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PATENTNI ZAHTJEVI

1.

Metoda za rukovanje s kolom srece (3) prikazanom na ekranu (6) korisnika (1), pri ¢emu :
- se pomoc¢u kamere (2) odreduje poloZaj tezZista tijela (11) i jedne ruke (12) korisnika (1),
pri éemu se putem upravljacke jedinice (5)
- najviSa visina (13) postavlja kao unaprijed odredena vrijednost u odnosu na teziste tijela (11) te se nakon
prekoracenja najvise visine (13) pokretom ruke (12) pokrece prva faza, tijekom koje je polozaj ruke (12) stalno
odreden i tijekom koje se koordinira poloZaj kola srece (3) s poloZajem ruke (12).
- rotacija vrsi pokretima ruke korisnika (1) te se kao i zakretni kut (o) stalno odreduje,
- brzina vrtnje (o), tj. promjena kuta () u jedinici vremena stalno izraéunava,
- prva faza zavrSava, a zakretni kut (o)) se, po moguénosti prije samog kraja prve faze, stalno izracunava
dok se brzina vrtnje (o) odreduje kao izlazna brzina vrtnje (wo) te
- nakon zavrSetka prve faze pokrece faza slobodne vrtnje, pri ¢emu se kolo srec¢e (3) okrece izlaznom
brzinom (wg) koja se stalno smanjuje te se na kraju kolo (3) zaustavlja u odredenom polozaju,
- pri éemu prva faza zavrSava, a faza slobodne vrtnje zapocinje
- kada se ruka (12) spusti ispod unaprijed odredene najniZe visine (14), poglavito ispod unaprijed odredene
tocke tezista tijela (11) i/ili
- kada kut iz prve faze prijede unaprijed odredenu grani¢nu vrijednost u odnosu na pocetni polozaj i/ili kada
brzina vrtnje (o) prijede unaprijed odredenu grani¢nu vrijednost.
Metoda prema zahtjevu 1, naznacena time da se u vremenskim intervalima zakretni kut (o) definira kao kut
izmedu ravne linije (16) koja prolazi teziStem tijela (11) i polozajem ruke (12) te unaprijed odredene, okomite
referentne linije (15).
Metoda prema zahtjevu 1 ili 2, naznadena time da se na pocetku prve faze zakretni kut (o) postavlja kao pocetni
kuta=0a_0,uz
stalno odredivanje poloZaja (hp_n) ruke (12) korisnika (1) u unaprijed odredenim vremenskim to¢kama (tn)
tijekom cijele prve faze na sljedeci nacin
hp_n=[hp_n_X,hp_n_Y.hp_n Z]
i uz sljedece izracune u svakoj vremenskoj tocki (tn) tijekom prve faze:
Bn=atan2(hp_n_ Y -hp n+1 Y,hp n+1 X-hp n X)
dn=~((hp n+1 X-hp_n X)*+ (hp_n+1_Y -hp_n_Y)?)
AR=RBn-oa n
fexp n = f(ABn)
Aon =d0 * fexp n * fsensitivity
An =an-1 + Aon
pri ¢emu je (an) zakretni kut kola srece (3) u vremenskoj tocki (tn), pri ¢emu je po moguénosti (f) sinusna funkcija
i pri ¢emu (fsensitivity) ima neku vrijednost izmedu 0 i 1, po moguénosti 0,1 i 0,4.
Metoda prema jednom od prethodnih zahtjeva, naznaéena time da se poloZaj ruke (12) u vremenskoj tocki
prekoracenja najviSe visine usporeduje s polozajem fokusa (11) korisnika (1) u odnosu na smjer koordinate koja
prolazi vodoravno i normalno na ravninu kola srece (3) i ovisno o ovoj usporedbi, okretanje kola srece (3) izvodi
se u smjeru kazaljke na satu ili u smjeru obrnutom od smjera kazaljke na satu.
Metoda prema jednom od prethodnih zahtjeva, nazna¢ena time da se kolo srece tijekom prve faze i/ili faze
slobodne vrtnje faze prikazuje na ekranu (6) pod svojim zakretnim kutom (o), a taj se prikaz azurira u unaprijed
odredenim intervalima, tako da okretanje kola sre¢e (3) bude vidljivo na ekranu.
Metoda prema jednom od prethodnih zahtjeva, nazna¢ena time da se odredivanje polozaja tezista tijela (11) i ruke
(12) korisnika (1) izvodi pomoc¢u 3D kamere (2) ili kamere s infracrvenim dubinskim senzorom, pri ¢emu se
informacija o udaljenosti od kamere (2) odreduje za svaki njezin piksel
Metoda prema jednom od prethodnih zahtjeva, nazna¢ena time da se u pogledu okretanja kola srece (3) od svih
korisnika (1) u vidnom polju kamere (2) u obzir uzima samo onaj koji joj je najblizi.
Set koji ukljucuje zaslon s ekranom (6) za prikazivanje kola sre¢e (3) i jedinicu za snimanje (4) s kamerom (2) za
snimanje korisnika (1) koji okrece kolo srece (3).
- pri cemu se na zaslonu prikazuje kolo sreée (3) u unaprijed odredenim vremenskim tockama i pod
unaprijed odredenim zakretnim kutom (o),
- pri ¢emu po svom aktiviranju jedinica za snimanje (4) odreduje polozaj ruke (12) i tezista tijela (11)
korisnika (1) koji se nalazi u vidnom polju kamere (2),
set nadalje ukljucuje upravljacku jedinicu (5) koja je spojena na jedinicu za snimanje (4) i zaslon,
- pri éemu se po svom aktiviranju upravljacka jedinica (5) moZe postaviti u poéetnu fazu u kojoj se pomocu
upravljacke jedinice (5) upravlja s jedinicom za snimanje (4) za odredivanje polozaja tezista tijela (11) i stalno
odredivanje polozaja ruke (12) korisnika (1),
- pri ¢emu upravljacka jedinica (5) usporeduje polozaje ruke (12) s najviSom visinom (13) koja je unaprijed
odredena u odnosu na teziste tijela te nakon $to polozaj ruke (12) prijede najvisu visinu (13) okoncava pocetnu
fazu te zapocinje prvu fazu,
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- pri ¢emu tijekom prve faze upravljacka jedinica (5) stalno utvrduje polozaj ruke (12) i zakretni kut () koji

se dobiva polozajem ruke (12) korisnika (1), pri ¢emu se takoder stalno utvrduje brzina vrtnje (o), tj. promjena

kuta (o) u jedinici vremena uz koordinaciju kola sreée (3) i polozaja ruke (12),

- pri ¢emu upravljacka jedinica (5) zavrSava prvu fazu i prije njezinog kraja odreduje brzinu vrtnje (o) koja

se definira kao izlazna brzina vrtnje (w) te

- pri ¢emu upravljacka jedinica (5) nakon zavrSetka prve faze zapoéinje fazu slobodne vrtnje tijekom koje

se kolo sre¢e (3) okrece izlaznom brzinom (wo) koja se stalno smanjuje te se na kraju kolo (3) zaustavlja u

odredenom polozaju koji upravljacka jedinica (5) zadrzava,

- pri ¢emu upravljacka jedinica (5) zavrSava prvu fazu i zapocCinje fazu slobodne vrtnje

- kada se ruka (12) spusti ispod unaprijed odredene najnize visine (14), poglavito ispod unaprijed odredene

tocke tezista tijela (11) i/ili

- kada kut (a) iz prve faze prijede unaprijed odredenu grani¢nu vrijednost u odnosu na pocetni polozaj i/ili

kada brzina vrtnje (@) prijede unaprijed odredenu grani¢nu vrijednost.
Set prema zahtjevu 8, naznaden time da upravljacka jedinica (z) uklju¢uje jedinicu za utvrdivanje zakretnog kuta
(a), koja ga u vremenskim intervalima definira kao kut izmedu ravne linije (16) koja prolazi teziStem tijela (11) i
polozajem ruke (12) te unaprijed odredene, okomite referentne linije (15).
Set prema zahtjevu 8 ili 9, naznaden time da upravljacka jedinica (z) ukljucuje jedinicu za utvrdivanje zakretnog
kuta (a), koja

- gapostavlja kao pocetni kut o = a0 na pocetku prve faze

- stalno odreduje polozaj (hp_n) ruke (12) korisnika (1) u unaprijed odredenim vremenskim tockama (tn)

tijekom cijele prve faze na sljedec¢i nacin

hp_n=[hp_n_X,hp_n_Y.hp_n_Z]
- i obavlja sljedece izracune u svakoj vremenskoj tocki (tn) tijekom prve faze:
Bn=atan2(hp_n_ Y -hp n+1 Y,hp n+1 X-hp n X)
dn=~((hp n+1 X-hp_n_X)*+ (hp_n+1_Y-hp_n_Y)?
AR=Rn-o_n
fexp_n = f(ABn)
Aan = d0 * fexp_n * fsensitivity
An=on-1 + Aan

pri ¢emu je (an) zakretni kut kola sre¢e (3) u vremenskoj tocki (tn), pri ¢emu je po moguénosti (f) sinusna funkcija
i pri cemu (fsensitivity) ima neku vrijednost izmedu 0 i 1, po moguénosti 0,1 1 0,4.
Set prema jednom od zahtjeva 8 do 10, naznaden time da se polozaj ruke (12) u vremenskoj tocki prekoradenja
najvise visine usporeduje s polozajem fokusa (11) korisnika (1) u odnosu na smjer koordinate koja prolazi
vodoravno i normalno na ravninu kola srece (3) i ovisno o ovoj usporedbi, okretanje kola srece (3) izvodi se u
smjeru kazaljke na satu ili u smjeru obrnutom od smjera kazaljke na satu.
Set prema jednom od zahtjeva 8 do 11, naznacen time da se na ekranu (6) tijekom prve faze i/ili faze slobodne
vrtnje prikazuje kolo sre¢e (3) pod svojim zakretnim kutom (a), a taj se prikaz azurira u unaprijed odredenim
intervalima, tako da okretanje kola sre¢e (3) bude vidljivo na ekranu (6).
Set prema jednom od zahtjeva 8 do 12, naznacen time da je kamera (2) 3D kamera ili kamera s infracrvenim
dubinskim senzorom, pomocu koje se informacija o udaljenosti od kamere (2) odreduje za svaki njezin piksel.
Set prema jednom od zahtjeva 8 do 13, naznacen time da obuhvaca jedinicu za odabir koja u pogledu okretanja
kola srece (3) od svih korisnika (1) u vidnom polju kamere (2) odabire samo onog koji joj je najblizi.
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