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Metoda si dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului

Inventia se referd la o metoda si dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului
3D destinata deplasarii si navigarii in mediu a nevazatorilor, persoanelor cu probleme de
vedere si in general a utilizatorilor dispozitivului.

Conceperea si realizarea unor metode si dispozitive care sa permita perceptia
spatiului 3D destinate deplasarii si navigarii in mediu a nevazatorilor, persoanelor cu
probleme de vedere si in general a utilizatorilor dispozitivului preocupa atat unitati de
cercetare de renume din lume, cu proiecte lansate la nivel mondial, cum ar fi proiectul
“Project Tango” sau finantate de EU prin programe de cercetare FP7 cunoscut cu numele [
Cane, dar si marile companii in vederea implementarii si dezvoltarii pe piata a unor noi
produse. Importanta solutiei tehnice propuse se datoreaza celor peste 3 milioane nevazatori in
Europa, aceasta metoda permitand un prim pas pentru nevazatori de a percepe mediul in care
traiesc.

Dezavantajele solutiilor cunoscute constau in faptul ca utilizarea unui baston cu
senzori care sa detecteze obiecte din mediu (proiectul FP7 EU si produsele “ I Cane”) ofera
informatii partiale ale mediului in care se deplaseaza utilizatorul dispozitivului. Foarte
cunoscut in aceasta privinta este proiectul European de dezvoltare si cercetare stiintifica
“IMAGO” care are ca scop realizarea unui dispozitiv “embeded”, introdus in bastonul
persoanelor nevazatoare, care sa permita acestora navigarea in spatiu, dar restrictionat la
detectarea unor obstacole, cu facilitati similare oferite de utilizarea bastonului.

La nivel european sunt peste 3.000.000 nevazatori sau partial nevazatori si la nivel
national numarul acestora inregistrati la Asociatia Nevazatorilor din Romania este de
aproximativ 80.000. Pentru imbunatatirea vietii acestei categorii sociale s-au efectuat o serie
de cercetari stiintifice concretizate prin aparitia pe piata a unor produse ce utilizeaza
comunicarea vocala si raspund direct nevoilor legate de informare — ceas vorbitor, cantar
vorbitor etc. Problemele apar in cadrul echipamentelor prin care se incearca sa se descrie unui
nevazator lumea inconjuratoare, datorita posibilitatilor limitate de informare. In acest caz
canalele de informare disponibile sunt cele auditive si cele tactile receptionate direct, fara
procesarea informatiei pentru generarea unei harti a spatiului. Daca in cadrul vazului aria de
perceptie este foarte mare, cu posibilitatea focalizarii si respectiv a ignorarii anumitor zone
din campul vizual — lucrul ce permite afisarea anumitor informatii in zonele periferice ale
vederii — in cadrul simtului auditiv aria de perceptie directa fara procesarea informatiei
prezinta o selectivitate mica. In aceste conditii tratarea evenimentelor se face cu aceiasi
prioritate chiar daca sunt sunete secundare sau prioritare, importante in navigarea unei
peroane nevazatoare, ceea ce limiteaza posibilitatea utilizarii comunicarii sonore doar pentru
echipamentele de semnalizare punctiforma sau la cerere (GPS vorbitor, alarme etc).

Alte solutii tehnice de perceptie a unei harti 3D prin utiizarea a doua camere de luat
vederi montate pe un telefon mobil (Proiect Tango), se afla intr-o faza incipienta in generarea
cu rezolutie ridicata a mediului de navigare si se cauta solutii pentru transformarea spatiului
pozitiilor 3D intr-un spatiu 3D perceptibil acustic sau tactil de nevazatori.
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Problema pe care o rezolva inventia este perceptia acustica si tactila a spatiului 3D
destinata deplasarii si navigarii in mediu al nevazatorilor, persoanelor cu probleme de vedere
si in general al utilizatorilor dispozitivului.

Metoda conform inventiei, inldturd dezavantajele de mai sus prin aceea ca se asigura
orientarea si navigarea in spatiu a nevazatorilor, persoanelor in varsta cu probleme de vedere
si a utilizatorilor prin generarea, de cétre un modul scanner 3D cu laser sau un modul
scanner cu ultrasunete sau un modul procesare imagini, 2 unui mediu virtual 3D sub forma
unei interfete virtual grafice stabile in raport cu miscarea modulului ,
urmata de generarea acustica si tactila a spatiului mediului 3D printr-o functie de
transformare Fvy de la spatiul 3D exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul
frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D,
un vector tridimensional vi. (fy, fm, fo) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu valori fy, fy,
fy, in care functiile de transformare Fyi sunt de forma Fyip = v(fox, foy, fv2) sau Fyim = v(fmx,
finy» fmz) sau Fypa = V(fax, fay, faz) sau combinatii ale variabilelor functiilor v,
cu efectuarea unei baleeri a variabilei frecventei de baza f;,, sau variabilei frecventei de
modulare a frecventei de baza notata fy,, sau a variabiliei de defazaj intre frecventa de baza f;,
si frecventei de modulare £, notata fa,
cu limitele gamei de baleaj date de limitele gamei asociate spatiului punctelor de pozitie
P(x,y,z), dar cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman,
se obtine astfel transformarea spatiului 3D exprimat in pozitie intr-un camp de perceptie
acustic, prin aplicarea semnalului rezultat la un modul acustic (ex. difuzor, casca, etc.), sau
intr-un camp de perceptie tactila prin aplicarea la un modul piezoceramic sau modul
magnetoreologic. Sun definite notatiile:

P(x, y, z) — punct in spatiul pozitiei din mediu, in care: x,y,z - coordonatele carteziene,

vi (fp, fm, fo) un vector asociat punctului P(x, y, z) prin care se asociaza coordonatei x
frecventa fy,, coordonatei y frecventa f,, cordonatei z frecventa;

fy, — frecventa de baza care reprezinta o frecventa asociata unui punct in spatiul, fata de care
se vor define frecventele modulate f;,, sau frecventele defazate fa, definite printr-o relatie
liniara biunivoca intre gama spatiului de pozitie si gama frecventelor de baza, cu rezolutie
variabila a gamei de baleaj asemanator campului vizual uman;

f,, - frecventa de modulare care reprezinta o frecventa asociata unui punct in spatiul, prin
care se moduleaza frecventa de baza f; , cu relatie de asociere definita printr-o relatie liniara
biunivoca intre gama spatiului de pozitie si gama frecventelor de modulare, cu rezolutie
variabila a gamei de baleaj asemanator campului vizual uman;

fo — frecventa defazata care reprezinta un defazaj intre fecventa de baza f; si frecventa
modulata f;, asociat unui punct in spatiul, cu relatie de asociere definita printr-o relatie liniara
biunivoca intre gama spatiului de pozitie si gama defazajului, cu rezolutie variabila a gamei
de baleaj asemanator campului vizual uman;

v - reprezinta functia de transformare din spatiul pozitiilor defint de multimea punctelor P
(x,y,z) in spatiul frecventelor defint de multimea punctelor Fy;, avand drept variabile fix, foy,
fy, corespunzatoare frecventelor de baza raportate la coordonatele carteziene x,y,z, respectiv
fmx. Tmy, fmz corespunzatoare frecventelor de baza raportate la coordonatele carteziene x,y,z,
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fax, fay, faz TESpECtiV corespunzatoare frecventelor de baza raportate la coordonatele carteziene
X,Y,Z.
Fvi. - reprezinta puncte in spatiul frecventelor obtinute prin transformarea punctelor
P(x.,y,z) din spatiul pozitiilor printr-o functie de transformare v, in care s-au notat:
Fvi cu Fyyy, daca avem asociat punctulut x din spatiul pozitiilor o frecventa fy,, asociata
unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama spatiului de pozitie si
gama frecventelor de baza, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului
vizual uman, respectiv daca avem asociat punctului y din spatiul pozitiilor o frecventa f,,
asociata unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama spatiului de
pozitie si gama frecventelor de baza, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului vizual uman, respectiv daca avem asociat punctului z din spatiul pozitiilor o
frecventa fi,, asociata unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama
spatiului de pozitie si gama frecventelor de baza, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj
asemanator campului vizual uma,
FvL cu Fypn, daca avem asociat punctului x din spatiul pozitiilor o frecventa fi,, asociata
unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama spatiului de pozitie si
gama frecventelor modulate, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului
vizual uman, respectiv daca avem asociat punctului y din spatiul pozitiilor o frecventa fn,,
asociata unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama spatiului de
pozitie si gama frecventelor modulate, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului vizual uman, respectiv daca avem asociat punctului z din spatiul pozitiilor o
frecventa f,, asociata unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama
spatiului de pozitie si gama frecventelor modulate, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj
asemanator campului vizual uman,
Fvi cu Fypa, daca avem asociat punctului x din spatiul pozitiilor o frecventa fyx, asociata
unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama spatiului de pozitie si
gama frecventelor defazate, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului
vizual uman, respectiv daca avem asociat punctului y din spatiul pozitiilor o frecventa fa,,
asociata unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama spatiului de
pozitie si gama frecventelor defazate, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului vizual uman, respectiv daca avem asociat punctului z din spatiul pozitiilor o
frecventa fa,, asociata unui punct in spatiul definit printr-o relatie liniara biunivoca intre gama
spatiului de pozitie si gama frecventelor defazate, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj
asemanator campului vizual uman.
vy (fb, fms £a) este un vector tridimensional asociat cartografierii de pozitie 3D, cu valori f;, fy,,
fa

Secventele metodei de perceptie acustica si tactila a spatiului se realizeaza in
succesiunea prezentata mai jos, respectiv: (i) captarea si prelucrarea imaginii spatiului printr-
un modul de scanare laser 3D sau un modul de scanare ultrasonica 3D sau prin utilizarea unui
modul de preocesare imagini si transformarea intr-o harta virtuala a mediului; (ii) prin
procesarea semnalelor de la niste traductoare gravitationale 3G si/sau traductoare tip busol,
imaginea instabila obtinuta de la modulul de scanare laser 3D sau modulul de scanare
ultrasonica 3D sau prin utilizarea unui modul de procesare imagini este transformata intr-o
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harta virtuala a mediului cu imagine stabila a mediului indiferent in ce directii se misca
respectivele module de captare a imaginii mentionate anterior. (iii) transformarea printr-o
functie de transformare Fy; a spatiului 3D exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in
domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z),
cartografiat 3D, un vector tridimensional vi. (fy, fm, fo) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu
valori fy, f, fa, in care functiile de transformare Fyp sunt de forma Fyip = v(fox, foy, foz) sau
Fvim = V(fnxs fmy, fmz) sau Fyia = v(fax, fay, faz) sau combinatii ale variabilelor functiilor v.
(iv) baleerea variabilei frecventei de baza fy, sau vriabilei frecventei de modulare a frecventei
de baza notata fy,, sau a variabiliei de defazaj intre frecventa de baza f;, si frecventei de
modulare f, notata f, cu limitele gamei de baleaj date de limitele gamei associate spatiului
punctelor de pozitie P(x,y,z), dar cu rezolutic variabila a gamei de baleaj asemanator
campului visual uman. (v) transformarea in acest mod a spatiul 3D exprimat in pozitie intr-
un camp de perceptie acustic, prin aplicarea semnalului rezultat la un actuator acustic; (vi)
sau transformarea in acest mod a spatiul 3D exprimat in pozitie intr-un camp de perceptie
tactila prin aplicarea la un actuator piezoceramic; (vii) sau transformarea in acest mod a
spatiul 3D exprimat in pozitie intr-un camp de perceptie tactila prin aplicarea la un actuator
magnetoreologic.

Dispozitivul conform inventiei inliturd dezavantajele mentionate prin aceea ca este
alcatuit dintr-un modul scalare si filtrare care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare laser 3D sau a unui modul de scanare
ultrasonica 3D sau a unui modul de procesare imagini si filtreaza semnalele de zgomot,
un modul de scanare laser 3D sau un modul de scanare ultrasonica 3D sau un modul de
preocesare imagini, care primesc semnalele scalate si filtrate si genereaza harta virtuala
cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie acustica si tactila este fix,
dar instabila in raport cu miscarea mainii utilizatorului asupra dispozitivului de receptie
acustica si tactila,
un modul harta virtuala a mediului scanat ultrasonic care primeste semnalul de la un
modul de scanare ultrasonic 3D cu imagine instabila in raport cu miscarea mainii
utilizatorului a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe care le proceseaza impreuna cu
semnalele primite de la un traductor gravitational 3D si/sau de la o busola magnetica cu
transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine stabila indiferent in ce directii se
misca dispozitivul de receptie acustica si tactila si le transmite la un modul de generare harta
acustica sau tactila,
sau un modul harta virtuala a mediului scanat laser care primeste semnalul de la un
modul de scanare laser 3D (SL3D) cu imagine instabila in raport cu miscarea mainii
utilizatorului a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe care le proceseaza impreuna cu
semnalele primite de la un traductor gravitational 3D si/sau de la o busola magnetica cu
transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine stabila indiferent in ce directii se
misca dispozitivul de receptie acustica si tactila si le transmite la un modul de generare harta
acustica sau tactila,
sau un modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini care primeste semnalul
de la un modul procesare imagine 3D cu imagine instabila in raport cu miscarea mainii
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utilizatorului a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe care le proceseaza impreuna cu
semnalele primite de la un traductor gravitational 3D si/sau de la o busola magnetica, cu
transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine stabila indiferent in ce directii se
misca dispozitivul de receptie acustica si tactila si le transmite la un modul de generare harta
acustica sau tactila,

un modul de generare harta acustica sau tactila care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat ultrasonic sau un modul harta virtuala a mediului scanat laser sau
un modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini, semnale cu harta virtuala a
mediului stabila in raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila, de la un
modul baleere frecventa cu rezolutie variabila semnalul de baleere in frecventa intr-o gama
data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si de la un
modul limitare gama baleere semnalele care genereaza limita superioara si limita de jos a
gamei de baleere si realizeaza transformarea conform metodei inventiei, printr-o functie de
transformare Fy a spatiului 3D exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul
frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D,
un vector tridimensional vi (fy, fy, fo) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in
frecventa intr-o gama data, cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului
visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a gamei de baleere, intr-un camp de
perceptie acustica si/sau intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator acustic care primeste un semnal al campului de perceptie acustic de la
modulul de generare harta acustica sau tactila pe care il transforma in semnal acustic prin
utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca auditiva, si care va actiona
asupra simtului de perceptie acustic uman- timpan, sau

un modul actuator tactil care primeste un semnal al campului de perceptie tactil de la
modulul de generare harta acustica sau tactila pe care il transforma in semnal tactil prin
utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile piezoceramice, si care va
actiona asupra simtului de perceptie tactil uman cum ar fi degetele sau alte parti ale corpului
in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea unui actuator magnetoreologic,
cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide magnetoreologice, si care va actiona asupra
simtului de perceptie tactil uman cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul
magnetoreologic.

Inventia prezinti avantajele determindrii perceptiei acustice si tactile a spatiului 3D
destinata deplasarii si navigarii in mediu al nevazatorilor, persoanelor cu probleme de vedere
si in general al utilizatorilor dispozitivului cu informatii complete ale mediului in care se
deplaseaza acesta.

Se di in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legitura cu fig.1 care
prezintd o schema de principiu a dispozitivului. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a
spatiului este alcatuit din modulele prezentate mai jos.

Modul scalare si filtrare (MSF) care receptioneaza din mediu 3D un semnal al pozitiilor din
spatiu P(x,y,z), pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in domeniul de
functionare a unui modul de scanare laser 3D (SL3D) sau a unui modul de scanare ultrasonica
3D (SU3D) sau a unui modul de preocesare imagini (PI3D) si filtreaza semnalele de zgomot.
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Modul de scanare laser 3D (SL3D) sau un modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D) sau
un modul de procesare imagini (PI3D), care pfimesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT).

Modul harta virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) care primeste semnalul de la un
modul de scanare ultrasonic 3D (SU3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata
mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau de
la o0 busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT).

Modul harta virtuala a mediului scanat laser (HVL) care primeste semnalul de la un
modul de scanare laser 3D (SL3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau
de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT).

Modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) care primeste semnalul
de la un modul procesare imagine 3D (PI3D) cu imagine instabila in raport cu misarea
datorata mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau
de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si
le transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT).

Exemplul cel mai cunoscut in realizarea imaginii stabile in conditiile miscarii mainii
utilizatorului MUT, ceea ce conduce la miscarea dispozitivului de receptie acustica si tactila
(DPAT), il reprezinta telefonul android, smart phone si echipamentul dezvoltat cu traductoare
accelerometrice 3D gravitationale si traductoare busola magnetica, in cadrul proiectului
,Project Tango”. Prin aceasta metoda se combina informatiile primite la la traductoare cu
tehnicile de procesare imagini prin utilizarea a doua camere de luat vederi pentru a genera
harta cartografiata a spatiului de navigare a utilizatorului telefonului mobil. Referinta fixa in
spatiu se obtine prin procesarea semnalului de la busola magnetica si compensarea miscarii
dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT) se obtine prin dubla integrare a
acceleratiei primite de la traductoarele accelerometrice 3D gravitationale.

Modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) sau un modul harta virtuala a mediului scanat
laser (HVL) sau un modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI), semnale
cu harta virtuala a mediului stabila in raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si
tactila (DPAT), de asemenea de la un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF)
semnalul de baleere in frecventa (SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de
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baleaj asemanator campului visual uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele
(LGB) care genereaza limita superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si
realizeaza transformarea conform metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy. a
spatiului 3D exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se
asociaza fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector
tridimensional vy (fo, fm, fa) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o
gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu
limitare superioara si limitare de jos a gamei de baleere, intr-un camp de perceptie acustica
si/sau intr-un camp de perceptie tactila,

Modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan.

Modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil (SPT)
de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in semnal
tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactil uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide magnetoreologice,
si care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de perceptie tactil uman
SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.
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REVENDICARI

1. Metoda de perceptie acustica si tactila a spatiului in care se asigura orientarea si
navigarea in spatiu a nevazatorilor, persoanelor in varsta cu probleme de vedere si a
utilizatorilor caracterizeaza prin aceea cd, prin generarea de citre un modul scanner 3D cu
laser sau un modul scanner cu ultrasunete sau un modul procesare imagini, a unui mediu
virtual 3D sub forma unei interfete virtual grafice stabile in raport cu miscarea modulului,
urmata de generarea acustica si tactila a spatiului mediului 3D printr-o functie de
transformare Fvyp de la spatiul 3D exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul
frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D,
un vector tridimensional vy (f,, f, fa) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu valori f,, fy,
fy, in care functiile de transformare Fy, sunt de forma Fyip = v(fox, foy, fbz) sau Fyim = v(fin
fmy> fmz) sau Fyra = v(fax, fay, faz) sau combinatii ale variabilelor functiilor v, cu efectuarea
unei baleeri a variabilei frecventei de baza f},, sau variabilei frecventei de modulare a
frecventei de baza notata fy,, sau a variabilei de defazaj intre frecventa de baza f;, si frecventa
de modulare f;, notata f,, cu limitele gamei de baleaj date de limitele gamei asociate
spatiului punctelor de pozitie P(x,y,z), dar cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului visual uman, se obtine astfel transformarea spatiul 3D exprimat in pozitie intr-un
camp de perceptie acustic, prin aplicarea semnalului rezultat la un modul acustic (ex.
difuzor, casca, etc.), sau intr-un camp de perceptie tactila prin aplicarea la un modul
piezoceramic sau modul magnetoreologic, avand in alcatuire urmatoarele etape:

(i) captarea si prelucrarea imaginii spatiului printr-un modul de scanare laser 3D sau un modul
de scanare ultrasonica 3D sau prin utilizarea unui modul de preocesare imagini si
transformarea intr-o harta virtuala a mediului;

(ii) prin procesarea semnalelor de la niste traductoare gravitationale 3G si/sau traductoare tip
busol, imaginea instabila obtinuta de la modulul de scanare laser 3D sau modulul de scanare
ultrasonica 3D sau prin utilizarea unui modul de procesare imagini este transformata intr-o
harta virtuala a mediului cu imagine stabila a mediului indiferent in ce directii se misca
respectivele module de captare a imaginii mentionate anterior.

(iii) transformarea printr-o functie de transformare Fy, a spatiului 3D exprimat in pozitie, la
spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din
spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v (fy, fy, fy) asociat cartografierii
de pozitie 3D, cu valori fy, fi, fa, in care functiile de transformare Fy; sunt de forma Fy;p, =
V(fox, foy. for) sau Fyvim = v(fox, fmy, fmz) sau Fyia = v(fax, fay, fa;) sau combinatii ale
variabilelor functiilor v.

(iv) baleerea variabilei frecventei de baza fy,, sau vriabilei frecventei de modulare a frecventei
de baza notata f,,, sau a variabiliei de defazaj intre frecventa de baza f;, si frecventei de
modulare f;, notata fa cu limitele gamei de baleaj date de limitele gamei associate spatiului
punctelor de pozitie P(x,y,z), dar cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului visual uman.

(v) transformarea in acest mod a spatiul 3D exprimat in pozitie intr-un camp de perceptie
acustic, prin aplicarea semnalului rezultat la un actuator acustic;
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(vi) sau transformarea in acest mod a spatiul 3D exprimat in pozitie intr-un camp de
perceptie tactila prin aplicarea la un actuator piezoceramic;

(vil) sau transformarea in acest mod a spatiul 3D exprimat in pozitie intr-un camp de
perceptie tactila prin aplicarea la un actuator magnetoreologic.

2. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcituire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare laser 3D (SL3D) si filtreaza semnalele de
zgomot,

un modul de scanare laser 3D (SL3D), care primesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

un modul harta virtuala a mediului scanat laser (HVL) care primeste semnalul de la un
modul de scanare laser 3D (SL3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau
de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat laser (HVL), semnalul cu harta virtuala a mediului stabila in raport
cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de asemenea de la un
modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere in frecventa (SBF)
intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si
de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care genereaza limita superioara
(SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza transformarea conform
metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy; a spatiului 3D exprimat in pozitie, la
spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din
spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v, (f, f, f4) asociat cartografierii
de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj
asemanator campului visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a gamei de
baleere, intr-un camp de perceptie acustica si/sau intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan.

3. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcituire:
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dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D) si filtreaza
semnalele de zgomot,

un modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D), care primesc semnalele scalate si filtrate
(SSF) si genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de
receptie acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

un modul harta virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) care primeste semnalul de la
un modul de scanare ultrasonic 3D (SU3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata
mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau de
la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) semnalul cu harta virtuala a mediului stabila in
raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de asemenea de la
un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere in frecventa
(SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual
uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care genereaza limita
superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza transformarea
conform metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy; a spatiului 3D exprimat in
pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de
pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v (fy, fm, fo) asociat
cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu rezolutie variabila a
gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a
gamei de baleere, intr-un camp de perceptie acusticaa si/sau intr-un camp de perceptie
tactila,

un modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan.

4. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ca are in alcituire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de preocesare imagini (PI3D) si filtreaza semnalele de
zgomot,

un modul de preocesare imagini (PI3D), care primesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
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acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

sau un modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) care primeste
semnalul de la un modul procesare imagine 3D (PI3D) cu imagine instabila in raport cu
misarea datorata mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe
care le proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR)
si/sau de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu
imagine stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila
(DPAT) si le transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) semnalul cu harta virtuala a mediului
stabila in raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de
asemenea de la un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere
in frecventa (SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului visual uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care
genereaza limita superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza
transformarea conform metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy. a spatiului 3D
exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza
fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v (f,,
fm, fa) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu
rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu limitare
superioara si limitare de jos a gamei de baleere, intr-un camp de perceptie acustica si/sau
intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan.

5. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcatuire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filrteaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare laser 3D (SL3D) si filtreaza semnalele de
Zgomot,

un modul de scanare laser 3D (SL3D), care primesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

un modul harta virtuala a mediului scanat laser (HVL) care primeste semnalul de la un
modul de scanare laser 3D (SL3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau
de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
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stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat laser (HVL), semnalul cu harta virtuala a mediului stabila in raport
cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de asemenea de la un
modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere in frecventa (SBF)
intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si
de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care genereaza limita superioara
(SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza transformarea conform
metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy a spatiului 3D exprimat in pozitie, la
spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din
spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v (fy, fm, f) asociat cartografierii
de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj
asemanator campului visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a gamei de
baleere, intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil
(SPT) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactil uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide
magnetoreologice, care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de
perceptie tactil uman SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.

6. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ca are in alcatuire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D) si filtreaza
semnalele de zgomot,

un modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D), care primesc semnalele scalate si filtrate
(SSF) si genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de
receptie acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

un modul harta virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) care primeste semnalul de la
un modul de scanare ultrasonic 3D (SU3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata
mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau de
la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) semnalul cu harta virtuala a mediului stabila in
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raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de asemenea de la
un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere in frecventa
(SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual
uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care genereaza limita
superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza transformarea
conform metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fyp a spatiului 3D exprimat in
pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de
pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v;. (f,, fn, fi) asociat
cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu rezolutie variabila a
gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a
gamei de baleere, intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil
(SPT) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactil uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide
magnetoreologice, care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de
perceptie tactil uman SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.

7. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcituire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de preocesare imagini (PI3D) si filtreaza semnalele de
Zgomot,

un modul de preocesare imagini (PI3D), care primesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

un modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) care primeste
semnalul de la un modul procesare imagine 3D (PI3D) cu imagine instabila in raport cu
misarea datorata mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe
care le proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR)
si/sau de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu
imagine stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila
(DPAT) si le transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) semnalul cu harta virtuala a mediului
stabila in raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de
asemenea de la un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere
in frecventa (SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului visual uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care
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genereaza limita superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza
transformarea conform metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy, a spatiului 3D
exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza
fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v, (fy,
fm, fa) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu
rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu limitare
superioara si limitare de jos a gamei de baleere, intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil
(SPT) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactil uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide
magnetoreologice, care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de
perceptie tactil uman SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.

8. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcatuire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare laser 3D (SL3D) si filtreaza semnalele de
zgomot,

un modul de scanare laser 3D (SL3D), care primesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

sau un modul harta virtuala a mediului scanat laser (HVL) care primeste semnalul de la
un modul de scanare laser 3D (SL3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata
mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau
de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat laser (HVL), semnalul cu harta virtuala a mediului stabila in raport
cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de asemenea de la un
modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere in frecventa (SBF)
intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si
de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care genereaza limita superioara
(SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza transformarea conform
metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy; a spatiului 3D exprimat in pozitie, la
spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de pozitie din
spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional vi, (f,, fm, fo) asociat cartografierii
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de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj
asemanator campului visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a gamei de
baleere, intr-un camp de perceptie acustica si intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan,

un modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil
(SPT) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactii uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide
magnetoreologice, care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de
perceptie tactil uman SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.

9. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcituire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D) si filtreaza
semnalele de zgomot,

un modul de scanare ultrasonica 3D (SU3D), care primesc semnalele scalate si filtrate
(SSF) si genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de
receptie acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

un modul harta virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) care primeste semnalul de la
un modul de scanare ultrasonic 3D (SU3D) cu imagine instabila in raport cu misarea datorata
mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), pe care le
proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR) si/sau de
la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu imagine
stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila (DPAT) si le
transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului scanat ultrasonic (HVU) semnalul cu harta virtuala a mediului stabila in
raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de asemenea de la
un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere in frecventa
(SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual
uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele (.GB) care genereaza limita
superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza transformarea
conform metodei inventiel, printr-o functie de transformare Fy; a spatiului 3D exprimat in
pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza fiecarui punct de
pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v (fy, fm, fo) asociat
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cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu rezolutie variabila a
gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu limitare superioara si limitare de jos a
gamei de baleere, intr-un camp de perceptie acustica si intr-un camp de perceptie tactila,

un modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan,

un modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil
(SPT) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactil uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide
magnetoreologice, care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de
perceptie tactil uman SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.

10. Dispozitiv de perceptie acustica si tactila a spatiului cu aplicarea metodei de la
revendicarea 1, caracterizat prin aceea ci are in alcatuire:

dintr-un modul scalare si filtrare (MSF)care receptioneaza din mediu 3D un semnal al
pozitiilor din spatiu P(x,y,z) pe care le scaleaza si filtreaza de zgomot si semnale parazite in
domeniul de functionare a unui modul de preocesare imagini (PI3D) si filtreaza semnalele de
zgomot,

un modul de preocesare imagini (PI13D), care primesc semnalele scalate si filtrate (SSF) si
genereaza harta virtuala cartografiata a mediului 3D stabila daca dispozitivul de receptie
acustica si tactila (DPAT) este fix, dar instabila in raport cu misarea datorata mainii
utilizatorului MUT asupra dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT),

sau un modul harta virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) care primeste
semnalul de la un modul procesare imagine 3D (PI3D) cu imagine instabila in raport cu
misarea datorata mainii utilizatorului MUT a dispozitivului de receptie acustica si tactila, pe
care le proceseaza impreuna cu semnalele primite de la un traductor gravitational 3D (TGR)
si/fsau de la o busola magnetica (TBM), cu transformarea intr-o harta virtuala a mediului cu
imagine stabila indiferent in ce directii se misca dispozitivul de receptie acustica si tactila
(DPAT) si le transmite la un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT),

un modul de generare harta acustica sau tactila (GAT) care primeste de la un modul harta
virtuala a mediului prin procesare de imagini (HVI) semnalul cu harta virtuala a mediului
stabila in raport cu miscarile dispozitivului de receptie acustica si tactila (DPAT), de
asemenea de la un modul baleere frecventa cu rezolutie variabila (MBF) semnalul de baleere
in frecventa (SBF) intr-o gama data cu rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator
campului visual uman si de la un modul limitare gama baleere semnalele (LGB) care
genereaza limita superioara (SGBs) si limita de jos (SGBsj) a gamei de baleere si realizeaza
transformarea conform metodei inventiei, printr-o functie de transformare Fy; a spatiului 3D
exprimat in pozitie, la spatiul 3D exprimat in domeniul frecvente, prin care se asociaza
fiecarui punct de pozitie din spatiul P(x, y, z), cartografiat 3D, un vector tridimensional v| (fp,
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fm. fa) asociat cartografierii de pozitie 3D, cu baleere in frecventa intr-o gama data cu
rezolutie variabila a gamei de baleaj asemanator campului visual uman si cu limitare
superioara si limitare de jos a gamei de baleere, intr-un camp de perceptie acustica si intr-
un camp de perceptie tactila,

un modul actuator acustic (MAA) care primeste un semnal al campului de perceptie acustic
(SPA) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal acustic (SAA) prin utilizarea unui actuator acustic, cum ar fi un difuzor sau o casca
auditiva, si care va actiona asupra simtului de perceptie acustic uman SUA- timpan,

un modul actuator tactil (MAT) care primeste un semnal al campului de perceptie tactil
(SPT) de la modulul de generare harta acustica sau tactila (GAT) pe care il transforma in
semnal tactil (SPT) prin utilizarea unui actuator piezoceramic, cum ar fi un set de pastile
piezoceramice, si care va actiona asupra simtului de perceptie tactil uman SUT cum ar fi
degetele sau alte parti ale corpului in contactat cu actuatorul piezoelectric, sau prin utilizarea
unui actuator magnetoreologic, cum ar fi un amortizor semi-activ cu fluide magnetoreologice,
care va genera un semnal de actionare tactil (SAT) asupra simtului de perceptie tactil uman
SUT cum ar fi degetele in contactat cu actuatorul magnetoreologic.
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Fig.1 Schema de principiu a dispozitivului de perceptie acustica si tactila a spatiului
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