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wzmacniajacego przylegaja nitki rozrywajace te powtoke charakte-
ryzujacy sie tym, ze jego powtoke zewnetrzng (6) stanowi poliety-
len o wysokiej gestosci lub polipropylen zawierajacy w swej masie
szklane mikrokulki o $rednicy wynoszacej od 0,10 mm do 0,85 mm,
przy czym koncentracja mikrokulek w masie tworzywa powtoki ze-
wnetrznej (6) wynosi od 1% do 30% objetosciowo.

(4 zastrzezenia)

AT (21) 414132 (22) 201509 24

(51) GO6F 17/00(2006.01)
G06Q 50/00(2012.01)

(71) PRZEMYSLOWY INSTYTUT AUTOMATYKI | POMIAROW
PIAP Warszawa
(72) GOSZCZYNSKI TADEUSZ

(54) Ukfad automatyzacji stanowisk serwisu wozkéw

(57) Uktad automatyzacji stanowisk serwisu wozkow wyposazo-
ny w zestaw urzadzen do obstugi sterowania oraz ma stanowisko
komunikacji z klientem, jest zaopatrzony w specjalizowany system
robotowy (1), wyposazony w sterownik (2) i pofgczone z nim ka-
mery wizyjne (3), stuzace do lokalizacji elementéw naprawianego
wdzka oraz ma potgczong do sterownika (2) pamiec statg (4), zawie-
rajaca dokumentacje serwisowe wszystkich obstugiwanych typéw
wézkow oraz potaczony ze sterownikiem (2) wezet (5) lokalnej sieci
bezprzewodowej (17), a ponadto stanowisko serwisowe jest wypo-
sazone w serwer sieci Internet (11) oraz pofgczony z nim serwer (6)
bezprzewodowej lokalnej sieci komunikacyjnej (17), ktérej wezet (8)
znajduje sie w kazdym naprawianym waézku.

(2 zastrzezenia)
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AT (21) 414128  (22) 201509 24

(51) G07B 15/02(2011.01)
GO7F 17/24(2006.01)
G07C 1/30(2006.01)

(71) KONDRACKI BOGDAN NEW CUT, Warszawa

(72) KONDRACKI BOGDAN

(54) Automatyczny system parkingowy

(57) Automatyczny system parkingowy rejestrujgcy zajete
miejsca parkingowe, wyposazony w czujniki obecnosci pojazdu
na miejscu parkingowym usytuowane w podtozu parkingu oraz
wyposazony w majacy modut pobierania optat parkometr, wypo-
sazony w modut komunikacyjny (2) sprzezony z jednostka central-
na (6), z ktdra jest sprzezony réwniez modut pobierania optat (7),
przy czym z jednostka centralng (6) sa sprzezone bezprzewodowo
czujniki obecnosci pojazdu (1...... 1n) umieszczone na miejscach
parkingowych (5...... 5n), w podtozu parkingu, przy czym modut
pobierania optat (7) po odebraniu z czujnika obecnosci pojaz-
du(l...... 1n) przesyta informacje do jednostki centralnej (6), w kté-
rym zapisywane sg informacje dotyczace zajetosci miejsca parkin-
gowego (5...... 5n), wniesienia opfaty oraz optaconego czasu, przy
czym po uptywie optaconego czasu parkowania, jednostka cen-
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tralna (6) generuje sygnat o braku optaty za zajecie okreslonego
miejsca parkingowego (5...... 5n) i przesyfa ten sygnat do modutu
komunikacyjnego (2).

(3 zastrzezenia)

/ Parkometr

AT (21) 414042 (22) 201509 22

(51) GO8G 1/0962 (2006.01)
G08G 1/095 (2006.01)
GO6F 19/00(2011.01)

(71)  AKADEMIA GORNICZO-HUTNICZA

IM. STANISLAWA STASZICA W KRAKOWIE, Krakdw
(72) MALINOWSKI PAWEEL MICHAL;

SUCHY JOZEF SZCZEPAN

(54) Inteligentny system transportowy i sposéb
wykorzystania inteligentnego systemu
transportowego

(57) Sposéb wykorzystania inteligentnego systemu  transpor-
towego charakteryzuje sie tym, ze obejmuje nastepujace kroki:
odczytuje sie pozycje pojazdu i okredla kierunek ruchu pojazduy;
okresla sie najblizsza sygnalizacje swietlng w oparciu o pozycje po-
jazdu i kierunku ruchu pojazdu; okresla sie odlegto$¢ pomiedzy po-
jazdem a najblizszg sygnalizacja $wietlng; okresla sie faze najblizszej
sygnalizacji Swietlnej i pozostaty czas jej trwania; okresla sie liczbe
pojazddw w grupie pojazddw pomiedzy pojazdem a najblizsza sy-
gnalizacja swietlng oraz na podstawie okreslonych danych wylicza
sie optymalng predkos¢ dla pojazdu i przesyfa sie wynik tego ob-
liczenia do pojazdu. Zgtoszenie obejmuje tez inteligentny system
transportowy, charakteryzujacy sie tym, ze zawiera: system sygna-
lizacji swietlnej (101) podajacy dane dotyczace geolokalizacji i faz
sygnalizacji $wietlnej; system monitorowania ruchu (103) przysto-
sowany do okreslania ilosci pojazdow znajdujacych sie pomiedzy

101
~ -
System sygnalizacji
102 $wietinej 103
~ -5
Geolokalizacja i fazy System monitorowania
ruchu
o | |
System przetwarzania danych
108 ¢ 3 109
~ P
System monitorowania pubﬁg:\eergér(a;;‘;zgi‘ i
miejsc parkingowych rozklady jazdy)
105
Q‘ System pojazdu
107 Geolokalizacja

Asysta jazdy




52 BIULETYN URZEDU

PATENTOWEGO Nr 07/2017

okreslonym pojazdem a okreslong sygnalizacjg $wietlng; serwer
przetwarzajacy dane (104) komunikacyjnie pofaczony z systemami
klienckimi obecnymi w pojazdach (105), gdzie kazdy system klienc-
ki zawiera modut geolokalizacji (106), przystosowany do podawania
informacji na temat lokalizacji danego pojazdu; przy czym serwer
przetwarzajacy dane (104) jest przystosowany do wykonywania
wszystkich krokow sposobu.

(8 zastrzezen)

Al (21) 414009 (22) 201509 15

(51) G09B 23/30(2006.01)
A61F 2/02(2006.01)
B29C 33/38(2006.01)

(71)  POLITECHNIKA RZESZOWSKA
IM. IGNACEGO tUKASIEWICZA, Rzeszow
(72) KUDASIK TOMASZ; MIECHOWICZ StAWOMIR

(54) Sposob odwzorowania ztozonych obiektow
cienkosciennych

(57) Sposéb odwzorowania ztozonych obiektéw cienkoscien-
nych polega na tym, ze w pierwszym etapie tworzy sie obraz to-
mograficzny modelowanego obiektu, na podstawie tego obrazu
wykonuje sie tréjwymiarowy model numeryczny i tworzy na jego
podstawie wirtualny modelu siatkowego STL, ktéry wykorzystuje
sie w metodzie szybkiego prototypowania do wykonania modelu
woskowego obiektu, model taki nastepnie pokrywa sie co najmniej
jedng cienka warstwg silikonu, po uzyskaniu zadanej grubosci
$cianki wytapia sie model woskowy.

(6 zastrzezen)

AT (21) 414115 (22) 201509 23

(51) GI10L 15/22(2006.01)
GO6T 7/20(2006.01)

(71)  POLITECHNIKA GDANSKA, Gdarisk
(72) CZYZEWSKI ANDRZEJ; BARTOSZEWSKI PIOTR;
tOPATKA KUBA; KOTUS JOZEF; SZWOCH GRZEGORZ

(54) Sposéb i uktad do komunikacji cztowieka
Z samoczynnymi maszynami, zwlaszcza w celu
wydawania polecen gtosowych

(57)  Sposdb do komunikacji cztowieka z samoczynnymi maszyna-
mi, zwlaszcza w celu wydawania polecen gtosowych, odebranych
z odbiornika dzwieku (OD), polegajacy na rejestrowaniu twarzy
uzytkownika przez odbiornik wizyjny (K) i generowaniu sygnatéw
lokalizujacych jego twarz oraz aktywnos¢ ust, charakteryzuje sie
tym, ze w ukfadzie detekgji twarzy (UT) implementuje sie pierw-
szy algorytm (AL1), realizujacy zadanie lokalizacji twarzy w sygnale
wizyjnym (W1). W uktadzie detekcji ust (US) implementuje sie drugi
algorytm (AL2), realizujacy wykrywanie aktywnosci ust w sygnale
wizyjnym (W1) obrazujacym obszar twarzy oraz implementuje sie
trzeci algorytm (AL3), realizujgcy pomiar aktywnosci ust w opar-
ciu o estymate kontur ust wokot wewnetrznych krawedzi gérnej
i dolnej wargi. Do odbiornika dZzwieku (OD), korzystnie macierzy
mikrofondow lub akustycznej sondy natezeniowej, podtacza sie
uktad filtracji kierunkowej (UF), w ktérym implementuje sie czwarty
algorytm (AL4) realizujgcy filtracje przestrzenng, po czym sygnat
zawierajacy informacje o lokalizacji twarzy (Z1) przesyta sie z uktadu
detekgcji twarzy (UT) do uktadu filtracji kierunkowej (UF), a sygnat
zawierajacy informacje o aktywnosci ust (Z2) przesyta sie z ukfadu
detekgji ust (US) do modulatora amplitudowego (MA). Odebrany
sygnat mowy (S1) z odbiornika dzwieku (OD) poddaje sie filtracji
przestrzennej w uktadzie filtracji kierunkowej (UF), a przefiltrowany
sygnat mowy (S2) kieruje sie do modulatora amplitudowego (MA),
w ktoérym ingeruje sie w wartos¢ amplitudy przestanego przefiltro-
wanego sygnatu mowy (52) w ten sposéb, ze fragmenty sygnatu
niezawierajace mowy zeruje sie, a jednocze$nie wzmacnia sie ko-
rzystnie przefiltrowany sygnat mowy (S2) rejestrowany w momen-
tach czasu, w ktérych przy pomocy trzeciego algorytmu (AL3)
wykrywa sie aktywnosci ust. Uzyskany zmodyfikowany sygnat
mowy (SF), przekazuje sie do uktadu rozpoznawania mowy (UM),

z ktérego rozpoznang komende przekazuje sie do uktadu wyko-
nawczego (UW) maszyny samoczynnej. Wynalazek obejmuje row-
niez uktad do realizacji sposobu.

(4 zastrzezenia)
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Al (21) 414116 (22) 201509 23

(51) GI10L 15/25(2013.01)
G10L 21/0208 (2013.01)
G10L 25/78(2013.01)

(71) POLITECHNIKA GDANSKA, Gdarisk
(72) CZYZEWSKI ANDRZEJ; BARTOSZEWSKI PIOTR;
FOPATKA KUBA; KOTUS JOZEF; SZWOCH GRZEGORZ

(54) Sposob i uktad do poprawy jakosci sygnatu
mowy w systemach rozpoznawania mowy
i komunikacyjnych

(57) Sposéb poprawy jakosci sygnatu mowy w systemach rozpo-
znawania mowy i komunikacyjnych, ktéry odebrany jest z odbiorni-
ka dzwieku (OD), polegajacy na rejestrowaniu twarzy uzytkownika
przez odbiornik wizyjny (K) i generowaniu sygnatéw lokalizujacych
jego twarz oraz aktywnos$¢ ust, charakteryzuje sie tym, ze w ukfa-
dzie detekdji twarzy (UT) implementuje sie pierwszy algorytm (ALT)
realizujacy zadanie lokalizacji twarzy w sygnale wizyjnym (W1).
W ukfadzie detekgji ust (US) implementuje sie drugi algorytm (AL2)
realizujacy wykrywanie aktywnosci ust w sygnale wizyjnym (W1)
obrazujgcym obszar twarzy oraz implementuje sie trzeci algo-
rytm (AL3) realizujacy pomiar aktywnosci ust w oparciu o estymate
kontur ust wokot wewnetrznych krawedzi gérnej i dolnej wargi.
Do odbiornika dzwieku (OD), korzystnie macierzy mikrofonéw lub
akustycznej sondy natezeniowej, podtgcza sie uktad filtracji kierun-
kowej (UF), w ktérym implementuje sie czwarty algorytm (AL4)
realizujacy filtracje przestrzenna. Sygnat zawierajacy informacje
o lokalizacji twarzy (Z1) przesyta sie z uktadu detekcji twarzy (UT)
do uktadu filtracji kierunkowej (UF), a sygnat zawierajacy informacje
0 aktywnosci ust (Z2) przesyfa sie z uktadu detekgji ust (US) do mo-
dulatora amplitudowego (MA). Odebrany sygnat mowy (S1) z od-
biornika dzwieku (OD) poddaje sie filtracji przestrzennej w uktadzie
filtracji kierunkowej (UF), a przefiltrowany sygnat mowy (S2) kie-
ruje sie do modulatora amplitudowego (MA), w ktérym ingeruje
sie w wartos¢ amplitudy przestanego przefiltrowanego sygnatu
mowy (S2), w ten sposéb Ze fragmenty sygnatu niezawierajace
mowy zeruje sie, a jednoczes$nie wzmacnia sie korzystnie przefiltro-
wany sygnat mowy (S2) rejestrowany w momentach czasu, w kto-
rych przy pomocy trzeciego algorytmu (AL3) wykrywa sie aktyw-
nosci ust. Uzyskany zmodyfikowany sygnat mowy (SF), przekazuje
sie do uktadu rozpoznawania mowy (UM). Wynalazek obejmuje
réwniez uktad do realizacji sposobu.

(4 zastrzezenia)
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