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Systém ke sledovani kiirovcovych aktivit

Oblast techniky
Technické feSeni se tykda systému pro sledovani karovcovych aktivit v lesnich porostech

v libovolné casti roku bez ohledu na povétrnostnich podminkadch za ucCelem piedchazeni
kalamitnich stavi a pro cilenou likvidaci ohnisek napadeni v fadu jednotek stromt.

Dosavadni stav techniky

V posledni dekadé panovalo v Ceské republice vyrazné teplé a suché pocasi, které vyrazné ptispélo
k rozvoji karovcové kalamity. Kirovcova kalamita se postupné rozsitila ze severni a stfedni
Moravy pies Vysoéinu do jiznich, stfednich a severnich Cech. Na rozpadu smrkovych porosti ve
vyjmenovanych oblastech se podileji ptedevs§im druhy lykozrout smrkovy, lykozrout seversky,
které misty doprovazi lykozrout leskly. VSechny uvedené druhy lykozZrouta jsou dle Ceské
legislativy povazovany za kalamitni. S nastupem klrovcové kalamity a se zménou ktirovcovych
aktivit vlivem teplejSiho a suchého pocasi stdvajici metody sledovani kiirovcovych aktivit jiz
nejsou dostatecné.

Mezi znamé a hojné pouzivané metody sledovani kiirovcovych aktivit patii kontrola zavrt,
kontrola drtinek a otravené lapaky.

Prvni uvedenou znamou metodou sledovani kiirovcovych aktivit je kontrola drtinek, které po
napadeni stromu lykoZrouti vyhrnuji ze zavrti. Drtinky tthovym plsobenim padaji k paté kmene
stromu, kde se jich pii silném napadeni nachazi pozorovatelna vrstva, mnohdy i o primérné sile
1 cm. Na druhou stranu v ptipadé destivého, ¢i vétrného, pocasi je zptisob sledovani ktirovcovych
aktivit velice ztiZzen tim, Ze dojde k odplaveni, nebo k odvanuti, drtinek do lesni hrabanky. Tato
metoda je nevyhodna rovnéz u stromil napadenych ve vyskach, kdy dojde pii padu drtinek k jejich
rozptylu do okoli i za dobrych povétrnostnich podminek.

Druhé z uvedenych znamych metod, a to kontrola zavrtli, se povazuje za nejuc¢innéjsi ochranu
vyhledavani napadenych stromi pochiizkou v porostu a jejich v€asna asanace. V pridéleném
sektoru lesnici kontroluji pohledem u vybranych stromu existenci zavrti lykozrouti ve vyssich
partiich stromli cca 3 m az 8 m. Z diivodu sledovani vyssich partii stromtl jsou pfi této metode
vyuzivany dalekohledy.

Nevyhody této znamé metody vyhledavani zavrt spocivaji v tom, Ze k jejimu provadéni museji
byt dobré svételné podminky, a to nejen pro optiku dalekohledu, ale také musi byt mozné
dohlédnout na pozorovanou partii stromu ptes vétve. Vyuziti dalekohledi je tedy efektivni zejména
u stromu stojicich na okraji lesniho porostu, aby si mohl lesnik poodstoupit a hledat skulinu mezi
vétvemi. V lesnim prostu, zejména v mladych hustych a stinnych lesich, je nasazeni dalekohledu
témer nemozné. Navic rozpoznani zavrtt vyzaduje od lesnika uréitou zkuSenost, takze neni mozné
vylouceni faktoru lidské chyby. To pfindsi nejistotu urceni napadenych stromt, pti¢emz z divodu
prevence muze byt v piipadé pochyb rozhodnuto o preventivni t€zbé, kterd neziidka byva zbytecna
z divodu likvidace nenapadenych vzrostlych stromt, které posléze v lesnim porostu a v krajiné
chybéji.

V neprospéch uvedené metody dale ptispiva skutecnost, ze diky teplejSimu pocasi se kiirovcové
aktivity premistuji hloubé&ji do lesnich porostl, které nejsou pfili§ osvétlovany dennim svétlem.
Navic nové piichozi druhy lykoZzroutt se z hlediska zavrtii projevuji rizné a také napadaji mnohem
mladsi stromy, nez tomu byvalo dfive. Pfi¢emz porost mladych stromt je zpravidla velice husty
a pfimym pohledem ze zemé neprohlédnutelny.
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Pro neprospéch obou vyse uvedenych metod hovoti také skute¢nost, ze ¢ast populace lykoZroutt
je aktivni jesté tésné pied jejich zimovanim, kdy v podzimnim a v posléze zimnim pocasi nejsou
sledované zavrty a drtinky oné ¢asti populace lykozrouti dobfe viditelné.

Posledni v fadé uvadénou metodou sledovani klirovcovych aktivit jsou stojici otrdvené lapaky.
Toto opatieni je pouzivano za ucelem koncentrace vyznamného mnozstvi populace kiirovct
na pfedem pfipraveném misté€, ze kterého je mozné napadené stromy rychle a bezpe¢né asanovat.
Pfi této metodé jsou vyuzivany pfedevSim mytni porosty, takze ekonomicka Skoda je
minimalizovéna. Tato velmi ucinnd metoda spociva v tom, Ze se nanese kontaktni insekticid
na kmen zivého stromu do vysky zhruba 5 m az 10 m. Na takto pfipraveny strom jsou nasledné
umistény feromonové odparniky k lakani lykozroutd.

Ackoliv vlivem pusobeni insekticidu ziistava oSetfena cast kmene nenapadend, mize eventualné
k naletu dojit v neoSetfenych partiich stromu. Protoze neni mozné riskovat vyrojeni klirovce ze
stromtl pouzitych na otravené lapaky, jsou i tyto stromy asanovany, ackoliv mohou byt v poradku,
aneni mozné je vyuzivat opakované. Tim vznika Skoda jak ekonomickd, tak z pohledu lesniho
porostu i $koda generacni.

V soucasné dobé¢ tedy chybi efektivni metoda sledovani klirovcové aktivity, ktera by pfedchéazela
kalamitnimu rojeni, ktera by dokazala rozeznat stromy k asanaci a stromy uréené k zachovani
v lesnim porostu, a ktera by svoji piesnosti snizila dopady z pohledu ekonomické stranky véci,
z pohledu pfirozené regenerace lesa a z pohledu estetické stranky lesniho porostu.

Ukolem technického feSeni je vytvoreni systému ke sledovani kirovcovych aktivit, ktery by
dokazal rozeznat napadené stromy v lesnim porostu od nenapadenych, ktery by umoziioval rychle
a presné¢ rozpoznat klirovcovou aktivitu, ktery by dokdzal urcit druh IykoZzrouta, ktery by byl
vhodny i pro nezkusené pracovniky bez lesnického vzdélani v ramci masovych kontrolnich akcich,
a ktery by byl pouzitelny bez negativnich dopadti i v téch nejpiisnéji chranénych oblastech.

Podstata technického feSeni

Vytceny ukol je vyfeSen pomoci systému ke sledovani kiirovcovych aktivit v lesnich porostech
podle nasledné uvedeného technického feseni.

Podstata systému ke sledovani kiirovcovych aktivit spociva v tom, Ze je sestaven z alespon jedné
kamery pro potfizovani kamerového zaznamu, dale z teleskopicky vysuvného nosi¢e kamery pro
zvedani kamery k vys$§im partiim kmene zkoumaného stromu, a z alespon jednoho uzivatelského
zobrazovaciho prostfedku pro reprodukci kamerového zaznamu prijimaného z kamer, pficemz je
kamera integrovana do mikropocitate pro zpracovani kamerového zaznamu a opatieného
komunika¢nim modulem pro distribuci kamerového zaznamu do zobrazovaciho uZzivatelského

prosttedku bezdratovou komunikaci.

Vyhody vynalezeného systému spocivaji v tom, zZe systém je z pohledu komponentt konstrukéné
relativné jednoduchou skladackou, takze jeho vyrobni a provozni naklady umozni jeho masové
nasazeni pro zachranu lesnich porosti. Nasazeni systému si bude moci dovolit v podstaté kazdy
majitel lesniho prostu, pficemz je mozné kameru s mikropocitatem sparovat s vlastnimi
uzivatelskymi zobrazovacimi prostfedky, zejména s vlastnimi mobily, tablety a pocitaci. Rovnéz
je vyhodné zvedani kamery podél kmene zkoumaného stromu smérem ke koruné, protoze zvedani
pomoci teleskopicky vysuvného nosice je tiché, ¢imz nerusi lesni zvéf, spolehlivé, robustni, a neni
to v zasad¢ limitovano povétrnostnimi podminkami.

V ramci vynalezeného systému je vyhodné, pokud je kamera opatfena alespon jednim svételnym
zdrojem pro pfisvit, aby v husté korun¢ stromti bylo mozné potizovat kvalitni kamerovy zaznam.
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Také je vyhodné, pokud ma kamera vyménitelny objektiv pro jeho vyménu podle aktualné
panujicich podminek na misté sledovani klirovcovych aktivit.

Dale je vyhodné v ramci vynalezeného systému, pokud je kamera uzplisobena pro pofizovani
kamerového zdznamu v rozliSeni ze skupiny 320x240, 400x380, 640x480, 1024x600, 1900x1420.
Jednotliva rozliSeni jsou optimalni pro riizné uzivatelské zobrazovaci prostredky, jako jsou mobilni
telefony, tablety, pfenosné pocitace atp.

Jako dalsi, se mezi vyhodné provedeni systému podle technického feSeni fadi takové, ve kterém
mikropocita¢ zahrnuje sbérnici propojenou s kamerou pro piijem dat z kamery. Kamerovy zaznam
v podobé nezpracovanych dat je pfenaSen k procesoru, ktery je zpracuje podle instrukci ze
softwarovych moduld. Déle je soucasti mikropocitace datové tlozisté piipojené k procesoru pro
lokalni uloZeni zpracovanych dat a pro ulozeni softwarovych modulti. Dalsi soucasti mikropocitace
je alespon jeden napajeci modul pro elektrické napajeni kamery a mikropocitace.

Je vyhodné, pokud je komunika¢ni modul uzplsoben pro komunikaci technologii Wi-Fi,
nebo technologii Bluetooth, nebo technologii mobilni sit€. Jedna se o nejrozsifengjsi bezdratové
technologie, takze je mala pravdépodobnost, ze by libovolny uzivatelsky zobrazovaci prostfedek
nedokézal s komunikaénim modulem bezdratové komunikovat. Uzivatelsky zobrazovaci
prostfedek je vyhodné tvofen mobilnim telefonem, pfenosnym pocitacem, nebo tabletem, coz jsou
komercné velice hojné rozsifena a dostupna zatizeni.

Ve vyhodném provedeni vynalezeného systému se na datovém ulozisti nachazi vyhodnocovaci
softwarovy modul, fidici softwarovy modul a lokalni databaze pro archivaci dat. Funkce
softwarovych modultl je z jejich nazvu ziejma. Ukolem lokalni databaze je archivovat vysledky
pro pozdé&jsi vyvolani, napt. pokud by doslo ke ztrat¢ komunikace se vzdalenym serverem.

Vramci technického feSeni je vyhodné, pokud je k systému pies komunikacni modul
mikropocitace ptipojen vzdaleny server s alespon jednou databazi znakt klirovcové aktivity. Tato
databaze obsahuje empiricky nahromadéna data, kterd pomahaji s analyzou kamerového zaznamu.

Mezi vyhody technického feSeni se fadi zejména skuteCnost, Ze umoziuje provadét sledovani
ktrovcovych aktivit v hustych lesnich porostech, ve kterych to nebylo stavajicimi metodami
mozné, ¢i vysledkove spésné z pohledu uspésnosti proti kalamitnich zasaht. Navic je technické
feSeni zcela nezdvislé na pocasi a rocnim obdobi, nebot’ umoziiuje nahlizet na borku neptistupnych
partii studovaného stromu, jako by jej sledovalo oko odbornika napiimo. Pii praktickych
zkouskach se ukazalo, ze technické feSeni zasadné prekonava obecny trend nasazovani drond, které
napt. vydavaji zvukové emise, které jsou na provoz energeticky naro¢né, které maji problém se
proplést mezi vétvemi a poridit zabér borky kmene v partiich koruny zkoumaného stromu, které
maji vysoké porizovaci naklady a vyzaduji odborné pilotni dovednosti, a které pii siln€jSim vétru
nemohou pracovat. Technické feseni je vhodné pro obsluhu z fad brigaddnikd, ktefi nemuseji znat
znaky kiirovcovych aktivit, kteti nebyvaji pfili§ opatrni pfi manipulaci a mohou zavazovat o vétve.
Technické feseni pfindsi ekonomické vyhody, kdy diky jeho nasazeni si mohou lesni porosty udrzet
zdravé statné stromy, nebo kdy jsou jesté mladé stromy usetfeny od preventivni té€zby.

Objasnéni vykresu

Uveden technické feSeni bude blize objasnéno na nasledujicich vyobrazenich, kde:

obr. 1 znazornuje blokové schéma systému ke sledovani ktirovcovych aktivit.
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Piiklad uskute¢néni technického feSeni

Rozumi se, Ze dale popsané a zobrazené konkrétni piipady uskute¢néni technického feseni jsou
predstavovany pro ilustraci, nikoliv jako omezeni technického feSeni na uvedené priklady.
Odbornici znali stavu techniky najdou nebo budou schopni zajistit za pouziti rutinniho
experimentovani vétsi ¢i mensi pocet ekvivalentli ke specifickym uskute¢nénim technického
feSeni, ktera jsou zde popsana.

Pracovnik, at’ uz odbornik, ¢i brigadnik, se pted zacatkem sledovani klirovcovych aktivit v lesnim
porostu vybavi teleskopicky vysuvnym nosi¢em 1. Teleskopicky vysuvny nosic 1 je ve slozeném
stavu ty¢ z n¢kolika segmentli zasunutych do sebe, kterd je na jednom konci opatiena tichopovou
plochou pro ruce a na druhém konci drzadkem kamery 2. Teleskopicky vysuvny nosi¢ 1 musi byt
z pevnych a lehkych material, aby jej obsluha unesla, dokazala sjeho pomoci vyzdvihnout
kameru 2 podél kmene zkoumaného stromu do jeho vyssich partii, idealné az do vysky 12 m od
urovné terénu.

Dale se obsluha vybavi kamerou 2, ktera je v ramci vynalezeného systému integrovana do jednoho
celku s mikropocitatem 6, aby spolecné s nim vytvofila jeden celek ukryty v tuhém télese pro
ochranu pfed mechanickym poskozenim, napi. zavadénim o vétveé. Kamera 2 se k teleskopicky
vysuvnému nosici 1 odnimateln¢ upevituje zamkovym mechanismem s aretaci proti svévolnému
rozpojeni.

Posledni ¢lankem vybavy je uzivatelsky zobrazovaci prostiedek 4, kterym je napt. osobni chytry
telefon, Ci tablet atp. Obsluha si vybere variantu bezdratové komunikace mezi uzivatelskym
zobrazovacim prostfedkem 4 a kamerou 2 s mikropocitacem 6, napt. Wi-Fi technologii, vytvoti
sitové propojeni a posléze mize s kamerou 2 s mikropocitacem 6 pracovat pies svilj uzivatelsky
zobrazovaci prostiedek 4.

Nasledné pracovnik pfistoupi k paté kmene zkoumaného stromu. U paty kmene zkoumaného
stromu stoji tak, aby byl schopen zvedat kameru 2 vysouvanim segmentl teleskopického
vysuvného nosice 1 vzhiru ke koruné, pficemz se vyhyba vétvim. V pribéhu stoupani a klesani je
kamera 2 aktivni a pofizuje kamerovy zaznam. Pracovnik, aby pokryl cely povrch kmene
zkoumaného stromu, zada-li si to situace musi tento postup opakovat postupné podél celého
obvodu kmene zkoumaného stromu, dokud nedostane do zabéru kamerového zaznamu vSechen
povrch kmene.

Kamerovy zaznam je vyhodnocovan tak, ze jej odbornik sleduje pfimo na misté, a to bud’ v ramci
zivého prenosu, nebo se zpozdénim, aby posoudil kiirovcové aktivity, nebo je kamerovy zaznam
vyhodnocen strojové. Pokud vyhodnocuje kamerovy zaznam odbornik, miize na svém
uzivatelském zobrazovacim prosttedku 4 zaznam posouvat zpét a vpred, mize jej pozastavovat,
vytvafet detaily, potizovat z néj fotografie, vkladat meéfitka, znacky atp. Navic muze meénit
barevnost zdznamu, napt. vytvofit negativ pro zvyraznéni znakt kiirovcovych aktivit, zvyraznit jen
nekteré barvy atp. VSechny tyto moZznosti, jak kamerovy zdznam zpracovavat pied vyhodnocenim
je mozné softwarové naprogramovat, aby procesor 8§ mikropocitate 6 kamerovy zaznam pied
zobrazenim upravil dle pozadavku.

Alternativné, nebo i soucasné, je kamerovy zaznam v podobé digitalizovanych dat strojové
v mikropocita¢i 6 vyhodnocen. Mikropoc¢ita¢ 6 hleda podobnosti a vztahy mezi jednotlivymi
pixely kamerového zaznamu, které porovnava s empiricky ovéfenymi a zaznamenanymi znaky
ktrovcovych aktivit. Pokud dojde k nalezeni shody s empiricky pofizenym zaznamem, je ziejmé,
Ze je pritomna stejnd klrovcova aktivita. Pfesnost strojového vyhodnoceni vzrista s velikosti
databaze 5 empiricky ziskanych znaki kirovcovych aktivit. Databdze 5 znakt kirovcovych aktivit
muze byt uloZzena lokaln¢ v mikropocitaci, nebo mtize byt na vzdaleném serveru 14. Mikropocitac
6 komunikuje se vzdalenym serverem 14 napf. pomoci technologie mobilnich operatort, ktera
umoznuje bezdratovy ptfenos dat.
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Pracovnik obchazi jednotlivé stromy v lesnim prostu a monitoruje kiirovcové aktivity. Ke kazdému
prozkoumanému stromu se kromé zaznamu o kiirovcovych aktivitach ulozi také identifikacni ¢islo,
jeho pfesna zemeépisna poloha, napt. GPS soufadnice, a informace o druhu stromu, odhadované
stari, vyska atp. Prakticky vSe, co mlize byt relevantni k planovani proti kalamitnich operact, ¢i
k vyzkumu vyvoje kalamity v lesnim porostu.

Blokové schéma systému je zndzornéno na obr. 1. Jak je z blokového schéma patrné, kamera 2
a mikropocitac 6 tvofi jeden celek. Kamera 2 je optickd kamera s vymeénitelnym objektivem, aby
bylo mozné napf. vymenit standardni objektiv za Sirokothly atp. Kamera 2 pofizuje zaznam
v digitalni podobé, pfi¢emz data jsou v ,,surovém* stavu a museji byt zpracovdna v procesoru 8.
Kamera 2 je do mikropocitace 6 pfipojena pies sbérnici 7, kterd ma dostatecnou propustnost pro
prenos dat. Kamera 2 potizuje zaznam v riznych rozliSenich, ktera je mozné zvolit. Mezi nejcastéji
volena rozliSeni patii 320x240, 400x380, 640x480, 1024x600, 1900x1420, kde cisla prezentuji
pocet fadkd a sloupct pixelt.

Mikropocita¢ 6 zahrnuje procesor 8, kterym muze byt napt. dvoujadrovy ESP32, ale odbornik bude
schopen navrhnout dalsi alternativy ¢ipti procesoru 8. Procesor 8 vykonava instrukce obsazené
v softwaru, pfi¢emz instrukce obsahuji pokyny, jak zpracovat surova data kamerového zaznamu,
co v datech hledat, jak data filtrovat atp. Dale procesor 8 upravuje chod podle instrukci pfijatych
ze strany obsluhy, napf. zvyraznéni barev, potizeni snimku, vlozeni znacky atp.

Nedilnou soucasti mikropocitace 6 je datové ulozisté 9, které ma za tikol uchovavat data pro jejich
pozdéjsi vyvolani. Na datovém ulozisti 9 se nachazi vyhodnocovaci softwarovy modul 3, ktery
obsahuje instrukce pro zpracovani kamerového zaznamu, dale databdze 5 znakil ktrovcovych
aktivit, jejiz zdznamy se porovnavaji s obsahem kamerového zaznamu pro vyhledavani shody, dale
fidici softwarovy modul 12, ktery #idi ¢innost systému a dale umoziuje promitat ovladaci rozhrani
obsluze na jejim uzivatelském zobrazovacim prosttedku 4. A v neposledni fad¢€ lokalni databaze
pro archivaci vysledki sledovani kiirovcovych aktivit jednotlivych zkoumanych stromt, vcetné
zapisu jejich polohy, typu, stafi atp., jak jiz bylo zminovano.

Dalsi soucasti mikropocitace 6 je komunika¢ni modul 10 a napajeci modul 11. Komunika¢ni modul
10 je uzplsoben pro komunikaci v ramci alespon jedné technologie Wi-Fi, a/nebo technologie
Bluetooth, a/nebo technologie siti mobilnich operatort, napt. 4G nebo 5G. Ukolem komunikaéniho
modulu je navazat stabilni bezdratové spojeni s uzivatelskym zobrazovacim prostiedkem 4, nebo
se vzdalenym serverem 14, napt. cloudové ulozisté pro zalohovani, server ministerstva
zemédelstvi, server vyzkumné instituce s externi databazi 5 znakt ktrovcovych aktivit, atp.

Napajeci modul 11 slouzi k zadsobovani systému elektrickou energii, tedy kromé uzivatelského
zobrazovaciho prostiedku 4, ktery ma vlastni zdroj elektrické energie. Napajeci modul 11 je
opatien Li-lon akumulatory, alesponi dvéma, které je mozné opakovan¢ dobijet elektrickou energii.
Soucasné s tim musi byt pfitomen systém, ktery chrani akumulatory pted Giplnym vybitim, ¢i pred
prebitim elektrickou energii, zkratka BMP.

Co se tyce zobrazovaciho uzivatelského prostfedku 4, tak ten je zpravidla opatfen internetovym
prohlize¢em. Toho je vyuzito, nebot po navazani bezdratového spojeni se kamera 2
s mikropoc¢itatem 6 chovaji jako server pocitacové sité, ke kterému je mozné se pripojit pomoci IP
adresy a IP protokolu. Jedna se o zavedené komunikac¢ni feseni, takze pro vynalezeny systém neni
potieba vyvijet zadné nové typy spojeni. Navic IP protokol umoziuje pfipojeni vzdaleného serveru
14, pokud je umoznén pienos dat ptes sit’ mobilniho operatora.

Mikropocita¢ 6 mize byt opatien prostiedkem pro ur€ovani zemépisné polohy. Takovych systému
je vice druht (GPS, Galileo, GLONASS) a vSechny jsou pouzitelné pro ur¢eni zemépisné polohy
zkoumaného stromu.
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Prumyslova vyuzitelnost

Systém ke sledovani klirovcovych aktivit podle technického feSeni nalezne uplatnéni v lesnim
5 hospodaistvi.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Systém ke sledovani kiirovcovych aktivit v lesnich porostech pro zjisténi zdravotniho stavu
stromi lesniho porostu, vyznacujici se tim, Ze sestava z alespon jedné kamery (2) pro pofizovani
kamerového zdznamu, z teleskopicky vysuvného nosice (1) kamery (2) pro zvedani kamery (2)
k vy$§im partiim zkoumaného stromu, a zalespon jednoho wuzivatelského zobrazovaciho
prosttedku (4) pro reprodukci kamerového zadznamu piijimaného z kamery (2), pfi¢emz je kamera
(2) integrovana do mikropocitace (6) pro zpracovani a distribuci kamerového zdznamu, ktery je
opatfen alespoil jednim komunika¢nim modulem (10) pro bezdratovou komunikaci s uzivatelskym
zobrazovacim prostfedkem (4).

2.  Systém podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze kamera (2) je opatfena alesponi jednim
svételnym zdrojem pro pfisvit.

3. Systém podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze kamera (2) ma vymeénitelny objektiv.

4. Systém podle n€kterého z narokti 1 az 3, vyznacujici se tim, Ze kamera (2) je uzptisobena pro
potizovani kamerového zdznamu v rozliseni ze skupiny 320x240, 400x380, 640x480, 1024x600,
1900x1420.

5. Systém podle n€kterého z narokti 1 az 4, vyznacujici se tim, ze mikropocita¢ (6) zahrnuje
sbérnici (7) propojenou s kamerou (2) pro piijem dat z kamery (2), dale zahrnuje procesor (8)
ptipojeny ke sbérnici (7) pro zpracovani kamerového zaznamu, datové ulozisté (9) piipojené
k procesoru (8) pro ulozeni dat a softwarovych moduli, a alespon jeden napajeci modul (11) pro
elektrické napajeni kamery (2) a mikropocitace (6).

6. Systém podle nékterého z narokii 1 az 5, vyznacujici se tim, Ze komunikacni modul (10) je
uzpusoben pro komunikaci technologii Wi-Fi, nebo Bluetooth, nebo technologii mobilni sité.

7.  Systém podle nékterého z narokli 1 az 6, vyznacujici se tim, Ze uzivatelsky zobrazovaci
prostfedek (4) je tvofen mobilnim telefonem, prenosnym pocitacem, nebo tabletem.

8. Systém podle nékterého z narokd 1 az 7, vyznacujici se tim, Ze na datovém 0lozisti (9) se
nachdzi vyhodnocovaci softwarovy modul (3), fidici softwarovy modul (12), a lokalni databaze
(14) pro archivaci dat.

9. Systém podle nékterého znarokd 1 az 8, vyznacujicise tim, Ze vramci systému je
k mikropocitaci (6) ptes komunikac¢ni modul (10) pfipojen vzdaleny server (14) s alesponi jednou
databazi znakl kiirovcové aktivity a/nebo s alespoi jednou databazi pro externi archivaci vysledkt
zkoumani klirovcové aktivity.

10. Systém podle nékterého z narokii 1 az 9, vyznacujici se tim, Ze mikropocita¢ (6) je opatfen
prostfedkem pro sledovani presné zemepisné polohy.

1 vykres
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Seznam vztahovych znacek:
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kamera

vyhodnocovaci softwarovy modul
uzivatelsky zobrazovaci prostredek
databaze znaku kiirovcovych aktivit
mikropocitac

sbérnice

procesor

datové ulozisté

komunika¢ni modul

napajeci modul

fidici softwarovy modul

lokalni databéze

vzdaleny server.
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Obr. 1
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