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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un aparat si la 0 metoda de utili-
zare a acestuia ca asistent electronic pentru persoane
nevazatoare sau cu deficiente de vedere. Aparatul
conform inventiei cuprinde niste senzori (1) LIDAR de
adancime si cel putin un senzor (2) de preluare a
imaginilor, cuplate, prin intermediul unor interfete (11 si
15), la un circuit (10) integrat care mai cuprinde si o
unitate de procesare (3) centrald la care este cuplata o
memorie (14) integratd pe care este stocat un cod de
executie a metodei conform inventiei, precum si niste
interfete (12, 13) de conectare a unor casti (6) audio i,
respectiv, a unui microfon (5) pentru redarea de
informatii catre utilizator si, respectiv, pentru preluarea
cererilor de informatii provenite de la utilizator, precum
si un modul (7) pentru comunicarea WiFi si un modul
(8) pentru comunicare prin bluetooth, toate fiind dispuse
pe un suport (4) incapsulabil tip brosa, ochelari,
banderola sau cercei atagate de corpul utilizatorului, Tn
care senzorii (1 si 2) transmit la unitatea de procesare
(3) centrala datele preluate din mediul inconjurator, iar
unitatea de procesare (3) centrala le prelucreaza pentru
a extrage informatiile relevante despre mediul din jur,
folosind retele neuronale pentru identificarea imaginilor,
aparatul conform inventiei asigurédnd doua moduri de

functionare, si anume: "modul de narare" a mediului
inconjurator care defineste cadrul in care urmeaza sa
evolueze utilizatorul si "modul de orientare" Th mediul
inconjurator care ofera posibilitatea definirii constrange-
rilor, obstacolelor, la fel ca un asistent uman al utili-
zatorului.

Revendicari: 7
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Cu incepere de la data publicdrii cererii de brevet, cererea asigurd, in mod provizoriu, solicitantului, protectia conferitd potrivit dispozitiilor
art.32 din Legea nr.64/1991, cu exceptia cazurilor in care cererea de brevet de inventje a fost respinsa, retrasd sau consideratd ca fiind retrasa.
Intinderea protectiei conferite de cererea de brevet de inventie este determinatd de revendicarile continute in cererea publicatd in conformitate
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RO 135143 A0



RO 135143 A0

{OFICILL. DE STAT PENTRU INVENTH $1 MARC]
Cerere de brevet de inventie

2o Sofeh
_ Data depozit ...L 8,12 200,

mASRSEgEEEEEBsgeRNaRaN L

APARAT SI METODA DE UTILIZARE CA ASISTENT ELECTRONIC PENTRU
PERSOANE NEVAZATOARE SAU CU DEFICIENTE DE VEDERE

Inventia se referd la domeniul medical si de igiena publica si in special la
un aparat electronic si 0 metoda de utilizare a acestuia care poate asista
persoanele nevizatoare sau cu deficiente de vedere pentru perceptia cit mai

corectd a mediului inconjurétor.

Asistentii pentru persoane cu deficiente de vedere au fost in mod
traditional fie persoane angajate fie cdini special dresati pentru a putea ajuta
orientarea acestor persoane. Numarul persoanelor cu deficiente de vedere este
intr-o continud crestere conform datelor Organizatiei Mondiale a Sanatéatii iar la
momentul actual este in jurul a 285 milioane de persoane. Solutiile traditionale
cu asistent uman sau caine dresat sunt foarte costisitoare. Astfel, o serie de
inventii si-au propus de-a lungul timpului sd imbunétateasca aspectul orientdrii

persoanelor cu deficiente de vedere.

Aparatele de asistare a persoanelor cu deficiente de vedere trebuie sa
rezolve doua probleme. Pe de o parte, trebuie sd@ dobadndeasca informatii
generale despre locatia in care se afld, de obicei informatii relative la distanta,
deoarece obiectivul lor principal este acela de a avertiza utilizatorii cu privire la
obstacolele din mediul lor si trebuie sa poatd masura distanta intre utilizator si
obstacole. Pe de alta parte, trebuie sd prezinte aceste informatii intr-un mod
convenabil utilizatorilor. Metoda de prezentare trebuie adaptata pentru

nevizitori si trebuie sa fie adecvata pentru utilizare continui. Pentru dobandirea
de informatii sunt cunoscute mai multe mijloace electronice cum sunt senzorii

captori cu infrarosii -LiDAR-, senzorii captori cu ultrasunete, telemetre laser,

sistemele cu doud camera de luat vederi miniaturizate si altele fiecare cu
avantaje si dezavantajele asociate. Pentru prezentarea de informatii aparatele

trebuie sd prezinte utilizatorului distanta médsurata sub o forma adecvata,
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sistemele existente utilizand interfete sonore sau cu vibratii tactile. Dar nevoile
utilizatorilor nu se opresc aici. Informatia trebuie sa fie contextuald ceea ce
implicé cel putin doud aspecte si anume faptul ca informatia din descriere
trebuie s fie structurala pentru mediul sdu si sd dispund de conotatie semantica.
Ea trebuie s permita in orice moment extragerea unei informatii pertinente din
descrierea curenta. Se cunosc mai multe realizari tehnice [1] care rezolva
satisfacitor aceste cerinte dintre care vom enumera céteva in cele ce urmeazi. in
cea ce priveste detectarea obstacolelor din imprejurimi, diversii senzori captori
folositi identificd distanta si marimea obstacolelor din jur. Aceasta se compara
cu dimensiuni standard considerate relevante pentru volumul aproximativ al
unui om asa incat si fie scoase in evidenta acele obstacole suficient de mari
incat sd reprezinte o posibila piedicé in deplasarea utilizatorului. Aceasta
detectare se face folosind senzorii captori enumerati mai devreme precum
radarele laser — LIDAR - radare cu ultrasunete si dispozitive cu doud camere.
De-a lungul timpului s-au experimentat mai multe feluri de comunicare intre
aparatele electronice si utilizatorul uman. Dintre acestea amintim [1] Lasercane
N-2000 care foloseste o interfatd sonora cu 28 de note muzicale din octave
apropiate unde fiecare notd corespunde unui interval de distantd. Nevazatorul se
poate antrena si aprecieze distantele conform notei muzicale emise. O alta
modalitate de redare a distantei se bazeaza pe introducerea de vibratii tactile —
numite si ,,feedback haptic” - in dreptul fiecdrui deget de la o ména. Astfel se

pot introduce 4 pana la 5 intervale de distanta prin stimularea unui anume deget.

Nevizitorul se poate antrena si inteleagé distantele aproximative conform

semnalelor vibratiilor tactile [1].

Dezavantajele sistemelor cunoscute sunt in general legate de felul in care

informatia este redatd utilizatorilor precum si de caracterizarea informatiei

considerata utild pentru a fi redatd acestuia. Problema redérii informatiei prin

metodele din stadiul actual este necesitatea invatarii unei noi forme de

¥t
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comunicare pentru persoanele nevazitoare, de multe ori acestea fiind bazate pe
capacititi fiziologice cu mare grad de variabilitate. Spre exemplu, un studiu din
anul 2019 [2] arati cd perceptia octavelor este diferitd intre o persoana care a
crescut in Statele Unite ale Americii si una care a crescut in zona amazoniani. O
astfel de perceptie poate afecta perceptia de distanta transmisa prin octave cétre
un utilizator dintr-o anume zona geografici fatd de unul din altd zond. Un alt
studiu [2] ne aratd ca existd variatii ale perceptiei intensitatii feedback-ului
haptic —a vibratiilor tactile — vizibile chiar si la un esantion de numai patru

subiecti de test.

Este cunoscuta inventia US20130271584A1 care reprezintd un aparat de
tip ochelar controlabil prin gesturi care isi propune si ajute nevazatorii redand
textul cerut prin diverse gesturi. Aparatul se concentreazd astfel pe orientarea
utilizatorului folosind indicatii scrise din mediul inconjurator cum ar fi semne
de circulatie, semne de tipul “IESIRE/INTRARE” si altele asemenea.
Utilizatorul dialogheaza cu aparatul printr-o serie simpla de gesturi. Aparatul se
descurca foarte bine in medii urbane abundent semnalizate insa este de un folos

redus atunci cind aceaste semnalizri lipsesc.

Este cunoscuta inventia RO130945 (A2) care isi propune si realizeze un

aparat de orientare al persoanelor cu deficiente de vedere bazat pe exploatarea
feedback-ului haptic (réspuns prin vibratii tactile). Aparatul contine senzori care

incearcd si creeze o harté spatiald a imprejurimilor precum si o harti a

obiectelor prezente in jur. Nevazitorul poate indica dorinta sa de a se deplasa

cdtre un anume obiect iar aparatul va incerca sd-1 orienteze in acea directie prin
vibratii applicate pe frunte si ceafd. Aceastd interfatd prin vibratii insd cere

nevazatorului sd se antreneze intr-o noud forma de comunicare: cea cu vibratii.

Inventii aseménatoare precum BuzzClip — o inventie care nu are un brevet

acoperitor insd se aseaména cu inventia PH1/2018/000331 — s-au dovedit a fi
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doar partial utile fiindca unele persoane nu au sensibilitatea necesara simtirii
vibratiilor iar alte persoane gasesc dificild adaptarea la a intelege si reactiona la

o astfel de interfatare.

Este cunoscuta inventia AU2020101563 descrie un sistem cu
microcontroler si radar montat pe un motoras rotativ care incearca sa detecteze
obstacolele de peste tot din jurul persoanelor nevazatoare. Rezultatul detectérii
este procesat si redat persoanei nevazatoare cu ajutorul sunetului prin diverse
modulatii — asemanator interfetei prin octave aldturate- redate in casca stereo.
Inventia realizeaza orientarea pas-cu-pas insa nu are posibilitatea redarii
complete a mediului inconjurator atunci cand aceasta este necesar. Spre
exemplu, o persoand nevazitoare ajunsa intr-o anumita piata, isi va dori sa
inteleaga reperele de la distantd cum ar fi: ce magazine are la dispozitie, care

sunt zonele pietonale, unde se afla o cismea s.a.

Este cunoscuta Inventia CN1836644 se referd la un aparat de orientare
pas-cu-pas de tip baston care incearca sa detecteze obstacolele prin mini radare
si apoi s orienteze utilizatorul fie prin rotirea varfului bastonului daca acesta
atinge solul, fie printr-o mica elice in situatiile cand nevazatorul tine ridicat
bastonul. Inventia aproximeaza efectul unui caine ajutator insa la fel ca si
AU2020101563, inventia nu are posibilitatea redarii complete a mediului

inconjurétor.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este aceea de a realiza un

aparat $i 0 metod# cu performante superioare, usor adaptabilad particularitatilor

fiziologice §i comportamentale diferite ale utilizatorilor prin conversia

informatiilor spatiului inconjuritor in semnale audio prelucrate prin dialog

vizual si care poate suplini insotitorul in orientarea persoanelor cu deficiente de

vedere §i a nevazatorilor,
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Aparatul asistent electronic pentru persoane nevazatoare sau cu deficiente
de vedere este alcatuit dintr-un suport incapsulabil atasabil corpului
utilizatorului in care se monteaza un senzor de adancime LiDAR de tip radar
laser pentru detectarea proximitétii si cel putin un senzor de preluare imagini de
tip camera. De asemenea pe suportul incapsulabil se afld o unitate de procesare
centrald, un microfon pentru transmiterea cererilor de informatie ale
utilizatorului si o pereche de césti audio pentru receptia informatiilor transmise
utilizatorului. in unitatea de procesare centrali se realizeazi comunicarea care
imitd dialogul dintre oameni pentru cerere si redare de informatii pe baza
tehnicii dialogului vizual pe retele neuronale recurente antrenate pe baza unui
set de date VisDial oferind utilizatorului pas cu pas informatii narative ale
mediului inconjurétor si informatii de orientare in mediul inconjurétor, iar la
cerere si informatii suplimentare privind locatia mediului si elementele
constitutive de interes ale acestuia. Se utilizeaza un circuit integrat, cuplat la
senzorul de tip camera si la senzorul de adancime LiDAR cu iesire audio pentru
cégtile audio si intrare pentru microfon, o memorie integratd conectata la
unitatea de procesare centrald pentru stocarea codului de executie al metodei, o
interfatd SPI seriald conectatd la camera CAM printr-o interfata seriala de
preluare a datelor, o interfata seriald UART a circuitului integrat pentru

conectarea senzorului de addncime LiDAR radar laser, niste interfete , 12S de

conectare la circuitul integrat a perechii de césti audio si a microfonului.

Metoda de utilizare a aparatului asistent electronic pentru persoane

nevizatoare sau cu deficiente de vedere se realizeaza prin utilizarea Tehnicii

Dialogului Vizual ca forma noud de aplicare a retelelor neuronale care imité

dialogul dintre oameni pentru cerere si redare de informatii prin urmétoarele

etape:

o Conectarea aparatului pentru o verificare prealabil a setirilor intr-

un mediu referential cunoscut.
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o Inceperea folosirii aparatului prin declansarea modului de ,narare”
adica utilizatorul va cere o descriere aproximativa a mediului din jur
si activarea tehnicii dialogului vizual pe retele neuronale recurente
antrenate pe baza setului de date VisDial.

o Trecerea pe modul de ,orientare” utilizatorul solicitdnd aparatului
informatii relevante obtinute prin partitionarea imaginilor primite
privind obstacolele din mediul inconjurétor.

o Pe mésura avansérii pas-cu-pas in mediul inconjurator utilizatorul
va folosi alternativ modul de ,,narare” si cel de “orientare”.

o Cuplarea aparatului la un sistem cu aplicatii GPS in momentul in
care utilizatorul are nevoie de informatii suplimentare privind locatia
(ex. centrul orasului, piata, strada ...) si naturd elementelor
constitutive de interes din mediul inconjurétor (ex. spital, politie,

primarie, magazin, etc)

Aparatul si metoda de utilizare ca asistent electronic pentru persoane
nevizitoare sau cu deficiente de vedere, conform inventiei, prezinta urmatoarele

avantaje:

. Inventia foloseste o interfatéd cu utilizatorul familiara pentru acesta si
neafectata de diferite variatii fiziologice descoperite experimental
e Prin separarea celor doua moduri de functionare, se evitd incércarea cu

informatie a utilizatorului, pastrandu-se relevant continutul dialogului

. Inventia permite utilizatorului cerea de informatii relevante acestuia prin

dialog vizual, evitdnd supraincircarea cu informatie irelevanti
e Inventia permite orientarea pas cu pas printr-o partitionare specifica a

spatiului de cautare pentru preluarea informatiei strict relevantd despre

obstacolele imediate

e Inventia permite conectarea la aparate de tip telefon mobil pentru a evita

nevoia schimbarii céstii audio

12
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° Inventia permite augmentarea solutiilor de orientare prin conexiunea la
celular putand coagula informatii de GPS de la acesta
o Inventia permite partitionarea procesarii intre aparat si servere prin
prezenta interfetei fara fir.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu

figurile care reprezinta:
Fig 1 — Descrierea generald a aparatului

Fig 2 — Schema de functionare generala cu selectarea modului de narare si al

celui de orientare

Fig 3 — Procesele de executie care vor rula pe sistemul de operare de pe unitatea

de procesare precum si relatia dintre ele
Fig 4 — Evidentierea selectérii zonei de interes pentru dialog vizual
Fig 5 — Segmentarea imaginii pentru modul de orientare

Fig 6 — Partitionarea procesarii intre capacitatile aparatului si capacitatile

serverului

Fig 7 — Orientare prin conectare la telefonul mobil cu aplicatii de orientare GPS
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Tabel 1

Denumire parametru | Valoare minima | Valoare tipica Valoare maxima
DIST CAM — 3 mm 5 mm 13 mm
distanta dintre cele
doua camere
PROCENT DIMENS | 7% 10% 30%
SP X 5% 10% 30%
SPY 5% 10% 30%

Aparatul i metoda de utilizare ca asistent electronic pentru persoane

nevazitoare sau cu deficiente de vedere conform prezentei inventii sunt

realizate astfel ca utilizand in mod digital niste elemente sa permita realizarea

unor servicii asemanitoare cu cele ale unui asistent uman al nevéazatorilor sau

persoanelor cu deficiente de vedere. Pornind de la faptul cé dialogul cu

asistentul este forma actuala de comunicare si orientare a persoanelor

neviazitoare inventia implementeaza un mod de comunicare in care interfata de

comunicare cu utilizatorul se face prin tehnica dialogului vizual care este o0 noua

formi de aplicare a retelelor neuronale ce imita dialogul referitor la imagini

vizuale dintre oameni si la solicitarea sau primirea de informatii. Dialogul

reprezintd forma cea mai uzuald de culegere a informatiei de citre persoanele

nevizitoare climindndu-se astfel nevoia unui nou antrenament pentru a folosi

alte interfete de comunicare. In felul acesta nu mai este necesar un efort

suplimentar de adaptare la alte metode de interfatare cum ar fi gesturi sau

vibratii, efecte calorice, presiune localizata, etc.
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Aparatul conform inventiei (Fig.1) contine niste senzori de addncime
LiDAR (1) (senzor de proximitate), cel putin un senzor CAM (2) de preluare
imagini de tip camera in miniaturd si o unitate de procesare centrala (3) toate
dispuse pe un suport incapsulabil (4) tip brosa, ochelari, banderola sau cercei
atagate corpului utilizatorului. Senzorii de adancime LiDAR (1) st CAM (2)
produc informatie transmisa cétre unitatea de procesare centrald (3) pentru a se
extrage informatie relevantd despre mediul din jur folosind retelele neuronale de
convolutie pentru identificarea imaginilor. Aparatul inventiei asigura
concomitent doud moduri de functionare si anume ,,modul de narare” a
mediului inconjuritor, care defineste cadrul in care urmeaza sd evolueze
utilizatorul si ,,modul de orientare” in mediul inconjuritor care ofera
posibilitatea definirii constrangerilor, obstacolelor, la fel ca si un asistent uman
al utilizatorului care foloseste cele doud moduri in functie de nevoi. De
exemplu, cind utilizatorul ajunge intr-o incapere (spatiu inchis) sau intr-o
intersectie (spatiu deschis) acesta va cere, ca si in cazul asistentului uman, o
descriere aproximativd a mediului din jur (modul de narare), iar in timpul
mersului va avea nevoie de orientare care sa descrie prezenta obstacolelor

(modul de orientare). Utilizatorul poate declansa prin dialog vizual un mod de

functionare sau celalalt. Tehnica Dialogului Vizual folosité se defineste ca fiind

o forma de dialog intre un interlocutor (A) si un al doilea (B) in care:

¢ (A) pune intrebari referitoare la continutul unei imagini pe care nu o

cunoaste catre interlocutorul (B)

¢ (B) cunoaste imaginea despre care se face dialog si da rdspunsuri
intrebarilor interlocutorului (A)

e Dialogul incepe cu interlocutorul (B) care cunoaste imaginea si face o asa
zisd ,etichetare” a imaginii dand o informatie initiala restransa despre

continutul imaginii.

%



RO 135143 A0

0 ¢l

e Dialogul vizual continud pand cand (A) nu mai doreste sd puna noi

intrebari

Aparatul inventiei se substituie interlocutorului (B) in aplicarea dialogului
vizual si raspunde intrebarilor nevazitorului care este substituit interlocutorului
(A). Pentru generarea raspunsurilor la intrebarile lui (A) se folosesc retele
neuronale recurente antrenate cu setul de date disponibil public sub numele de
VisDial si evolutii ale acestuia.

in modul narare, utilizatorul cere informatii despre mediul inconjuritor.
Initial acestea sunt generale si mai apoi, prin tehnica dialogului vizual, poate
cere detalii relevante interesului sale. Utilizatorul poate apoi declansa modul de
orientare. In acesta, inventia incepe si monitorizeze spatiul din fata
utilizatorului scanénd prin intermediul hértilor de addncime si a recunoasterii
obstacolelor din directia de mers prin retelele neuronale convolutionale si a
partitiondrii spatiului de cdutare micsorand suprafata cdutdrii la zona
restrictionatd a pasilor utilizatorului. Astfel, se redd informatia referitoare la
obstacole si in acelasi timp nu mai este necesard redarea unei cantititi excesive

de informatie care ar putea duce la incurcarea utilizatorului.

in scopul cresterii capacitatilor functionale ale aparatului acesta poate fi
conectat cu un telefon mobil prin care si se poata realiza functii de orientare
prin aplicatiile GPS (Fig.6) fard a fi nevoie de schimbarea cistilor audio. Astfel
utilizatorul va putea afla ,,unde se giseste ?” In mediul inconjuritor si va putea
,.gasi calea de urmat” pani la un obiectiv.

In cele ce urmeaza se di un exemplu de realizare a inventiei in legdturad cu

desenecle din figurile explicative.
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Aparatul asistent electronic pentru persoane nevazitoare sau cu deficiente

de vedere este alcatuit dintr-un ansamblu constructiv-functional-cu urmatoarele

componente (Fig.1):

o Un suport incapsulabil (4) atasabil corpului utilizatorului de tip ochelari,
banderola, brosa de piept sau centurd, dar de preferinta cercel de tip
comunicator bluetooth cu conexiuni pentru telefon mobil si pentru realimentare
cu fir

. Un senzor de adancime LiDAR (1) de tip radar laser pentru detectarea
proximitatii montat pe capsula suportului incapsulabil (4)

o Un senzor CAM (2) de preluare imagini de tip camerd, , montat pe
capsula suportului incapsulabil (4).

° O unitate de procesare centrald (3) montatd pe suportul incapsulabil (4)
. Un microfon (5) pentru transmiterea cererilor de informatie ale

utilizatorului montat pe capsula suportului incapsulabil (4).

o O pereche de césti audio (6) pentru receptia informatiilor transmise
utilizatorului .

e Un modul pentru comunicare WiFI (7) montat pe suportul incapsulabil
4)

o Un modul pentru comunicare bluetooth (8) montat pe suportul
incapsulabil (4)

e O baterie (9) atasata prin fir suportului incapsulabil (4)
. Un circuit integrat (10), cuplat la senzorul CAM (2) si la senzorul de

adancime LiDAR (1) cu iegire audio pentru cistile audio (6) si intrare pentru
microfonul (5)
o O interfata seriald UART (11) a circuitulus integrat (10) pentru conectarea

senzorului de adancime LiDAR (1) radar laser

° Niste interfete (12), (13) I12S de conectare la circuitul integrat (10) a

perechii de césti audio (6) si a microfonului (5).
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. O memorie integrati (14) conectati la unitatea de procesare centrald (3)
pentru stocarea codului de executie al metodei
. O interfatd (15) SPI seriala conectatd la camera CAM (2) printr-o
interfata seriald de preluare a datelor

Functionarea etapelor dialogului vizual se face in felul urmator. O prima
etapi creeazd asa zisa ,,etichetare” a dialogului care este punctul de start al
acestuia. Este o informatie culeasi initial pentru a servi drept punct de pornire al
dialogului. Modul in care se alege etichetarea initiald pentru inceperea
dialogului vizual este prezentat in Fig.4. Utilizatorul porneste nararea. Initial,
etichetarea se va face in acelasi fel in care se face detectia obiectelor obstacol
relevante, prin detectarea obiectelor cu cel putin PROCENT DIMENS
perimentru. Acest terment PROCENT DIMENS este ales ca fiind un procent
minim din dimensiunea imaginii analizate. Spre exemplu, dacd avem un
PROCENT _ DIMENS de 10% intr-o imagine de 1280x720 pixeli, obiectele

relevante vor fi considerate cele care au

_ _ 1280 x 2+ 720 x 2
2 x Lungime + 2 x Latime = 10

100

In spatii deschise, uneori este necesara obtinerea de informatii despre

anumite sectoare. Spre exemplu, in Fig .4 clidirea din partea dreapti ar fi
detectatd drept “cladire”. Insa inainte de inceperea efectiva a dialogului vizual,

este oportun uneori ca utilizatorul si ceari o a doua etichetare cu o concentrare

pe o zond anume din cAmpul vizual. In acest caz, etichetarea zonei stinga sus ar
porni cu etichetarea semnului “FARMACIE” care poate fi de interes. Astfel,
pentru o etichetare initiald mai detaliata, utilizatorul poate alege una din cele

patru zone de concentrare a analizei pentru etichetare:

- Stanga sus (1)

- Dreapta sus (i)
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- Stanga jos (iii)
- Dreapta jos (iv)

Cele patru zone se vor intersecta intr-o oarecare masurd conform
factorilor SP_X si SP_Y, nefiind oportuna o partitionare disjunctd. Valori
pentru acesti termeni sunt exemplificate in tabelul 1. Factorii SP X si SP_Y
reprezintd un procent de suprapunere a suprafetelor cadranelor (i), (ii), (iii) si
(iv) pe care interlocutorul (A) — nevézitorul utilizator al aparatului — le va alege
pentru orientarea zonei sale de interes. Modul in care se folosesc pentru

suprapunere este exemplificat in Fig. 4.

Unitatea de procesare centrald (10) implementeaza un sistem de operare care
gestioneazi procesele si functiile componente ale metodei inventiei. Aceste

procese sunt redate grafic in Fig 3 si reddm rolul lor in cele ce urmeaza.

. Monitorizare intrare audio (a) colecteazi sunet din microfonul aparatului

si il transmite unui MONITOR DE STARE GENERALA (k). Transmiterea se

face printr-o conversie a sunetului in comanda de tip sir de caractere;

. Monitorizare al etapelor de narare cu Dialog Vizual (b) pastreaza

informatia necesara procesarii cu setul de date VisDial pentru implementarea
etapelor de intrebari din dialogul vizual,

. Comunicare WiFI (c) asigurd conexiunea cu Internetul prin care se vor

rula o parte din retelele neuronale. Procesul de selectie va fi detaliat in

paragrafele urmatoare;

. Recunoastere imagini (d) ruleaza o parte din retelele neuronale pentru

recunoasterea imaginilor si face o selectie pentru cele care trebuiesc rulate cu
ajutorul Internetului. Procesul de selectie va fi detaliat in paragrafele urmitoare;

e Monitorizare intrare imagine (e) incapsuleaza imaginile camerei CAM (2)
si le transmite procesului de recunoastere imagini (d);

e
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. Monitorizare intrare LiDAR (f) aduna datele hartii de addncime generata

de senzorul de adicime LiDAR (1) si o transmite citre monitorizare orientare
(8);

. Monitorizare orientare (g) are rolul monitorizarii aparitiei eventualelor
obstacole si a transmiterii informatiei catre MONITORUL DE STARE
GENERALA (k);

. Generare Semnal Audio (h) sintetizeaza raspunsurile venite din

MONITORUL DE STARE GENERALA (k) si cel de Monitorizare Orientare

(g) in redare auditiva si le transmite catre procesul Multiplexare iesire semnale

audio (j);

. Semnal audio Bluetooth (i) monitorizeazd sunetul primit si transmis prin

Bluetooth si transmite semnalele sonore primite prin Bluetooth cétre

Multiplexare iesire semnale audio (j);

. Multiplexare iesire semnale audio (j) asigura arbitrarea semnalelor

primite prin Bluetooth si a celor generate pe aparat si formeaza mostre de sunet
inteligibile pentru utilizator;

. MONITOR DE STARE GENERALA (k) are functia de monitorizare a

procesului de interfatare cu utilizatorul prin implementarea algoritmului din
ordinograma redata in Fig. 2.

Pentru a reda informatie relevanta utilizatorului, procesul de monitorizare
orientare (g) realizeaza o partitionare a imaginii primite exemplificatd in Fig. 5.
Se face o partitionare a spatiului restrangand suprafata de analiz3 la o zona
relevanti pentru directia deplasirii utilizatorului. In Fig 5 se exemplifici doud

moduri in care se face restrictionarea: unul care sa protejeze strict capul si pasii
utilizatorului si un al doilea care protejeaza si zona pieptului aducind insd mai

multe informatii. Utilizatorii pot alege intre diversele partitioniri conform

preferintelor individuale.
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O dati detectat, un obstacol, procesul monitorizare orientare (g) va
incadra obiectul obstacol intr-un dreptunghi pe imagine. Acestuia i se va calcula
perimetrul gi acest perimetru va fi comparat cu dimensiunile de intrare ale
camerei. Pentru a se evita detectiile de false de obstacole ( spre exemplu:
crapaturi mici in trotuar), se va lua in calcul doar un obiect cu cel putin

PROCENT DIMENS perimetru procentual din perimetrul mare al imaginii.

In Fig. 6 se prezinta detalierea procesului de selectie al clasificarii
imaginilor. In momentul detectarii initiale a clasei de obiect generat se cunoaste
complexitatea retelei neuronale de rulat in continuare pentru clasificarea
acestuia in functie de clasi. In functie de complexitatea de urmat, aceasta retea
poate fi rulata in continuare pe aparatul inventiei sau imaginea poate fi trimisa
prin WiFI cétre un server prin intermediul Internetului pentru procesarea la

distanta a clasificarii.

Metoda de augmentare cu informatie de orientare GPS in cazul inventiei
de fata se prezinta in Fig. 7. Prin realizarea multiplexarii audio la nivelul unitatii
de procesare centrala (3) se asigura o primire coeziva a informatiei auditive de
la telefonul mobil. Astfel, utilizatorul porneste aplicatia specifica sistemului de
operare al telefonului personal si aceasta va realiza ghidajul GPS in cazul
navigarii catre o tintd. Aceasta aplicatie in cazul implementarii inventiei este

Google Maps cu voce activata.

Astfel: pentru orientare “de la A la B” utilizatorul beneficiaza de ghidajul

aplicatiei GPS de pe telefonul personal, iar la fiecare pas, orientarea “pas-cu-

pas” din aparatul incapsulat al inventiei curente va asigura deplasarea in

sigurantd a acestuia.

Bineinteles, utilizatorul poate naviga si fard aplicatiile GPS in cazul a

numeroase situatii cum ar fi: plimbarile de agrement prin parc, mersul la

cumpdrituri citre magazinele din zona si altele asemenea.

&Y
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Metoda de utilizare a aparatului asistent electronic pentru persoane
nevizitoare sau cu deficiente de vedere consta in realizarea succesiva a

urmitoarelor etape:

e Conectarea aparatului pentru o verificare prealabila a setarilor intr-
un mediu referential cunoscut

o Inceperea folosirii aparatului prin declansarea modului de ,,narare”
adica utilizatorul va cere o descriere aproximativd a mediului din
jur si activarea Tehnicii Dialogului vizual pe retele neuronale
recurente antrenate pe baza setului de date VisDial.

e Trecerea pe modul de ,,orientare” utilizatorul solicitidnd aparatului
informatii relevante privind obstacolele din mediul inconjurator.

e Pe maisura avansarii pas-cu-pas in mediul inconjurator utilizatorul
va folosi concomitent si alternativ modul de ,,narare” si cel de
orientare”.

e Cuplarea aparatului la un sistem cu aplicatii GPS in momentul in
care utilizatorul are nevoie de informatii suplimentare privind
locatia (ex. centrul orasului, piata, strada ...) si natura elementelor
constitutive de interes din mediul inconjurator (ex.spital, politie,

primarie , magazin,etc)

Modul de desfasurare a etapelor metodei este descris in continuare cu

referire la schema logica din Fig. 2.
La intrarea in functiune a aparatului, acesta va incepe functionarea in

modul narare lansand descrierea generala dintr-o detectie initiald continand

obiectele detectate conform descrierii anterioare. Aceasta descriere initiala este

folosita ca si etichetare de start a Dialogului Vizual si asadar prima etapi a
acestuia. Aparatul va prelua comenzile vocale in mod repetat de la utilizator

cata vreme acesta cere in continuare detalii. Detaliile vor fi furnizate prin

¥,
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apelarea interpretarii acestora prin intermediul setului de date VisDial. Cand
utilizatorul a cerut suficiente detalii cere trecerea in modul orientare. Acest mod
aduna informatii constant conform procedurii explicate anterior. Cand un
obstacol relevant este descoperit acesta este redat utilizatorului prin limba;j:
“OBSTACOL!” si descrierea obstacolului detectat: creangd, groapa, denivelare,

treapta s.a.
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REVENDICARI

1. Metoda de utilizare a aparatului asistent electronic pentru persoane
nevizitoare sau cu deficiente de vedere caracterizati prin aceea ci se
realizeaza prin utilizarea Tehnicii Dialogului Vizual ca formé& noud de aplicare a
retelelor neuronale care imita dialogul dintre oameni pentru cerere si redare de

informatii prin urméitoarele etape:

o Conectarea aparatului pentru o verificare prealabild a setérilor Intr-
un mediu referential cunoscut.

o Inceperea folosirii aparatului prin declansarea modului de ,,narare”
adicd utilizatorul va cere o descriere aproximativd a mediului din jur
s1 activarea tehnicii dialogului vizual pe retele neuronale recurente
antrenate pe baza setului de date VisDial.

o Trecerea pe modul de ,,orientare” utilizatorul solicitdnd aparatului
informatii relevante obtinute prin partitionarea imaginilor primite
privind obstacolele din mediul inconjurator.

o Pe mdsura avansdrii pas-cu-pas in mediul inconjuritor utilizatorul
va folosi alternativ modul de ,,narare” si cel de “orientare”.

o Cuplarea aparatului la un sistem cu aplicatii GPS in momentul in
care utilizatorul are nevoie de informatii suplimentare privind locatia

(ex. centrul orasului, piata, strada ...) si naturd elementelor
constitutive de interes din mediul inconjurator (ex.spital, politie,

primdrie , magazin, etc)

2. Aparat asistent electronic pentru persoane nevizatoare sau cu deficiente de

vedere alctuitd dintr-un suport incapsulabil (4) atasabil corpului utilizatorului
in care se monteazd un senzor de adancime LiDAR (1) de tip radar laser pentru

detectarea proximititii, cel putin un senzor CAM (2) de preluare imagini de tip
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camerd, o unitate de procesare centrala (3), un microfon (5) pentru transmiterea
cererilor de informatie ale utilizatorului si o pereche de casti audio (6) pentru
receptia informatiilor transmise utilizatorului caracterizata prin aceea ci in
unitatea de procesare centarala (3) se realizeaza comunicarea care imita dialogul
dintre oameni pentru cerere si redare de informatii pe baza tehnicii dialogului
vizual pe retele neuronale recurente antrenate §i a unui set de date VisDial
oferind utilizatorului pas cu pas informatii narative ale mediului inconjurétor si
informatii de orientare in mediul inconjurator, iar la cerere si informatii
suplimentare privind locatia mediului si elementele constitutive de interes ale
acestuia utilizand un circuit integrat (10), cuplat la sezorul CAM (2) si la
senzorul de adancime LiDAR (1) cu iesire audio pentru castile audio (6) si
intrare pentru microfonul (5), o memorie integratd (14) conectata la unitatea de
procesare centrald (3) pentru stocarea codului de executie al metodei, o interfatd
(15) SPI seriala conectati la camera CAM (2) printr-o interfata seriala de
preluare a datelor, o interfatd seriala UART (11) a circuitului integrat (10)
pentru conectarea senzorului de adidncime LiDAR (1) radar laser, niste interfete
(12), (13) I2S de conectare la circuitul integrat (10) a perechii de casti audio (6)

si a microfonului (5).

3. Aparat asistent electronic pentru persoane nevazatoare sau cu deficiente de
vedere conform revendicirii 2 caracterizati prin aceea ci un modul pentru

comunicare WiFI (7) este montat pe suportul incapsulabil (4).

4. Aparat asistent electronic pentru persoane nevézitoare sau cu deficienfe de

vedere conform revendicarii 2 caracterizati prin aceea ¢ un modul pentru

comunicare bluetooth (8) este montat pe suportul incapsulabil (4)

5. Aparat asistent electronic pentru persoane nevizatoare sau cu deficiente de
vedere conform revendicérii 2 caracterizati prin aceea ci o baterie (9) ce se

poate conecta la Incarcare cu sau fari fir este atagatd suportului incapsulabil (4).
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6. Aparat asistent electronic pentru persoane nevizatoare sau cu deficiente de
vedere conform revendicarii 2 caracterizati prin aceea cé suportul

incapsulabil (4) poate fi de tip ochelari, brosa , banduliera, dar de preferinta

cercel de ureche de tip handsfree.

7. Aparat asistent electronic pentru persoane neviazitoare sau cu deficiente de
vedere conform revendicérii 2 caracterizata prin aceea ci monitorizeaza
constant mediul inconjurétor prin analizd imaginilor, monitorizeazi vocea
utilizatorului si transmite prin interfete fira fir informatii despre datele culese

prin imagine.
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