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DE ORIENTARE IN DEPLASARE, DESTINATE
PERSOANELOR CU DEFICIENTE SEVERE DE VEDERE

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv portabil si la o
metoda de orientare, in timpul deplasatrii, a persoanelor
cu deficiente severe de vedere. Dispozitivul conform
inventiei este alcatuit dintr-un cadru care se poarté ca
o pereche de ochelari (1), pe care sunt fixati niste
senzori (2, 4) de distanta si temperatura, un acce-
lerometru (3) cu girocompas si doua casti (5) auri-
culare care se leagd, printr-un cablu de date si ali-
mentare, la un microcontroler (6) si la o sursa (7) de
alimentare, care se ataseaza la centura sau la imbra-
camintea utilizatorului. Metoda conform inventiei
cuprinde o etapa@ preliminara de executare a unui
autotest, cu scopul de a determina daca senzorii (2, 4)
de distanta si de temperatura sunt gata de utilizare si,
daca valorile masurate sunt corecte, se intra in regimul
normal de functionare, constand din prelucrarea infor-
matiilor furnizate de senzori (2, 4) in timpul scanarii
zonei din proximitate Tn vederea detectarii si evitarii
obiectelor, mentinerea, cu ajutorul accelerometrului (3),
a unui curs de deplasare stabilit, cu atentionare auditiva
a utilizatorului la aparitia unui obstacol sau la devierea
de la cursul stabilit.

Revendicari: 2
Figuri: 3
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DISPOZITIV PORTABIL INDIVIDUAL $I METODA DE ORIENTARE IN DEPLASARE
DESTINAT PERSOANELOR CU DEFICIENTE SEVERE DE VEDERE

Inventia se refera la un dispozitiv individual §i 0 metoda de orientare in timpul
deplasirii destinat persoanelor cu deficiente severe de vedere, cu ajutorul ciruia pot
detecta obstacolele masurand distanta pana la acestea, le pot evita si pot mentine o

traiectorie dreapta de deplasare.

Sunt cunoscute diverse metode de deplasare si instrumente pe care le utilizeaza

persoanele nevazatoare:

- Bastonul prezinta dejavantajul in faptul cd poate detecta doar obstacolele din
proximitate;

- Cainii speciali antrenati prezinta dezavantajul ca acestia cunosc doar anumite
trasee si incumba costuri foarte mari de intretinere;

- Aplicatiile pentru telefoane inteligente, care faciliteazd prin senzorii de
pozitionare si prin aplicatiile software de navigatie deplasarea pe traseele
dorite sau prestabilite. Acestea au dezavantajele pierderii semnalului GPS in
spatii inchise, al duratei restranse de viata a bateriei, ineficienta modului de
utilizare in scop de deplasare (acestea trebuie tinute orizontal pentru a

calcula corect orientarea).

Mai este cunoscut un dispozitiv de orientare oarecum similar care utilizeaza senzori
ultrasonici pentru detectarea obstacolelor; acesti senzori au dezavantajul razei mici
de detectie si a lipsei de precizie datorate gradientilor de temperaturd din mediul

inconjurator, viteza ultrasunetelor fiind puternic influentata de temperatura aerului.

Problema pe care o rezolva inventia consta in realizarea unui dispozitiv cu precizie
ridicata destinat orientarii in timpul deplasarii a persoanelor nevazatoare sau cu
deficien{d mare de vedere care le permite sa aprecieze distantele, sa urmireasci o

traiectorie in linie dreaptd, sd detecteze obsacole de inaltime redusd, trepte sau

gropi.

Figura 1 prezintd desenul de ansamblu al dispozitivului.
1
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Figura 2 prezinti schema bloc a dispozitvului.
Figura 3 prezintd organigrama firmware-ului dispozitivului.

Prezenta inventie rezolva problema tehnicad prin realizare unui dispozitiv portabil
individual si furnizarea unei metode de orientare in timpul deplasarii care se
compune dintr-un cadru care se poartd ca o pereche de ochelari 1, pe care sunt fixati
senzorul de distanti 2, accelerometrul cu girocompas 3, senzorul de temperatura in
infrarosu 4 si doud cisti auriculare 5, legat printr-un cablu de date si alimentare de
un microcontroller 6 :51 de sursa de alimentare 7 care se ataseazi la centuri sau la

fmbracaminte,

Prezentul dispozitiv elimind dezavantajele solutiilor cunoscute prin faptul ca:

- utilizeaza un senzor LIDAR (Light Detection and Ranging - telemetru laser)
pentru masurarea distantelor; acesta are un domeniu de masurd mult mai
mare decdt senzorul ultrasonic functionand cu o precizie ridicatd pand la cca
20-25m si nefiind influentat de temperatura mediului;

- 1n combinatie cu accelerometrului din dotare (care permite mdasurarea
orientdrii si inclindrii senzorului LIDAR) acesta permite calculul corect al
distantei orizontale pani la obstacol si de asemenea pozitionarea corect3 fat3
de acesta);

- cu ajutorul senzorului pentru madsurarea de la distantd a temperaturii
permite detectia obiectelor cu temperaturd ridicata din proximitate care
pentru persoanele lipsite de vedere pot fi periculoase - acestia fiind obisnuiti
sa utilizeze simtul tactil pentru caracterizarea mediului inconjuritor;

- rezultatul procesarii informatiilor de la senzori este transmis purtitorului
prin intermediul sunetelor redate stereo in cistile dispozitivului, atat prin
sintezd directd de sunet cidt si prin mesaje preinregistrate (ex: numere,

mesaje de alarmare preinregistrate).

Prin constructia modulara (separarea procesorului §i a sursei de alimentare de
platforma senzorilor) se pot utiliza baterii de diferite capacitdti si se poate alege o

platformd de procesare cu putere de calcul superioard in cazul in care prin

2
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dezvoltarea de aplicatii software specifice se adaugd functionalitdti extinse. Un alt
avantaj al separdrii platformei de senzori fatd de procesor si sursa de alimentare il
constituie confortul in utilizare, greutatea pe care utilizatorul trebuie si o poarte pe

cap fiind limitata la minimul necesar.
Descrierea metodei

Firmware-ul (aplicatiile de bazad care asigura functionalitatea dispozitivului) este

fncarcat in memoria microprocesorului.

La pornire dispozitivul executd un autotest cu scopul de a determina daca senzorii 2
si 4 atagafi sunt gata de utilizare §i daca valorile pe care acestea le mdsoard sunt
corecte. in cazul in care se determina o defectiune a senzorilor se emite o alarmi de

functionare.

n cazul in care senzorii 2 §i 4 sunt gata de utilizare dispozitivul intrd in regim
normal de functionare §i prelucreaza informatiile de la acestia, care sunt interogati

periodic.

Dacd distanfa masurata de telemetrul laser, senzorul 2, este mai mica decit o
anumitd valoare Dmin prestabilitd dispozitivul intrd in regim de navigatie in
proximitate, principala functie fiind aceea de detectare si evitare a obiectelor. Prin
rotirea capului purtitorului se ‘scaneazd’ zona din proximitate §i se determina
distanta orizontald pand la cel mai apropiat obstacol combinand informatia de la

telemetru cu informatia de orientare de la accelerometru:
Dreal = Dmgsurat X €OS o

unde Dmasurat = distanta masurati de telemetrul laser

o = unghiul de inclinare al dispozitivului sub orizontala.
Prezenta obstacolelor in proximitate este marcata prin variatia frecventei unui sunet
in cagstile auriculare iar distanta este exprimata in valori absolute (ex: “trei virguld

doi metri”) atunci cind purtdtorul nu schimbd orientarea dispozitivului pentru un

timp mai mare decat un timp prestabilit.

In acelasi timp se misoar3 §i temperatura maximi a obiectelor din proximitate cu

ajutorul senzorului de temperaturad 4 care utilizeaza radiatia din spectrul infrarosu

3
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emisi de obiecte. In cazul in care se determind in campul vizual obiecte cu
temperaturd mai mare decit o valoare prestabilita informatia de distanta este

insotitad si de o atentionare de temperatura ridicata.

In cazul in care distanta misurati de telemetrul laser, senzorul 2, este mai mare
decit o anumita valoare Dmin prestabilitd dispozitivul intrd in regim de navigatie in
linie dreapti, cu conditia ca reperele vizate si fie stationare sau sa se miste cu vitezad

mica.

Informatia de la accelerometrul cu girocompas 3, este utilizati pentru a mentine in
deplasare un curs care este stabilit la inceputul deplasarii. In cazul in care dispozitivul
constatd abateri de la directia stabilitd, un semnal de corectie a traiectoriei este emis in
cigtile auriculare; confirmarea revenirii la cursul stabilit la inceputul deplasirii este de

asemenea marcati printr-un semnal auditiv.

in cazul in care telemetrul, sezorul 2, detecteaza oricand pe directia de deplasare sau pe
directia in care utilizatorul privegte un anumit obiect cu viteza de deplasare mai mare
decit o valoare prestabilitd dispozitivul presupune ci a fost detectat un vehicul; in acel

caz este emisd o atentionare de obiect in migcare.

Dupd executarea oricirei ramuri a algoritmului descris mai sus, se citesc din nou
informatiile de la senzori §i firmware-ul urmeazd, pani la oprirea dispozitivului, una

dintre rutinele descrise anterior.
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Revendicari:

1. Dispozitiv portabil individual de orientare in timpul deplasdrii destinat
persoanelor cu deficiente severe de vedere, caracterizat prin aceea ca acesta
consta dintr-un cadru care se poartd ca o pereche de ochelari (1) pe care sunt fixati
niste senzori de distant3 (2) si temperatura (4), un accelerometru cu girocompas (3)
si doud cdsti auriculare (5) care se leagd prin cablul de date si alimentare de un
microcontroller (6) si de o sursa de alimentare (7) care se atageazi la centura sau la
imbracaminte, m3surandu-se distanfele cu niste sezori (2) si efectudndu-se corectia
de orientare oblici cu ajutorul accelerometrului cu girocomaps (3), mesaje specifice
corespunzdtoare distantei pana la obstacol sau mesaje prefnregistrate se transmit fn

cagstile (5) ale dispozitivului.

2. Metoda de orientare in timpul deplasirii a persoanelor cu deficiente severe de
vedere aplicatd pe dispozitivul conform revendicarii 1 caracterizata prin aceea ca

aceasta consta in urmatoarele etape:

a) mai intdi se executd un autotest cu scopul de a determina dacd senzorii 2 §i
4 atasati sunt gata de utilizare si daca valorile pe care acestea le masoara sunt
corecte, iar in cazul in care se determina o defectiune a senzorilor se emite o

alarma de functionare.

b) apoi, in cazul in care senzorii 2 i 4 sunt gata de utilizare dispozitivul intra
fn regim normal de functionare si prelucreazi informatiile de la acestia, care

sunt interogati periodic.

¢) dacd distanfa masurati de telemetrul laser, senzorul 2, este mai mica decat
0 anumit# valoare Dmin prestabilitd dispozitivul intrd in regim de navigatie
in proximitate, principala functie fiind aceea de detectare si evitare a

obiectelor.

d) prin rotirea capului purtidtorului se ‘scaneazd’ zona din proximitate §i se
determind distanta orizontald pand la cel mai apropiat obstacol combinand

informatia de la telemetru cu informatia de orientare de la accelerometru:

5
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Dreal = Dmisurat X COS a

e) in cazul in care distanja masurata de telemetrul laser, senzorul 2, este mai
mare decat o anumits valoare Dmin prestabilitd dispozitivul intrd in regim de
navigatie in linie dreaptd, cu conditia ca reperele vizate sa fie stationare sau

sd se migte cu vitezd mica.

f) informatia de la accelerometrul cu girocompas 3, este utilizati pentru a mentine
in deplasare un curs care este stabilit la inceputul deplasdrii; in cazul in care
dispozitivul constatd abateri de la directia stabiliti, un semnal de corectie a
traiectoriei este emis in c3stile auriculare; confirmarea revenirii la cursul stabilit la

inceputul deplasirii este de asemenea marcati printr-un semnal auditiv.

) in cazul in care telemetrul, sezorul 2, detecteazi oricand pe directia de deplasare
sau pe directia in care utilizatorul priveste un anumit obiect cu viteza de
deplasare mai mare decat o valoare prestabiliti dispozitivul presupune ca a fost

detectat un vehicul; in acel caz este emis o atenfionare de obiect in migcare.

h) dupi executarea oricarei ramuri a algoritmului descris mai sus, se citesc din nou
informatiile de la senzori §i firmware-ul urmeaza, pan la oprirea dispozitivului,

una dintre rutinele descrise anterior.
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Fig. 1

SCHEMA BLOC A DISPOZITIVULUI

===

SURSA MICROCONTROLLER +
ALIMENTARE SOFTWARE DEDICAT

Fig. 2
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Semnal sonor ATENEONAM oblect

Fig. 3
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