacisku 9 oraz silnik wibracyjny 10, ktére potgczone sg z magistralg. Diody RGB 8 umieszczone
sg pod obudowg gérng 7 na obwodzie modutu czynnos$ciowego 6. Czujniki nacisku 9 rozmieszczone sg
pod obudowg gérng 7 na obwodzie modutu czynno$ciowego 6 pomiedzy diodami RGB, przy czym jeden
z czujnikdw nacisku 8 umieszczony jest w centralnej cze$ci modutu czynnosciowego 6. Natomiast silnik
wibracyjny 10 umieszczony jest pod obudowg gérng 7 pomiedzy centralnie utozonym czujnikiem naci-
sku 8, a obwodem modutu czynno$ciowego 6.

Na macie 1, pomiedzy rzedami modutdéw czynnosciowych 6 oraz pomiedzy samymi modutami
czynnosciowymi 6, umieszczone sg cztery moduty bierne 11, z tym, ze jeden modut bierny 11 umiesz-
czony jest pomiedzy drugim a trzecim rzedem modutéw czynnos$ciowych 6, dwa moduty bierne 11
umieszczone sg pomiedzy trzecim a czwartym rzedem modutéw czynnos$ciowych 6, natomiast jeden
modut bierny 11 umieszczony jest pomiedzy czwartym a pigtym rzedem modutéw czynnos$ciowych 6.
Moduty bierne 11 sg oznaczone innym kolorem niz moduty czynnos$ciowe 6 i majg na gérnej powierzchni
oznaczenie X. Moduty bierne 11 przeznaczone sg do umieszczania na nich stép bez uruchamiania
modutu czynnos$ciowego 6. Powierzchnia gérna maty 1, powierzchnie gérne modutédw czynnos$ciowych
6 oraz powierzchnie gérne modutéw biernych 11 umieszczone sg na jednej ptaszczyznie. Do obudowy
podstawowej 2 na zasobniku 3 zamocowane jest lustro 12, przy czym mocowanie to jest ruchome
i umozliwia zmiane kata nachylenia tego lustra 12 do maty. Na zasobniku 3, obok lustra 12 umieszczony
jest wysiegnik 13,na ktérym osadzona jest kamera 14.

Sposbb prowadzenia éwiczen z wykorzystaniem urzgdzenia mechatronicznego, zwtaszcza do
rehabilitacji rbwnowagi polega na tym, ze osobe éwiczgcg ustawia sie na macie 1 na wyznaczonym
przez rehabilitanta module biernym 11. Na wy$wietlaczu 5 obrazuje sie moduty czynnosSciowe 6, ktére
osoba ¢éwiczgca dotyka zadang konczyng dolng. Za pomocg czujnika nacisku 9 sprawdza sie prawi-
dtowe utozenie konczyny na module czynno$ciowym 6 oraz powoduje sie drganie silnika wibracyjnego
10, a za pomocg diod RGB 8 podswietla sie ten modut czynnoéciowy 6, na ktérym konczyna zostata
ustawiona prawidtowo. Prawidtowo$¢ ustawienia konnczyny na module czynnosciowym 6 oznacza sie
réwniez wybranym sygnatem dzwiekowym, innym niz sygnat dzwiekowy oznaczajacy btedne utozenie
tej konczyny. Osoba éwiczgca na biezgco obserwuje poprawno$é wykonywanych zadan poprzez ob-
serwacje odbicia swojej sylwetki w lustrze 12, ktérego kat nachylenia jest ustawiony tak, aby dawaé jak
najlepszy obraz osoby éwiczgcej. Ponadto przebieg ¢wiczen nagrywa sie przy uzyciu kamery 14. Na-
grania wykorzystuje sie do analizy poprawnosci przebiegu ¢wiczen i korekty btedéw popetnianych pod-
czas ich wykonywania.

Urzadzenie mechatroniczne, zwlaszcza do rehabilitacji rbwnowagi w drugim przyktadzie wykona-
nia na fig. 6+7 zawiera mate 1 osadzong na obudowie dolnej 2. W zasobniku 3 obudowy dolnej 2
umieszczony jest mikrokomputer 4, ktdry potgczony jest z matg 1 dwukierunkowg magistralg. Na spod-
niej stronie obudowy podstawowej 2 umieszczony jest materiat antypos$lizgowy. Mikrokomputer 4 wy-
posazony jest w dotykowy wy$wietlacz 5 umieszczony na zasobniku 3 obudowy dolnej 2. Mata 1 wyko-
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nana jest z materiatu elastycznego, antypos$lizgowego, amortyzujgcego ewentualny upadek uzytkow-
nika. Na macie 1 osadzonych jest trzydziesci sze$¢ modutéw czynnosciowych 6 w rzedach tworzac
kwadrat, ktérego kazdy bok ztozony jest z szeSciu modutéw czynnosciowych 6. Kazdy modut czynno-
Sciowy 6 ma bok o dtugosci 150 mm, a dlugo$¢ maty 1 wynosi 1950 mm, za$ jej szeroko$é wynosi
1950 mm. Modut czynnos$ciowy 6 posiada przezroczystg obudowe goérng 7 majgcg ksztatt kwadratu.
Pod kazdym modutem czynno$ciowym 6 umieszczone sg diody RGB 8, czujniki nacisku 9 oraz silnik
wibracyjny 10, ktére potgczone sg z magistralg. Diody RGB 8 umieszczone sg pod obudowg goérng 7
na obwodzie modutu czynno$ciowego 6. Czujniki nacisku 9 rozmieszczone sg pod obudowg gérng 7 na
obwodzie modutu czynnos$ciowego 6 pomiedzy diodami RGB, przy czym jeden z czujnikbédw nacisku 8
umieszczony jest w centralnej czesci modutu czynnosciowego 6. Natomiast silnik wibracyjny 10 pod
obudowg goérng 7 umieszczony jest pomiedzy centralnie utozonym czujnikiem nacisku 8, a obwodem
modutu czynnoéciowego 6. Na macie 1, pomiedzy rzedami modutéw czynnosciowych 6 oraz pomiedzy
tymi modutami czynno$ciowymi 6, umieszczone sg cztery moduty bierne 11, z tym, ze jeden modut
bierny 11 umieszczony jest pomiedzy drugim a trzecim rzedem modutéw czynnos$ciowych 6, dwa mo-
duty bierne 11 umieszczone sg pomiedzy trzecim a czwartym rzedem modutéw czynno$ciowych 6, na-
tomiast jeden modut bierny 11 umieszczony jest pomiedzy czwartym a pigtym rzedem modutéw czyn-
nosciowych 6, Moduty bierne 11 sg oznaczone innym kolorem niz moduty czynnos$ciowe 6 i majg na
gornej powierzchni oznaczenie X. Moduty bierne 11 przeznaczone sg do umieszczania na nich stép bez
uruchamiania modutu czynno$ciowego 6. Powierzchnia gérna maty 1, powierzchnie gérne modutéw
czynnos$ciowych 6 oraz powierzchnie gérne modutéw biernych 11 umieszczone sg na jednej ptaszczyz-
nie. Do zasobnika 3 obudowy dolnej 2 zamocowane jest lustro 12, przy czym mocowanie to jest ru-
chome i umozliwia zmiane kata nachylenia tego lustra 12 do maty 1. Na $rodku gérnej krawedzi lustra
12 umieszczone jest ruchome mocowanie 15, na ktérym osadzona jest kamera 14.

Sposbb prowadzenia éwiczen z wykorzystaniem urzgdzenia mechatronicznego, zwtaszcza do
rehabilitacji rownowagi polega na tym, ze osobe éwiczgcg ustawia sie na macie 1. Informacje o miejscu
ustawienia osoby ¢éwiczgcej wysSwietla sie na wyswietlaczu 5. Moduty czynnos$ciowe 6, ktére podczas
éwiczen dotyka osoba éwiczaca, podsSwietla sie przez zapalanie diod RGB 8. Za pomocg czujnika naci-
sku 9 sprawdza sie prawidtowe utozenie konczyny na module czynnosSciowym 6 oraz powoduje sie
drganie silnika wibracyjnego 10, a za pomocg diod RGB 8 pods$wietla sie ten modut czynnos$ciowy 6, na
ktérym konczyna zostata ustawiona prawidtowo. Prawidtowos$¢ ustawienia konczyny na module czyn-
nosSciowym 6 oznacza sie rowniez wybranym sygnatem dzwiekowym, innym niz sygnat dzwiekowy
oznaczajacy btedne utozenie tej konczyny. Osoba ¢wiczgca na biezgco obserwuje poprawno$é wyko-
nywanych zadan poprzez obserwacije odbicia swojej sylwetki w lustrze 12, ktérego kgt nachylenia jest
ustawiony tak, aby dawac jak najlepszy obraz osoby éwiczacej. Ponadto przebieg éwiczen nagrywa sie
przy uzyciu kamery 14. Nagrania wykorzystuje sie do analizy poprawno$ci przebiegu éwiczen i korekty
btedéw popetnianych podczas ich wykonywania. Przy uzyciu mikrokomputera 4 generuje sie raporty
z postepu w ¢wiczeniach osoby éwiczgcej. Ponadto osoba prowadzgca éwiczenia lub rehabilitant sterujg
szybkoscig prowadzenia éwiczen za pomocg aplikacji w telefonie poprzez mikrokomputer 4 posiadajacy
dedykowane oprogramowanie.

Wykaz oznaczen rysunkowych

1 - mata
2 — obudowa dolna
3 - zasobnik

4 — mikrokomputer
5 — wysSwietlacz
6 — modut czynnos$ciowy
7 — obudowa goérna
8 — dioda RGB
9 — czujnik nacisku
10 - silnik wibracyjny
11 — modut bierny

12 - lustro
13 — wysiegnik
14 —kamera

15 — mocowanie



10.

11.

12.
13.

14.

15.

16.

17.
18.

19.

20.

21.

22.

23.

PL 236 466 B1

Zastrzezenia patentowe

. Urzadzenie mechatroniczne, zwtaszcza do rehabilitacji rownowagi, zawierajgce mate o ksztat-

cie prostopadto$cianu o zaokraglonych rogach i o dwéch réwnolegtych $cianach majgcych
wiekszg powierzchnie niz pozostate jego Sciany oraz pokrytych antypos$lizgowg powierzchnig,
na ktérej umieszczone sg moduty czynnosciowe, znamienne tym, ze mata (1) osadzona jest
na obudowie dolnej (2), ktéra posiada zasobnik (3), w ktérym umieszczony jest mikrokomputer
(4), zas ten mikrokomputer (4) jest potgczony z matg (1) za pomoca dwukierunkowej magi-
strali, a ponadto kazdy modut czynnos$ciowy (6) posiada obudowe gérng (7), pod ktérg umiesz-
czony jest co najmniej jeden czujnik nacisku (9), co najmniej jeden silnik wibracyjny (10) oraz
co najmniej jedna dioda RGB (8), przy czym co najmniej jedna dioda RGB (8) oraz co najmniej
jeden czujnik nacisku (9) sg potaczone z dwukierunkowg magistralg.

Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze diody RGB (8) utozone sg na obwodzie
modutu czynnosciowego (6).

Urzadzenie wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienne tym, ze czujniki nacisku (9) umieszczone sg
na obwodzie modutu czynno$ciowego (6).

Urzadzenie wedtug zastrz. 1 albo 2 albo 3, znamienne tym, ze jeden czujnik nacisku (9)
umieszczony jest w miejscu centralnym modutu czynnos$ciowego (6).

Urzadzenie wediug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 4, znamienne tym, ze mikrokomputer
(4) wyposazony jest w dotykowy wyswietlacz (5).

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 5, znamienne tym, ze na spodniej stronie
obudowy dolnej (2) jest materiat antypos$lizgowy.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 6, znamienne tym, ze modutéw czynno-
Sciowych (6) jest co najmniej trzydziesci sze$¢.

Urzadzenie wedtug zastrz. 7, znamienne tym, ze modutéw czynno$ciowych (6) jest trzydzie-
Sci szeéc.

Urzadzenie wedtug ktdérekolwiek z zastrz. od 1 do 8, znamienne tym, ze moduty czynno-
Sciowe (6) utozone sg w rzedach.

Urzadzenie wedtug zastrz. 9, znamienne tym, ze moduty czynno$ciowe (6) utozone s3g
w ksztaft kwadratu.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 10, znamienne tym, ze modut czynno-
Sciowy (6) ma Srednice co najmniej 100 mm.

Urzadzenie wedtug zastrz. 11, znamienne tym, ze modut czynno$ciowy (6) ma Srednice 100 mm.
Urzadzenie wedtug zastrz. 12, znamienne tym, ze mata (1) ma dtugo$¢ 1650 mm i szeroko$é
1650 mm.

Urzadzenie wedtug zastrz. 11, znamienne tym, ze modut czynno$ciowy (6) ma Srednice
150 mm.

Urzadzenie wedtug zastrz. 14, znamienne tym, ze mata (1) ma dtugo$¢ 1950 mm i szeroko$é
1950 mm.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 15, znamienne tym, ze na macie (1)
umieszczone sg moduly bierne (11).

Urzadzenie wedtug zastrz. 16, znamienne tym, ze moduty bierne (11) sg cztery.

Urzadzenie wediug zastrz. 16 albo 17, znamienne tym, ze moduty bierne (11) sg umiesz-
czone pomiedzy modutami czynnos$ciowymi (6).

Urzadzenie wedtug zastrz. 16 albo 17 albo 18, znamienne tym, ze powierzchnia gbérna maty
(1), powierzchnie gérne modutéw czynnosciowych (6) oraz powierzchnie gérne modutéw bier-
nych (11) umieszczone sg na jednej ptaszczyznie.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 19, znamienne tym, ze mata (1) wyko-
nana jest z materiatu elastycznego.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 20, znamienne tym, ze obudowa gérna
(7) modutu czynno$ciowego (6) jest przezroczysta.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 21, znamienne tym, ze obudowa gérna
(7) modutu czynno$ciowego (6) ma ksztatt kota.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 21, znamienne tym, ze obudowa gérna
(7) modutu czynno$ciowego (6) ma ksztait kwadratu.
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Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 21, znamienne tym, ze obudowa gérna
(7) modutu czynno$ciowego (6) ma ksztatt tréjkata.

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 1 do 24, znamienne tym, ze do obudowy
dolnej (2) zamocowane jest co najmniej jedno lustro (12).

Urzadzenie wedtug zastrz. 25, znamienne tym, ze lustro (12) zamocowane jest na zasobniku (3).
Urzadzenie wediug zastrz. 24 albo 25, znamienne tym, ze lustro (12) zamocowane jest
ruchomo.

Urzadzenie wedtug zastrz. 27, znamienne tym, ze lustro (12) posiada zmieniany kat nachy-
lenia wzgledem maty (1).

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 25 do 28, znamienne tym, ze na zasobniku
(3) obok lustra (12) zamocowana jest co najmniej jedna kamera (14).

Urzadzenie wedtug zastrz. 29, znamienne tym, ze kamera (14) jest osadzona na wysie-
gniku (13).

Urzadzenie wedtug ktéregokolwiek z zastrz. od 25 do 30, znamienne tym, ze na lustrze (12)
osadzona jest co najmniej jedna kamera (14).

Urzadzenie wedtug zastrz. 31, znamienne tym, ze osadzenie kamery jest na mocowa-
niach (15).

Urzadzenie wedtug zastrz. 32, znamienne tym, ze mocowania (15) sg ruchome.

Urzadzenie wedtug zastrz. 32 albo 33, znamienne tym, ze mocowania (15) sg na $rodku
gornej krawedzi lustra (12).

Urzadzenie wedtug zastrz. 32 albo 33 albo 34, znamienne tym, ze mocowania (15) sg na
bocznych krawedziach lustra (12).
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Rysunki
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Fig. 5
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