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(57)  Anotace:
Mechatronicka vizualizacni pomucka obsahuje
prostorovy detektor (1) datové propojeny s
vyhodnocovaci jednotkou (2) s vyhodnocovacim 5 N
softwarem datové propojenou s kontaktni podlozkou (3), N
a napdjeci zdroj (4) pro napajeni prostorového detektoru "\\
(1) a kontaktni podlozky (3). Prostorovy detektor (1) je 4

urcen ke skenovani svého okoli, k detekci objektibodi v
tomto okoli a k zjisténi informaci o vzdalenosti
detekovanych objekti od prostorového detektoru (1),
jejich azimutu a vertikalniho thlu. Vyhodnocovaci
software vyhodnocovaci jednotky (2) je uréen k
vyhodnocovéni informaci ziskanych z prostorového
detektoru (1) o jeho okoli a k vytvoteni prikazovych
instrukci pro kontaktni podlozku (3). Kontaktni podlozka
(3) je uréena pro umisténi na kuzi uzivatele, k pfijimani
piikazovych instrukci z vyhodnocovaci jednotky (2) a k
vytvareni pozadované odezvy na né, pricemz kazdy
tlakovy bod kontaktni podlozky (3) odpovida pomémé
skuping bodu detekovanych prostorovym detektorem (1),
kde prostorovym detektorem (1) je lidarovy detektor.
Prostorovy detektor (1) a kontaktni podlozka (3) jsou
synchronné orientovany stejnym smérem a intenzita
odezvy kontaktni podlozky (3) odpovida vzdalenosti
detekovanych bodu od detektoru (1).
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Mechatronicka vizualizacni pomucka

Oblast techniky

Vynalez se tyka mechatronické vizualiza¢ni pomucky urcené prevazné pro slabozraké.

Dosavadni stav techniky

Nevidomy/slabozraky pouziva k pohybu v prostoru prfedev§im hmat a sluch. Nejvyznamngjsi
kompenzaéni pomickou je orientacni hul. Orientaéni hole zajistuji svou délkou dostatecny odstup
od prekazek a tim zvySuji bezpeénost uzivatele. Jsou cennym zdrojem hmatovych 1 sluchovych
informaci (povrchy, matenaly, odrazeny zvuk). Pouzivaji se k vyhledani orientacn¢ vyznamnych
mist 1 k udrzeni sméru ur¢ené¢ho vyraznymi liniovymi prvky, jako jsou zdi, obrubniky atd.

Existuji 1 elektronické kompenzacni pomucky, napf. navigacni jednotka, ktera slouzi k urceni
polohy nevidomého ¢lovéka v terénu. Zakladem jednotky je GPS pfijimac. Informace o poloze
nevidomého se pravideln¢ odesilaji na vyhrazeny internetovy server, a odtud informace putuji do
pocitaci v Naviga¢nim centru. Pokud se uzivatel s jednotkou pohybuje, na obrazovce pocitace
operatora vznika zaznam jeho pohybu. Komunikace s operatorem probiha prostfednictvim
mobilniho telefonu nebo navigacni jednotky, pokud ma zabudovanou SIM kartu.

Mezi dal§i kompenzacni pomucky patfi ultrazvukové vyhledavace prekazek. Tyto pomicky
upozomuji na prekazku odrazem ultrazvuku, pfevedenym na vibra¢ni nebo zvukovy signal.
S priblizovanim se k pfekazce nartista intenzita signalu. Pomucky slouzi pfedevsim k upozoméni
na prekazky, které se vyskytuji od vyse pasu smérem nahoru (nejsou vykryty holi) a slouzi tudiz
jako doplng¢k hole.

Vyse uvedené kompenzacni pomucky poskytuji uzivateli jen velmi omezenou predstavu
o prostoru, ve kterém se nachazi. Orientacni hul predava informaci o jednou konkrétnim bod¢
v prostoru, navigacni jednotky neposkytuji informace o realné situaci okolo uzivatele,
a ultrazvukové vyhledavace prekazek informuji pouze obecné o blizici se prekazee, ale nikoliv o
jeji pfesné velikosti a poloze takového objektu.

Uzitny vzor CZ 21022 U1 popisuje zafizeni pro orientaci nevidomych, které obsahuje senzor
snimajici prostor ve sméru pohybu nevidomého, hmatovy displej a mezi senzorem a hmatovym
displejem zapojeny pievodnik/filtr vystupniho signalu ze senzoru na vstupni signal pro hmatovy
displej. Nevyhodou predstaveného zafizeni je pouziti stereoskopickych kamer, které jsou t€zké a
nepresné a také to, ze na hmatovy displej neni pfenasena informace, ktera by odpovidala
aktualnimu prostoru pred timto hmatovym displejem, ale pred detektorem, coZ s¢ projevi pii zmeéné
polohy pouze hmatového displeje. Podstatnou nevyhodou je 1 2D zobrazeni, které dava sice pojem
o vzdalenosti, ale jen jako celku, nikoliv jednotlivych bodi ve snimaném obraze.

Cilem vynalezu je predstavit vizualizacni pomucku, ktera by vyse uvedené nevyhody stavu
techniky potlacila.

Podstata vynalezu

Vyse zminéné¢ nedostatky odstraiiuje do znacné miry mechatronicka vizualizacni pomucka
obsahujici prostorovy detektor datové propojeny s vyhodnocovaci jednotkou s vyhodnocovacim
softwarem datové propojenou s kontaktni podlozkou, a napajeci zdroj pro napajeni prostorového
detektoru a kontaktni podlozky, kde prostorovy detektor je urcen ke skenovani svého okoli,
a k detekei objekti/bodi v tomto okoli, k zjisténi informaci o vzdalenosti detekovanych objekti
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od prostorového detektoru, jejich azimutu a vertikalniho uhlu, a vyhodnocovaci software
vyhodnocovaci jednotky je uréen k vyhodnocovani informaci ziskanych z prostorového detektoru
o jeho okoli a k vytvoreni pfikazovych instrukci pro kontaktni podlozku, kontaktni podlozka je
uréena pro umisténi na kuzi uzivatele, k pfijimani prikazovych instrukci z vyhodnocovaci jednotky
a k vytvareni pozadované odezvy na né¢, pri¢emz kazdy tlakovy bod kontaktni, jehoZ podstata
spoCiva v tom, ze prostorovym detektorem je lidarovy detektor, prostorovy detektor a kontaktni
podloZka jsou synchronng orientovany stejnym sme¢rem, a intenzita odezvy kontaktni podlozky
odpovida vzdalenosti detekovanych bodu od detektoru.

Ve vyhodném provedeni dale obsahuje ovladac intenzity odezvy kontaktni podlozky na pfikazové
instrukce, napojeny na vyhodnocovaci jednotku.

V jiném vyhodném provedeni je vyhodnocovaci jednotkou prumyslovy pocitac.

V jiném vyhodném provedeni je kontaktni podlozkou mechanicka kontaktni podlozka obsahujici
vysouvatelné/zasouvatelné vystupky, urené pro vytvofeni odezvy ve form¢ tlaku na pokozku
uzivatele, na niZ je umisténa, a to o sile odpovidajici pfikazové instrukci vyhodnocovaci jednotky.
V jiném vyhodném provedeni je kontaktni podlozkou tepelnda kontaktni podlozka uréena
k vytvoreni odezvy ve formé tepla pisobiciho na pokozku uZivatele, na niz je umisténa, a to o
intenzité odpovidajici pfikazové instrukci dané vyhodnocovaci jednotkou.

V jiném vyhodném provedeni obsahuje napajeci zdroj alespori jednu dobijeci lithiovou baterii.

V jiném vyhodném provedeni jsou kontaktni podlozka a/nebo prostorovy detektor a/nebo

vyhodnocovaci jednotka soucasti helmy urcené pro nasazeni na hlavu uzivatele.

Objasnéni vvkresu

Vynalez bude dale priblizen pomoci obrazku, kde obr. 1 pfedstavuje mechatronickou vizualiza¢ni
pomiucku podle vynalezu, obr. 2 pfedstavuje mechatronickou vizualiza¢ni pomucku podle obr. 1
umisténou na téle uzivatele, obr. 3 predstavuje mechatronickou vizualizacni pomicku podle
vynalezu ve form¢ helmy, obr. 4 pfedstavuje mechatronickou vizualiza¢ni pomucku podle obr. 3
umisténou na téle uZzivatele, obr. 5 pfedstavuje princip detekce objekti v okoli mechatronické
vizualiza¢ni pomucky podle vynalezu, a obr. 6 predstavuje kontaktni podlozkou mechatronické
vizualiza¢ni pomucky podle vynalezu ve form¢ mechanické kontaktni podlozky.

Priklad uskute¢néni vynalezu

Mechatronicka vizualizaéni pomiucka podle vynalezu je predstavena na obr. 1 a obsahuje
prostorovy detektor 1 datové propojeny s vyhodnocovaci jednotkou 2 s vyhodnocovacim
softwarem a kontaktni podlozku 3.

Prostorovy detektor 1 je urCen ke skenovani svého okoli, k detekci objekti v tomto okoli
ak zjisténi informaci o vzdalenosti téchto objekti od detektoru 1, jejich azimutu a vertikalniho
uhlu.

Prostorovym detektorem 1 je vyhodné lidarovy detektor uréeny k méfeni vzdalenosti predméti od
tohoto zafizeni, pracujici na principu méfeni doby letu laserového pulsu, ktery se odrazi od
snimaného objektu a vrati se zpét k vysilacimu detektoru 1. Timto zpusobem je vypocitana
vzdalenost objektu od detektoru 1 s pfesnosti na 2 az 3 cm. Multikanalové lidary vysilaji v jeden
moment vice laserovych paprsku, pod ruznymi thly. Timto zpisobem pofizuji tzv. mracno bodu,
které lze vizualizovat v souradnicovém systému, kde kazdy naméfeny bod ma svou x, y, z pozici
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vuéi stiedu tohoto systému, ktery v tomto pripad¢ predstavuje osu detektoru 1. Pozice kazdého
bodu jsou k dispozici v realném Case. Detektor 1 tedy predava informace o kazdém naméfeném
bod¢/objektu ve formatu: azimut, vertikalni uhel a vzdalenost.

Vyhodnocovaci jednotka 2 s vyhodnocovacim softwarem je urcena k vyhodnocovani informaci
ziskanych z prostorového detektoru 1 a k vytvofeni prikazovych instrukci pro kontaktni
podlozku 3. Prostorovy detektor 1 dosahuje vétsSiho bodového rozliseni, nez jakého je kontaktni
podlozka 3 schopna vyuzit. Proto je tfeba toto rozliSeni komprimovat.

Vyhodnocovaci jednotkou 2 je napf. prumyslovy pocita¢, uréeny ke zpracovani informace
0 X, y, z pozici detekovanych bodu.

Kontaktni podlozka 3 je uréena pro umisténi na télo uzivatele, k pfijimani prikazovych instrukci
ak vytvareni pozadované odezvy na ¢ast t€la, na niz je umisténa. Pro nejvhodnéj§i umisténi
kontaktni podlozky 3 bylo zvoleno uzivatelovo €elo, viz obr. 2, jelikoz patfi mezi pét nejcitlivéjSich
casti t€la (t€émi jsou dale konecky prstu, jazyk, rty a nos).

Kontaktni podlozkou 3 muze byt napfiklad mechanicka kontaktni podlozka obsahujici mechanické
vystupky, které vysouva nebo zasouva, a tim puasobi na pokozku uzZivatele. Instrukce
z vyhodnocovaci jednotky 2 rozhoduji o intenzité tlaku kazdého z vystupki.

Kontaktni podlozkou 3 muze byt rovnéz tepelna kontaktni podlozka urcena k vytvofeni odezvy ve
form¢ tepla pusobiciho na pokozku uZivatele, na niz je umisténa, a to o intenzit¢ odpovidajici
pfikazové instrukci dané vyhodnocovaci jednotkou 2.

Soucasti mechatronické vizualizacni pomiicky podle vynalezu je napajeci zdroj 4 pro napajeni
uvedenych zarfizeni, jez muze obsahovat alesporni jednu dobijeci lithiovou baterii. Je mozno navic
pouzit 1 vnitini lithiovou baterii pro preklenuti doby vymény hlavni napajeci baterie.

Soucasti mechatronické vizualizacni pomucky podle vynalezu je ovlada¢ 5 intenzity, slouzici
k nastaveni sily reakce kontaktni podlozky 3 na pfikazové instrukce vyhodnocovaci jednotky 2.
UZivatel tim maze celkovou intenzitu snizovat nebo zvySovat nebo pfistroj tplné€ vypnout.

Jeden nebo vice z uvedenych prvki mechatronické vizualizaéni pomucky podle vynalezu muze byt
soucasti helmy 6 (napfiklad prostorovy detektor 1 a/nebo kontaktni podlozka 3), viz obr. 3 a 4.
Takové usporadani je vyhodné pro to, aby byl prostorovy detektor 1 synchronizovan s polohou
hlavy uzZivatele, jelikoz nataCenim hlavy do vSech sméri dojede i1 ke stejnému natoceni
prostorového detektoru 1.

Princip funkce mechatronické vizualizacni pomucky podle vynalezu je predstaven na obr. 5 a je
nasledovny:

Prostorovym detektorem 1 vyslany laserovy puls, pfipadné¢ nékolik pulsu, se¢ odrazi od
prekazky/objektu v jeho okoli a rychlosti svétla se vraci zpét, pfi¢emz je méfena doba jeho letu.
Na zaklad¢€ doby letu je vypoctena vzdalenost prekazky od detektoru 1. Takovych méfeni muze
probihat i n€kolik set tisic za vtefinu a v realném Case. Vysledky méfeni poskytuji 3D informace o
objektech v okoli. Tyto informace si lze predstavit jako mracno bodu, pricemz kazdy bod ma x, v,
z pozici vuci stiedu detektoru 1.

Udaje o poloze viech naméfenych bodi putuji do vyhodnocovaci jednotky 2, ktera je prevede
pomoci pifevodni tabulky na piikazové instrukce pro kontaktni podlozku 3. V pfipadé
mechanické/tlakové kontaktni podlozky odpovida kazdy jeji tlakovy bod pomémé skuping
detekovanych bodu, viz obr. 6. Je tak urcena sila tlaku jednotlivého bodu kontaktni podlozky 3 na
télo uzivatele nebo délka vysunuti daného vystupku.
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Vyhodou mechatronické vizualiza¢ni pomucky podle vynalezu je pfedevs§im schopnost pohybovat
s¢ v prostoru a vnimat své okoli s vétsi presnosti, tj. ve vétSim rozliSeni, a v realném case.
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PATENTOVE NAROKY

1. Mechatronicka vizualiza¢ni pomucka obsahuje:
prostorovy detektor (1) datové propojeny s vyhodnocovaci jednotkou (2) s vyhodnocovacim
softwarem datové propojenou s kontaktni podlozkou (3), a napajeci zdroj (4) pro napajeni
prostorového detektoru (1) a kontaktni podlozky (3),

kde:

prostorovy detektor (1) je uréen
ke skenovani svého okoli, a
k detekei objekti/bodu v tomto okoli,
k zjisténi informaci o vzdalenosti detekovanych objekti od prostorového detektoru (1),
jejich azimutu a vertikalniho uhlu, a

vyhodnocovaci software vyhodnocovaci jednotky (2) je uréen
k vyhodnocovani informaci ziskanych z prostorového detektoru (1) o jeho okoli a
k vytvoreni prikazovych instrukci pro kontaktni podlozku (3),

kontaktni podlozka (3) je uréena
pro umisténi na kuzi uzivatele,
k piijimani pfikazovych instrukci z vyhodnocovaci jednotky (2) a
k vytvareni pozadované odezvy na n¢,

pricemz

kazdy tlakovy bod kontaktni podlozky (3) odpovida pomémé skupiné bodi detekovanych
prostorovym detektorem (1),

vyznacujici se tim, ze

prostorovym detektorem (1) je lidarovy detektor,

prostorovy detektor (1) a kontaktni podlozka (3) jsou synchronné orientovany stejnym
smerem, a

intenzita odezvy kontaktni podlozky (3) odpovida vzdalenosti detekovanych bodu od
detektoru (1).

2. Mechatronicka vizualiza¢ni pomucka podle naroku 1, vyznacujici se tim, Zze dale obsahuje
ovlada¢ (5) intenzity odezvy kontaktni podlozky (3) na pfikazové instrukce, napojeny na
vyhodnocovaci jednotku (2).

3. Mechatronicka vizualiza¢ni pomiicka podle n¢kterého z naroki 1 nebo 2, vyznacujici se tim,
z¢ vyhodnocovaci jednotkou (2) je praimyslovy pocitac.

4. Mechatronicka vizualizacni pomucka podle nékterého z naroku 1 az 3, vyznac€ujici se tim, ze
kontaktni podlozkou (3) je mechanicka kontaktni podlozka obsahujici vysouvatelné/zasouvatelné
vystupky, urené pro vytvoreni odezvy ve form¢ tlaku na pokozku uZivatele, na niz je umisténa, a
to o sile odpovidajici piikazové instrukci vyhodnocovaci jednotky (2).

5. Mechatronicka vizualizacni pomiucka podle nékterého z naroku 1 az 3, vyznacujici se tim, Ze
kontaktni podlozkou (3) je tepelna kontaktni podlozka uréena k vytvoreni odezvy ve form¢ tepla
pusobiciho na pokozku uzivatele, na niz je umisténa, a to o intenzit¢ odpovidajici pfikazové
instrukci dané vyhodnocovaci jednotkou (2).
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6. Mechatronicka vizualizacni pomucka podle nékterého z naroku 1 az 5, vyznacujici se tim, Ze
napajeci zdroj (4) obsahuje alespon jednu dobijeci lithiovou baterii.

7.  Mechatronicka vizualizacni pomucka podle nékterého z naroku 1 az 6, vyznacujici se tim, Ze
kontaktni podlozka (3) a/nebo prostorovy detektor (1) a/nebo vyhodnocovaci jednotka (2) jsou
soucasti helmy (6) urCené pro nasazeni na hlavu uzivatele.

3 vykresy
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Obr. 1
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Obr. 3
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Obr. 5
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