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(54) Leitvorrichtung fiir Personen mit eingeschranktem Sehvermogen

C

Die Erfindung betrifft eine Leitvorrichtung (100) fiir

Personen mit eingeschrdnktem Sehvermégen

umfassend eine Brille (9), zwei Lidar-Sensoren (1a,

1b), zwei Aktuator- Einheiten (3a, 3b) und eine mit
den Lidar-Sensoren (1a, 1b) und den Aktuator-

Einheiten (3a, 3b) verbundene Steuer- und

Verarbeitungseinheit (4),

- wobei die Lidar-Sensoren (1a, 1b) an der Frontseite
der Brille (9), insbesondere am Brillenrahmen,
angeordnet sind und zur Erfassung der Umgebung
des jeweiligen Lidar-Sensors (1a, 1b), insbesondere
des Abstands zu Hindernissen, ausgebildet sind,
wobei ein Filter zur Reduktion des Einflusses von
Storlicht auf die Messwerte der Lidar-Sensoren (1a,
1b) vorgesehen ist,

- wobei die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) an
der, dem Kopf einer Person zugewandten,
Innenseite der Brille (9), insbesondere am
Brillenrahmen, am Brillenglas oder an einem
Brillenbiigel, angeordnet ist und dazu ausgebildet
ist, Abstandsmessungen mittels der Lidar-Sensoren
(1a, 1b) durchzufiihren und die ermittelten
Abstandsmesswerte in Steuersignale fiir die
Aktuator-Einheiten (3a, 3b) umzuwandeln und an
die Aktuator- Einheiten (3a, 3b) zu Gibermitteln,

- wobei jede Aktuator-Einheit (3a, 3b) jeweils an der
Innenseite eines Brillenbiigels angeordnet ist und
dazu ausgebildet ist, zur Darstellung der
Abstandsmesswerte fiir Personen wahrnehmbare
Signale abzugeben, und

- wobei die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4)
dazu ausgebildet ist, die Intensitdt des von der
jeweiligen Aktuator-Einheit (3a, 3b) abzugebenden
Signals auf Grundlage des Vergleichs des
ermittelten Abstandsmesswerts mit zumindest
einem Abstandsschwellenwert vorzugeben.

Fig. 3
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Leitvorrichtung fiir Personen mit eingeschranktem Sehvermé-
gen gemal Patentanspruch 1.

[0002] Aus dem Stand der Technik ist eine Vielzahl von Vorrichtungen bekannt, die von blinden
Personen oder Personen mit beeintrachtigtem Sehvermégen mitgefiihrt werden kénnen, sodass
sich diese Personen selbststéandig auch in einer ihnen fremden Umgebung orientieren bzw. be-
wegen kénnen. Beispielsweise kbnnen von blinden Personen bzw. Personen mit beeintrachtig-
tem Sehvermdgen Blinden- oder Langstocke mitgefiihrt werden, die speziell im stadtischen
Raum, wo auf der StraBe und in 6ffentlichen Einrichtungen Orientierungshilfen auf dem Boden
verbaut sind, fir die Orientierung genutzt werden kénnen.

[0003] Sind derartige Einrichtungen nicht vorhanden, kénnen beispielsweise Vorrichtungen, die
in Headsets oder brillenartige Halterungen integriert sind und die Abstédnde zu Hindernissen de-
tektieren, von der Person getragen werden, um sich in der Umgebung zu orientieren. Derartige
Vorrichtungen sind z.B. aus der US 2019/070064 A1, der DE 202012006247 U1, der WO 2015/
121846 A1, oder der WO 9701320 A1 bekannt.

[0004] Derartige Vorrichtungen kdnnen auch in Halsbandern bzw. Halsketten oder Kleidungsstii-
cken integriert sein, wie sie z.B. aus der US 2017/032787 A1, der US 2015/201181 A1, der US
2015/198455 A1, der GB 2538445 A, der US 9311827 B1, der US 2016/284235 A1 oder der CH
709806 A1 bekannt sind.

[0005] FR 3036614 A1 offenbart eine Vorrichtung zur Detektion von Hindernissen fiir eine seh-
beeintrachtigte Person bestehend aus einer Brille mit einem ersten und einem zweiten Abstands-
sensor an der Frontseite der Brille, einem ersten und einem zweiten Vibrationsgerat, die Vibrati-
onsstimuli an den Benutzer abgeben, und einem Steuersystem, das mit den Abstandssensoren
verbunden ist und die Vibrationsgerate in Abhangigkeit von den an Abstandssensoren detektier-
ten Gegenstanden und deren Abstande steuert. Bei den Abstandssensoren kann es sich um Inf-
rarotsensoren oder andere konventionelle Abstandssensoren handeln.

[0006] WO 2014013101 A1 zeigt eine tragbare Objektdetektionsvorrichtung zum Einbauen in
Blindenbrillen umfassend einen Infrarotsensor, einen Aktuator und einen Mikrocontroller. Der
Sensor enthalt mindestens einen Sender und mindestens einen Empfanger und basiert auf der
Infrarottechnologie, wobei ein Infrarotstrahl ausgestrahlt, von einem Objekt oder Hindernis reflek-
tiert wird und anschlieBend wieder beim Sensor aufgefasst wird. Der Sensor enthalt zudem einen
Filter um den Einfluss der Infrarotkomponente aus Sonnenlicht und Leuchtstoffréhren auszu-
schlieBen. Der Mikrocontroller empféngt das Signal vom Sensor, berechnet daraus den Abstand
zum Hindernis und gibt ein Outputsignal an den Aktuator weiter. In einer Ausfiihrungsform ist der
Aktuator ein piezoelektrischer Lautsprecher, der das Signal in einer hérbaren Frequenz aussen-
det. Die Frequenz variiert in Abhangigkeit von dem Abstand zum Hindernis, beispielsweise kann
die Frequenz des Signals zunehmen, je naher die die Vorrichtung tragende Person dem Hinder-
nis kommt.

[0007] DE 102018107970 B3 zeigt eine Orientierungshilfe fiir Personen mit eingeschranktem
Sehvermdgen zum Tragen am Kdrper, mit Abstands- und/oder Richtungssensoren, Signalgebern
zur Ausgabe der Abstande und/oder Richtungen als haptische Signale, einem Posensensor, ei-
ner Steuereinheit und einer Speichereinheit. Die Sensoren weisen jeweils einen Ultraschallsensor
und/oder einen Lasersensor und/oder einen Kamerasensor und/oder einen Infrarotsensor und/o-
der einen akustischen Sensor auf und die Signalgeber haptische Signale unterschiedlicher Fre-
quenz und/oder Amplitude und/oder Signalform abhangig von Signalgeberparametern ausgeben.

[0008] Nachteil bei den bekannten Vorrichtungen ist jedoch, dass diese einerseits gar keine oder
nur eine schlechte rdumliche Aufldsung des Abstands zu Hindernissen bieten, die verwendeten
Sensoren oftmals von Fremdeinfliissen gestért werden, und die Vorrichtungen oftmals sperrig
und schwer sind, sodass sie keinen hohen Tragekomfort bieten und nicht Uber einen langeren
Zeitraum getragen werden kdnnen. Weiters sind die bekannten Vorrichtungen zumeist auch un-
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mittelbar als Hilfseinrichtung fir Blinde bzw. sehbeeintrachtigte Personen erkennbar, was vom
Trager der Vorrichtung oft nicht erwiinscht ist.

[0009] Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine Leitvorrichtung fir Personen mit beeintrachtigtem
Sehvermdgen bereitzustellen, die einerseits eine gute raumliche Auflésung der Umgebung, ins-
besondere des Abstands zu Hindernissen, gewéhrleistet, zuverlassig und gleichzeitig kompakt
ausgebildet, bequem Uber einen langen Zeitraum zu tragen, sowie nicht unmittelbar als Hilfsvor-
richtung erkennbar ist.

[0010] Die Erfindung I6st diese Aufgabe mit einer Leitvorrichtung fiir Personen mit eingeschrank-
tem Sehvermbgen gemafi Patentanspruch 1. Es ist dabei vorgesehen, dass die Leitvorrichtung
folgende Komponenten umfasst:

Eine Brille, zwei Lidar-Sensoren, zwei Aktuator-Einheiten und eine mit den Lidar-Sensoren und
den Aktuator-Einheiten verbundene Steuer- und Verarbeitungseinheit,

- wobei die Lidar-Sensoren an der Frontseite der Brille, insbesondere am Brillenrahmen, ange-
ordnet sind und zur Erfassung der Umgebung des jeweiligen Lidar-Sensors, insbesondere des
Abstands zu Hindernissen, ausgebildet sind, wobei ein Filter zur Reduktion des Einflusses von
Storlicht auf die Messwerte der Lidar-Sensoren vorgesehen ist,

- wobei die Steuer- und Verarbeitungseinheit an der, dem Kopf einer Person zugewandten, In-
nenseite der Brille, insbesondere am Brillenrahmen oder an einem Brillenbligel, angeordnet ist
und dazu ausgebildet ist, Abstandsmessungen mittels der Lidar-Sensoren durchzufiihren und die
ermittelten Abstandsmesswerte in Steuersignale fir die Aktuator-Einheiten umzuwandeln und an
die Aktuator-Einheiten zu Gbermitteln, und

- wobei jede Aktuator-Einheit jeweils an der Innenseite eines Brillenbligels angeordnet ist und
dazu ausgebildet ist, zur Darstellung der Abstandsmesswerte fiir Personen wahrnehmbare Sig-
nale abzugeben und

- wobei die Steuer- und Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, die Intensitat des von der
jeweiligen Aktuator-Einheit abzugebenden Signals in Abhangigkeit vom ermittelten Abstands-
messwert vorzugeben.

[0011] Erfindungsgeman ist vorgesehen, dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit dazu aus-
gebildet ist, den jeweils ermittelten Abstandsmesswert mit zumindest einem Abstandsschwellen-
wert zu vergleichen und auf Grundlage des Vergleichs die Intensitat des von der jeweiligen Aktu-
ator-Einheit abzugebenden Signals vorzugeben.

[0012] Durch diese Ausgestaltung einer erfindungsgemafen Leitvorrichtung ist es einerseits vor-
teilhaft mdglich, durch den Einsatz von zwei Lidar-Sensoren an der Frontseite der Brille eine gute
raumliche Aufldsung der Umgebung bzw. der Position von Hindernissen in der Umgebung der
Person zu erzielen. Weiters ist es durch diese Ausgestaltung einer erfindungsgeméaien Leitvor-
richtung mdglich, dass die Person die Leitvorrichtung auch ganztatig gebraucht, ohne dass diese
beispielsweise durch hohes Gewicht eine Einschrankung bzw. Belastung fir die Person darstellt.
Dadurch, dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit die Abstandsmesswerte im Steuersignal fiir
die Aktuator-Einheiten umwandelt, ist es vorteilhafterweise méglich, dass die Person zuverlassig
vor Hindernissen gewarnt wird, an die sie sich annahert, sodass sich die Person zuverlassig und
sicher in einer fir sie fremden Umgebung bewegen kann.

[0013] Um fir die Person, die die Leitvorrichtung tragt, die Wahrnehmung von Entfernungen bzw.
Abstanden zu Hindernissen weiter zu vereinfachen, ist erfindungsgeman vorgesehen, dass die
Steuer- und Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, den jeweils ermittelten Abstandsmesswert
mit zumindest einem Abstandsschwellenwert zu vergleichen und auf Grundlage des Vergleichs
die Intensitat des von der jeweiligen Aktuator-Einheit abzugebenden Signals vorzugeben.

[0014] Unter einer Leitvorrichtung wird im Folgenden eine Vorrichtung verstanden, die blinden
Personen bzw. Personen mit beeintrachtigtem Sehvermdgen dabei hilft, sich in ihrer Umgebung
sicher fortzubewegen, indem sie an die Person Signale abgibt, die ihr dabei helfen, Hindernisse,
die sich in ihrer Umgebung befinden, zu umgehen.

[0015] Unter Lidar-Sensoren - die AbkUrzung ,Lidar steht flr light detection and ranging - werden
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im Folgenden Sensoren verstanden, die Laserstrahlen aussenden und das von Objekten, auf die
die Laserstrahlen auftreffen, reflektierte Licht detektieren und daraus Messwerte fiir eine Weiter-
verarbeitung generieren. Die Messwerte kénnen z.B. dazu genutzt werden, die Entfernung der
Objekte zu bestimmen, die die Laserstrahlen reflektiert haben.

[0016] Unter einem Filter werden im Folgenden alle Vorrichtungen und rechnerische Vorgehens-
weisen verstanden, die dazu geeignet sind, den Einfluss von Stérlicht auf die Messwerte der
Lidar-Sensoren zu reduzieren. Dabei kann es sich beispielsweise um einen physikalischen Filter
handeln, der bestimmte Wellenlangen am Passieren zum jeweiligen Lidar-Sensor hindert, oder
einen rechnerischen Filter, der z.B. bestimmte Wellenldngen aus dem vom Lidar-Sensor empfan-
genen Wellenlangenspektrum entfernt.

[0017] Unter Aktuator-Einheiten werden alle Vorrichtungen verstanden, die dazu geeignet sind,
ermittelte Messwerte in einer fiir Personen, insbesondere fir Personen mit eingeschranktem Seh-
vermdgen, wahrnehmbaren Form, z.B. in Form von taktilen oder akustischen Signalen, abzuge-
ben.

[0018] Eine weitere Verbesserung bei der raumlichen Auflésung von detektierten Abstandsmess-
werten durch eine besonders effektive Reduktion von Stérlichteinflissen kann erzielt werden,
wenn vor jedem der Lidar-Sensoren jeweils ein optischer Filter angeordnet ist, wobei der optische
Filter dazu ausgebildet ist, Licht mit einer Wellenlange von 780 nm bis 1 mm, insbesondere 780
nm bis 3 um, vorzugsweise 940 nm, passieren zu lassen.

[0019] Eine weitere besonders effektive Minimierung von Storlichteinfliissen auf die Sensormess-
werte und somit die ermittelten Abstandsmesswerte kann erzielt werden, wenn die Steuer- und
Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, ausgewahlte, vorzugsweise alle, ermittelten Abstands-
messwerte jeweils einem digitalen Filter zur Reduktion des Einflusses von Stérlicht zuzuflihren
und die derartigen durch Filterung ermittelten gefilterten Abstandsmesswerte fiir die Umwandlung
in Steuersignale heranzuziehen.

[0020] Eine weitere Verbesserung der rdumlichen Auflésung des detektierten Abstands zu Hin-
dernissen in der Umgebung der Person kann erzielt werden,

- wenn ein Lidar-Sensor rechts und ein weiterer Lidar-Sensor links jeweils an der Frontseite der
Brille, insbesondere am Brillenrahmen, angeordnet ist,

- wenn eine Aktuator-Einheit am linken Brillenbligel und eine weitere Aktuator-Einheit am rech-
ten Brillenblgel angeordnet ist.

[0021] Eine fir den Trager der Leitvorrichtung besonders zuverlassige Warnung vor Hindernis-
sen, an die er sich annahert, kann erzielt werden, wenn die Steuer- und Verarbeitungseinheit
dazu ausgebildet ist, die vom linken Lidar-Sensor stammenden Abstandsmesswerte in Steuer-
signale fir die linke Aktuator-Einheit umzuwandeln und die vom rechten Lidar-Sensor stammen-
den Abstandsmesswerte in Steuersignale fiir die rechte Aktuator-Einheit umzuwandeln.

[0022] Eine vorteilhafte Ausgestaltungsvariante einer Leitvorrichtung, mit der sich blinde und seh-
behinderte Personen besonders einfach in ihrer Umgebung orientieren kénnen, sieht vor, dass
die Steuer- und Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, die Intensitédt des von der jeweiligen
Aktuator-Einheit abzugebenden Signals in Abh&angigkeit vom ermittelten Abstandsmesswert vor-
zugeben, und die Intensitat des Signals bei sich verringerndem Abstand zu erhdhen.

[0023] Um fir die Person, die die Leitvorrichtung tragt, die Wahrnehmung von Entfernungen bzw.
Abstanden zu Hindernissen weiter zu vereinfachen, kann vorgesehen sein, dass die Steuer- und
Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, den jeweils ermittelten Abstandsmesswert mit zumin-
dest einem vorab vorgegebenen und/oder einstellbaren Abstandsschwellenwert zu vergleichen
und auf Grundlage des Vergleichs die Intensitét des von der jeweiligen Aktuator-Einheit abzuge-
benden Signals vorzugeben.

[0024] Eine Mdglichkeit, die Distanz einzustellen, ab der die Person, die die Leitvorrichtung tragt,
gewarnt wird, um so eine Anpassung der Warnung an verschiedene Umfelder zu ermdglichen,
kann erzielt werden,
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- wenn die Leitvorrichtung zumindest einen, insbesondere am Brillenbligel angeordneten, mit
der Steuer- und Verarbeitungseinheit verbundenen, Schalter umfasst, wobei der Schalter zumin-
dest eine, mit einem, insbesondere in der Steuer- und Verarbeitungseinheit hinterlegten, Ab-
standsschwellenwert assoziierte, Schaltposition, vorzugsweise mehrere Schaltpositionen, auf-
weist und

- dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, bei Verstellen des Schalters
in eine Schaltposition den mit der jeweiligen Schaltposition assoziierten Abstandsschwellenwert
fir die Umwandlung der ermittelten Abstandsmesswerte in Steuersignale fiir die Aktuator-Einhei-
ten, insbesondere fir die Vorgabe der Intensitét des von der jeweiligen Aktuator-Einheit abzuge-
benden Signals, heranzuziehen.

[0025] Auf diese Weise ist es mdglich, dass die Person je nach Umfeld, d.h. je nachdem ob sie
sich in einer Stadt, in der sich in kiirzerer Distanz eine Vielzahl von Hindernissen befindet, oder
z.B. auf einer Wiese oder einem Park, wo Hindernisse unter Umstanden nur selten vorkommen,
befindet, einstellen kann.

[0026] Eine automatisierte Anpassung der Warnung an die jeweils aktuellen rdaumlichen Gege-
benheiten des Umfelds, in dem sich die Person, die die Leitvorrichtung tragt, befindet, kann erzielt
werden, wenn die Steuer- und Verarbeitungseinheit dazu ausgebildet ist, aus einer Anzahl vor-
gegebener Abstandsschwellenwerte den jeweils aktuellen Abstandsschwellenwert auf den
nachst niedrigeren Abstandsschwellenwert zu reduzieren, wenn die Anzahl der ermittelten Ab-
standsmesswerte, die den aktuellen Abstandsschwellenwert unterschreiten, einen vorgegebenen
Anzahlschwellenwert, insbesondere innerhalb einer vorgegebenen Zeitspanne bzw. pro vorge-
gebener Zeiteinheit, Gberschreitet.

[0027] Konstruktiv besonders kompakt kénnen die Aktuator-Einheiten ausgestaltet werden, wenn
die Aktuator-Einheiten als Akustikelemente, insbesondere in Form von Gehérknochen-Lautspre-
chern, und/oder taktile Elemente ausgebildet sind.

[0028] Im Folgenden wird unter einem Akustikelement ein Element bzw. eine Vorrichtung ver-
standen, die dazu ausgebildet ist, flir Menschen wahrnehmbare, konkret hérbare, auditive Stimuli,
wie z.B. Gerausche oder Téne abzugeben. Im Folgenden wird unter einem taktilen Element ein
Element bzw. eine Vorrichtung verstanden, die dazu ausgebildet ist, fir Menschen wahrnehm-
bare, konkret flihlbare, taktile, insbesondere vibrotaktile Stimuli, abzugeben. Beispielsweise kann
es sich bei einem taktilen Element um eine Vorrichtung handeln, die mit einer entsprechend von
der Steuer- und Verarbeitungseinheit gesteuerten Frequenz und/oder Intensitét vibriert, oder um
eine Vorrichtung mit einem Fortsatz, der mit einer entsprechend von der Steuer- und Verarbei-
tungseinheit gesteuerten Frequenz und/oder Intensitat z.B. gegen die Kopfhaut des Tragers ge-
driickt wird. Bei einer erfindungsgemanen Aktuator-Einheit kann es sich jedoch auch um ein kom-
biniertes Element handeln, das sowohl akustische, als auch taktile Reize an die Person abgeben
kann. Optional kdnnen auch sowohl Akustikelemente, als auch taktile Elemente an der Leitvor-
richtung angeordnet sein.

[0029] Durch all diese Ausgestaltungen einer erfindungsgemafen Leitvorrichtung ist gleichzeitig
sichergestellt, dass der Trager der Leitvorrichtung die Signale der Aktuator-Einheiten, die die er-
mittelten Abstandsmesswerte fiir den Trager darstellen, besonders zuverlassig auch z.B. in einer
Umgebung mit lauten Hintergrundgerauschen wahrnehmen kann.

[0030] Eine besonders effektive Energieversorgung kann bei einer erfindungsgeméaBien Leitvor-
richtung sichergestellt werden, wenn die Leitvorrichtung eine an der, dem Kopf einer Person zu-
gewandten, Innenseite der Brille, insbesondere am Brillenrahmen oder an einem Brillenbligel,
angeordnete Energieversorgungseinheit umfasst.

[0031] GemaR einer vorteilhaften Ausfihrungsform der Erfindung kann vorgesehen sein, dass
die Energieversorgungseinheit Solarpaneele umfasst, die an der Frontseite der Brille, insbeson-
dere an zumindest einem Brillenglas angeordnet sind. Mit derartigen Solarpaneelen kann die
Laufzeit der Energieversorgungseinheit, die in diesem Fall bevorzugt als Akku ausgebildet ist,
vorteilhafterweise deutlich erhéht werden, da zumindest eine teilweise Wiederaufladung bei Son-
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neneinstrahlung erzielt werden kann.

[0032] In diesem Zusammenhang kann die Person, die die Leitvorrichtung tragt, besonders zu-
verlassig davor gewarnt werden, dass die Leitvorrichtung aufgrund eines niedrigen Ladestands
der Energieversorgungseinheit funktionsuntiichtig werden kénnte, wenn die Steuer- und Verar-
beitungseinheit dazu ausgebildet ist, den Ladestand der Energieversorgungseinheit, insbeson-
dere laufend und/oder in vorgegebenen Zeitabstéanden, zu Gberpriifen und, im Fall, dass der La-
destand einen vorgegebenen Ladestand-Schwellenwert unterschreitet, ein diesbeziigliches Steu-
ersignal fir zumindest eine Aktuator-Einheit zu erstellen und an die Aktuator-Einheiten zu ber-
mitteln.

[0033] Weitere Vorteile und Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich aus der Beschreibung
und den beiliegenden Zeichnungen.

[0034] Die Erfindung ist im Folgenden anhand von besonders vorteilhaften, aber nicht einschran-
kend zu verstehenden Ausflihrungsbeispielen in den Zeichnungen schematisch dargestellt und
wird unter Bezugnahme auf die Zeichnungen beispielhaft beschrieben.

[0035] Im Folgenden zeigen:

[0036] Fig. 1 eine erste Ansicht einer erfindungsgemagen Leitvorrichtung,

[0037] Fig. 2 eine zweite Ansicht der erfindungsgemafBen Leitvorrichtung aus Fig. 1,
[0038] Fig. 3 ein zweites Ausfiihrungsbeispiel einer erfindungsgemafen Leitvorrichtung,
[0039] Fig. 4 eine zweite Ansicht der Leitvorrichtung aus Fig. 3,

[0040] Fig. 5 eine schematische Darstellung flr die Detektion von Hindernissen mit einer er-
findungsgemaBen Leitvorrichtung.

[0041] Im ersten und im zweiten Ausfiihrungsbeispiel einer erfindungsgemagen Leitvorrichtung
100, die in den Fig. 1 bis 4 im Detail dargestellt sind, umfasst die Leitvorrichtung 100 eine Brille
9, bei der es sich um eine Sonnenbrille mit verdunkelten Brillenglasern handelt sowie zwei Lidar-
Sensoren 1a, 1b, die an der Frontseite der Brille 9 am Brillenrahmen angeordnet sind. Optional
kdénnen jedoch auch mehr als zwei Lidar-Sensoren an der Brille 9 angeordnet sein.

[0042] Es ist optional auch mdglich, dass die Leitvorrichtung 100 mehr als zwei, d.h. zusatzliche
Sensor-Einheiten umfasst. Beispielsweise kdnnen mehrere zusétzliche Lidar-Sensoren oder an-
dere geeignete Sensoren zur Abstandsmessung wie Ultraschallsensoren an jedem Brillenbiigel,
oder am Brillenrahmen, z.B. im Stirnbereich, angeordnet sein.

[0043] Die Abklrzung ,Lidar* steht fur light detection and ranging und bezeichnet ein Verfahren,
bei dem Laserstrahlen ausgesandt und das von Objekten, auf die die Laserstrahlen auftreffen,
reflektierte Licht detektiert werden. Aus der Lichtlaufzeit der Signale wird die Entfernung zum Ort
bzw. zum Objekt berechnet, an dem die Streuung aufgetreten ist, d.h. an dem das Laserlicht
gestreut wurde.

[0044] Die Lidar-Sensoren 1a, 1b der Leitvorrichtung 100 erfassen also die Umgebung des je-
weiligen Lidar-Sensors 1a, 1b bzw. der Leitvorrichtung 100 und somit auch der Person, die die
Leitvorrichtung 100 tragt, und detektieren Abstéande zu Objekten bzw. Hindernissen, auf die sich
die Person zubewegt.

[0045] Wie in den Fig. 1 bis 4 weiters ersichtlich ist, umfasst die Leitvorrichtung 100 im ersten
und im zweiten Ausflhrungsbeispiel jeweils zwei Aktuator-Einheiten 3a, 3b, die jeweils an der
Innenseite eines Brillenbligels der Brille 9, z.B. im Bereich der Ohren, angeordnet sind. In den
Fig. 1 bis 5 ist eine erste Aktuator-Einheit 3a am rechten Brillenbligel angeordnet und eine zweite
Aktuator-Einheit 3b am linken Brillenbligel. Es ist optional jedoch auch mdglich, dass die Leitvor-
richtung 100 auch mehr als zwei Aktuator-Einheiten umfasst, beispielsweise mehrere Aktuator-
Einheiten an jedem Brillenbiigel, oder zusatzliche Aktuator-Einheiten an der Innenseite des Bril-
lenrahmen, z.B. im Stirnbereich.

[0046] Die Leitvorrichtung 100 umfasst weiters eine Steuer- und Verarbeitungseinheit 4, die mit
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den Lidar-Sensoren 1a, 1b und den Aktuator-Einheiten 3a, 3b verbunden ist. Die Steuereinheit 4
ist ebenso an der dem Kopf der Person zugewandten Innenseite der Brille 9 angeordnet. Beim
ersten Ausfiihrungsbeispiel ist die Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 konkret am linken Brillen-
biigel angeordnet wahrend im zweiten Ausfiihrungsbeispiel die Steuer- und Verarbeitungseinheit
4 am bzw. hinter dem linken Brillenglas, beispielsweise einem getdnten Brillenglas einer Sonnen-
brille, angeordnet ist.

[0047] Die Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 steuert die Lidar-Sensoren 1a, 1b an, um Ab-
standsmessungen durchzufiihren, empféngt die von den Lidar-Sensoren 1a, 1b ermittelten Mess-
werte und erstellt auf Grundlage der ermittelten Abstandsmesswerte Steuersignale fir die Aktu-
ator-Einheiten 3a, 3b und Ubermittelt die Steuersignale an die Aktuator-Einheiten 3a, 3b. Die Ak-
tuator-Einheiten 3a, 3b stellen anschlieBend die Abstandsmesswerte in Form von fiir Personen
wahrnehmbaren Signalen dar.

[0048] Dies bedeutet, vereinfacht gesprochen, dass die Lidar-Sensoren 1a, 1b an der Vorder-
seite der Brille 9 die Umgebung vor dem Benutzer nach Hindernissen abtasten. Durch akusti-
sches oder haptisches Feedback ,fuhit* der Trager seine Umgebung und kann sich somit orien-
tieren und bekommt einen raumlichen Eindruck seiner Umgebung und wird rechtzeitig vor Gefah-
ren gewarnt.

[0049] Im ersten und im zweiten Ausfiihrungsbeispiel wird der Benutzer bzw. Trager der Leitvor-
richtung 100, d.h. die Person, die die Leitvorrichtung 100 tragt, (ber zwei Aktuator-Einheiten 3a,
3b, die jeweils hinter den Ohren auf den beiden Brillenbligeln an der Innenseite des jeweiligen
Brillenbligels angeordnet sind, vor Hindernissen gewarnt. Im ersten und im zweiten Ausfiihrungs-
beispiel sind die Aktuator-Einheiten 3a, 3b als Vibrationselemente bzw. Vibrationsmotoren aus-
gebildet.

[0050] Alternativ kann es sich bei den Aktuator-Einheiten auch beispielsweise um Akustikele-
mente bzw. Akustikgeber wie Gehdrknochenlautsprecher handeln. Hier kénnen verschiedenste
akustische Ausgabesignale wie Stimmausgabe, Tonmuster etc. fiir die Darstellung der Abstands-
messwerte fir die Person bzw. den Trager eingesetzt werden.

[0051] Eine erfindungsgemanie Leitvorrichtung 100 umfasst weiters einen Filter, der den Einfluss
von Stérlicht auf die Messwerte der Lidar-Sensoren 1a, 1b reduziert.

[0052] Dabei kann es sich um einen optischen Filter handeln, der Licht mit einer Wellenlange
z.B. im Infrarotbereich passieren lasst und somit der Einfluss fremder Lichtquellen wie beispiels-
weise kinstlichen Lichts aus Beleuchtungen oder natirlichen Lichts von der Sonne minimiert
wird. Werden Lidar-Sensoren 1a, 1b eingesetzt, die Licht mit einer Wellenldnge von z.B. 940 nm
detektieren, ist durch einen solchen optischen Filter, der als schmaler Infrarotbandpassfilter aus-
gebildet ist, eine besonders zuverlassige Detektion von Licht, das von Objekten bzw. Hindernis-
sen in der Umgebung der Person, die die Leitvorrichtung 100 tragt, reflektiert wird, gewahrleistet.

[0053] Zusatzlich oder alternativ zu einem optischen Filter kann der Filter auch ein digitaler Filter
sein, der von der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 angewendet wird. Die Steuer- und Verar-
beitungseinheit 4 kann in diesem Fall softwarebasiert zwischen Storlicht, das die Messwerte des
jeweiligen Lidar-Sensors 1a, 1b beeinflusst, und dem tatsachlich von der Reflektion des ausge-
strahlten Laserlichts von Oberflachen bzw. Hindernissen in der Umgebung der Person stammen-
den Licht, unterscheiden. Hier kbnnen beispielsweise diejenigen Wellenlangenbereiche in der
Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 hinterlegt sein, die das Nutzsignal des jeweiligen Lidar-Sen-
sors 1a, 1b darstellen, also z.B. einen Wellenlangenbereich im Infrarotspektrum, sodass dieser
Wellenlangenbereich weiterverarbeitet wird, wahrend andere Wellenlangenbereiche, die am Li-
dar-Sensor 1a, 1b eintreffen, verworfen werden.

[0054] Die oben bereits erwahnten, optionalen zusatzlichen Lidar-Sensoren oder andere zusatz-
liche Sensoren kénnen auch die Mdglichkeiten des digitalen Filters erweitern, da dadurch meh-
rere Messwerte zur Auswertung vorhanden sind und dadurch auf besonders effizienter Weise
abgeglichen werden kann, ob ein mogliches Hindernis tatsachlich vorhanden ist.
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[0055] Optional ist es in diesem Zusammenhang mdglich, dass die Leitvorrichtung 100 einen
Helligkeitssensor aufweist, der mit der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 verbunden ist. Vor ei-
nem solchen Helligkeitssensor kann sich optional ebenfalls ein optischer Filter befinden. Ab einer
bestimmten Schwellenintensitat des einfallenden Lichts, z.B. Infrarotlichts, kann das Signal von
der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 gefiltert werden. Die Schwellenintensitat bezeichnet dabei
jene Intensitat, ab der eine Trennung des Sensorlichts d.h. Nutzlichts des jeweiligen Lidar-Sen-
sors 1a, 1b vom Stérlicht nicht mehr garantiert werden kann, sodass die Brille u.U. nicht mehr
100% zuverlassig ist. Auf diese Weise kann effektiv vermieden werden, dass ,zu viele* Hinder-
nisse an die Person riickgemeldet werden, da lber der Schwellenintensitat auch Stérlicht als
fiktives Hindernis erfasst werden wiirde.

[0056] Dies kann gegebenenfalls auch der Person bzw. dem Trager der Leitvorrichtung 100 Gber
ein entsprechendes Ausgabesignal mitgeteilt werden.

[0057] Des Weiteren lassen sich kurzzeitig auftretende Signalspitzen Uber eine programmier-
technisch herbeigefiihrte Latenz softwaretechnisch von der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4
ausblenden. Dabei kann Uber eine definierte Zeitdauer die durchschnittlich einfallende Signal-
starke gemittelt werden und Signale, die Uberdurchschnittlich von diesem Wert abweichen, gefil-
tert werden. Dabei werden nur Hindernisse an die Person bzw. den Trager der Leitvorrichtung
100 riickgemeldet, wenn das von demselben Hindernis am jeweiligen Lidar-Sensor 1a, 1b ein-
treffende Messsignal Uber eine vorgegebene Zeitdauer vorhanden ist und somit tber diese vor-
gegebene Zeitdauer derselbe Abstandsmesswert ermittelt wird. Auf diese Weise kann besonders
effektiv vermieden werden, dass nur kurzzeitig erfasste Hindernisse im Gefahrenbereich der Per-
son rickgemeldet werden, die auf Storlichtquellen oder anderen Stérquellen der Umwelt (z.B.
Staub oder Regen) zuriickzufiihren sind.

[0058] Fig. 5 zeigt nun ein schematisches Beispiel fir die Funktionsweise einer erfindungsgema-
Ben Leitvorrichtung 100, wie sie im ersten Ausfiihrungsbeispiel oder im zweiten Ausfiihrungsbei-
spiel dargestellt ist.

[0059] Von den beiden Lidar-Sensoren 1a, 1b, die an der Frontseite der Brille 9 angeordnet sind,
wird jeweils ein Laserstrahl ausgesendet. Jeder der Lidar-Sensoren 1a, 1b besitzt einen Off-
nungswinkel ¢, der in der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 hinterlegt ist und innerhalb dessen
Objekte detektiert werden kénnen. Die in Fig. 5 dargestellte Lange Lmax steht fiir die maximale
Distanz, bis zu der der Person, die die Leitvorrichtung 100 tragt, ein Hindernis gemeldet wird, d.h.
die maximale Distanz, tber die die Lidar-Sensoren 1a, 1b Messwerte fir die Abstandsmessung
empfangen. Diese Distanz kann beispielsweise bei zumindest 2,5 m liegen, was dem Trager der
Leitvorrichtung 100 eine komfortable und sichere Fortbewegung bzw. Orientierung in seiner Um-
gebung ermdglicht. Diese Distanz kann durch entsprechende Auswahl der Lidar-Sensoren 1a,
1b festgelegt werden.

[0060] Wie in Fig. 5 ersichtlich ist, bewegt sich die Person, die die Leitvorrichtung 100 tragt, in
einer Umgebung, in der ein Stop-Schild vorhanden ist, das sich in einer Entfernung L zur Person
befindet. Trifft der jeweils von den Lidar-Sensoren 1a, 1b ausgesandte Laserstrahl nun auf ein
Objekt bzw. Hindernis, wie das in Fig. 5 schematisch dargestellte Stop-Schild, wird von diesem
Hindernis Licht in Richtung der Lidar-Sensoren 1a, 1b reflektiert und von den Lidar-Sensoren 1a,
1b detektiert.

[0061] Aufgrund der Laufzeit, die das reflektierte Licht benétigt, um vom Objekt, an dem es re-
flektiert wird, zum Lidar-Sensor 1a, 1b zu gelangen, wird die Entfernung L des Hindernisses zum
Trager der Leitvorrichtung 100 berechnet. Wie im Ausfihrungsbeispiel in Fig. 5 ersichtlich ist,
detektiert der rechte Lidar-Sensor 1a das Stop-Schild in einer Entfernung L von der Person. Die
Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 wandelt den ermittelten Abstandsmesswert in ein Steuersig-
nal fir die rechte Aktuator-Einheit 3a, die sich auf dem rechte Brillenbligel befindet, um. Dabei
erstellt die Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 das Steuersignal fiir die Aktuator-Einheiten 3a, 3b
jeweils so, dass die Intensitat des Signals zunimmt, wenn sich die Person an das Hindernis an-
nahert.
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[0062] Dies bedeutet im Ausfihrungsbeispiel konkret, dass je weiter sich die Person dem Stop-
Schild nahert, d.h. je kleiner der Abstand zum Stop-Schild wird, umso starker wird die Intensitat
z.B. der Vibration, die die Aktuator-Einheit 3a an die Person abgibt. Auf diese Weise wird dem
Tréager der Leitvorrichtung 100 nicht nur die Entfernung, sondern auch die Lage des Objekts tiber
die integrierten Aktuator-Einheiten 3a, 3b Obermittelt, da jeweils diejenige Aktuator-Einheit 3a, 3b
ein Signal abgibt, die mit dem Lidar-Sensor 1a, 1b korrespondiert, der das Objekt detektiert hat.
Wird ein Hindernis von beiden Lidar-Sensoren 1a, 1b detektiert, erstellt die Steuer- und Verarbei-
tungseinheit 4 auch dementsprechende Steuersignale fiir beide Aktuator-Einheiten 3a, 3b. Die
Abgabe von Vibrationen ist im Ausfiihrungsbeispiel in Form eines Signalkegels, der von der rech-
ten Aktuator-Einheit 3a ausgeht, gekennzeichnet.

[0063] Optional kann die Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 die ermittelten Abstandsmesswerte
auch mit einem vorab vorgegebenen oder vom Trager der Leitvorrichtung 100 einstellbaren Ab-
standsschwellenwert vergleichen und auf Grundlage des Vergleichsergebnisses die Intensitat
des von der jeweiligen Aktuator-Einheit 3a, 3b abzugebenden Signals regulieren.

[0064] Optional kann die Intensitat hierbei auch 0 betragen, wenn der jeweils ermittelte Abstands-
messwert Uber dem vorab vorgegebenen und/oder eingestellien Abstandsschwellenwert liegt.
Dies kann besonders vorteilhaft sein, wenn sich eine Person mit der Leitvorrichtung 100 beispiels-
weise in einem Stadtgebiet bewegt, wo eine Vielzahl von Hindernissen in einem kurzen Distanz-
bereich vorhanden sind. In diesem Fall wiirde die Person laufend Warnsignale iber die Aktuator-
Einheiten 3a, 3b empfangen, obwohl sich vielleicht einige Hindernisse erst in vergleichsweise
gréBerer Entfernung befinden und die Person noch nicht unmittelbar geféhrden. Liegt der ermit-
telte Abstandsmesswert Gber dem Abstandsschwellenwert, wird kein Signal an die Person bzw.
den Trager der Leitvorrichtung 100 abgegeben.

[0065] Um hier nur vor Hindernissen gewarnt zu werden, die die Person unmittelbar geféahrden,
da sie sich in relativ kurzer Distanz befinden, kann die Leitvorrichtung 100 optional wie im ersten
und im zweiten Ausfiihrungsbeispiel einen Schalter 8 umfassen, der verschiedene Schaltpositio-
nen aufweist, die die Person bzw. der Trager der Leitvorrichtung 100 frei wahlen kann. Diese
Schaltpositionen sind jeweils mit einem Abstandsschwellenwert assoziiert, der von der Steuer-
und Verarbeitungseinheit 4 fiir den Vergleich mit den ermittelten Abstandsmesswerten herange-
zogen werden soll. Hierzu kénnen beispielsweise folgende, in Tabelle 1 zusammengefasste, drei
Einstellungen fir Abstandsschwellenwerte bzw. Schaltpositionen vorgegeben sein:

[0066] Tabelle 1: Beispiele fir wahlbare Abstandsschwellenwerte bzw. Schalterpositionen

Distanz Umgebung
0.8 Meter Innen-Modus: dabei kann die Distanz klein gehalten werden um die Leitvorrich-
’ tung 100 z.B. in einem Gebaude zu verwenden
AuBBen-Modus belebt: diese Distanz kann z.B. in einer belebten Umgebung an-
gewendet werden (z.B. belebte EinkaufsstraBen)
AuBBen-Modus: dieser Modus kann im Freien angewendet werden, wenn z.B.
2,5 Meter | keine oder wenige Personen oder Verkehrsmittel in der Umgebung des Benut-
zers vorhanden sind (z.B. Wege und StraBen im landlichen Raum)

1,5 Meter

[0067] Optional ist es selbstverstandlich auch méglich, dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit
4 aus einer Reihe von hinterlegten Abstandsschwellenwerten einen an die aktuelle Umgebungs-
situation der Person, die die Leitvorrichtung 100 tragt, angepassten Abstandsschwellenwert aus-
wahlt. Dazu kann die Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 die Anzahl derjenigen ermittelten Ab-
standsmesswerte, die den aktuellen Abstandsschwellenwert unterschreiten, ermitteln. Wenn
diese ermittelte Anzahl einen vorgegebenen Anzahlschwellenwert Uberschreitet, kann die Steuer-
und Verarbeitungseinheit 4 dann den nachstniedrigeren Abstandsschwellenwert, d.h. denjenigen
Abstandsschwellenwert, der sich in nachst kiirzerer Distanz zur Person befindet, auswéhlen und
diesen dem Nutzer optional durch ein entsprechendes Signal riickmelden.

[0068] Da samtliche Elektronik einer erfindungsgemanen Leitvorrichtung 100 in bzw. an der Brille
9 untergebracht ist, ist diese besonders kompakt und weist nur geringes Gewicht auf. Samtliche

8/14



D sterreichisches AT 524 252 B1 2022-05-15

patentamt

elektrische Schaltkreise und Leiterplatten kdnnen hierzu auf individuellen Platinen zusammenge-
fihrt sein. Dies hat zum einen den Vorteil, sehr wenige Kabel zu benétigen, da samtliche Verbin-
dungen intern auf einer Leiterplatte integriert sind. Zum anderen lasst sich dadurch auch der be-
noétigte Platzbedarf erheblich minimieren. Es wird daher mdglich, die Technik unscheinbar hinter
dem Brillenglas bzw. auf der Innenseite des Brillenrahmens oder Brillenbligels zu integrieren.

[0069] Eine erfindungsgemafe Leitvorrichtung 100 ist somit einerseits besonders kompakt auf-
gebaut und stellt somit selbst bei einem ganztagigen Gebrauch keine Einschréankung und Belas-
tung flr den Benutzer bzw. den Trager dar, da sie sich in GréBe und Gewicht kaum von einer
handelstiblichen Brille bzw. Sonnenbrille unterscheidet. Andererseits ist die Leitvorrichtung 100
fir auBenstehende Personen nicht von einer solchen handelsiiblichen Brille bzw. Sonnenbrille zu
unterscheiden.

[0070] Selbstverstandlich kann eine erfindungsgeméaBe Leitvorrichtung 100 optional auch eine
Energieversorgungseinheit 2 umfassen, z.B. einen leistungsstarken Akku, der die Leitvorrichtung
100 einen Arbeitstag lang, z.B. 12h lang, mit Energie versorgt. Eine derartige Energieversor-
gungseinheit 2 kann, wie im ersten und im zweiten Ausfiihrungsbeispiel, z.B. an der Innenseite
eines Brillenbligels angeordnet sein. Optional kann sich die Energieversorgungseinheit 2 auch
z.B. an der Innenseite eines Brillenglases befinden.

[0071] Eine erfindungsgemale Leitvorrichtung 100 kann optional auch noch eine oder mehrere
der folgenden Komponenten umfassen, wie dies in variierender Kombination im ersten und im
zweiten Ausflihrungsbeispiel dargestellt ist:

[0072] Optional kann eine erfindungsgemafe Leitvorrichtung 100 ein Lademodul 5 und/oder ein
Kommunikationsmodul 6 aufweisen. Diese kénnen optional auf einer einzigen Platine, gegebe-
nenfalls mit der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 zusammengefihrt sein und stehen mit der
Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 in Verbindung.

[0073] Ein derartiges Lademodul 5 kann als Ladestands- bzw. Batteriemanagementsystem der
Leitvorrichtung 100 fungieren. Mittels eines derartigen Lademoduls 5 kann eine in der Leitvorrich-
tung 100 integrierte Energieversorgungseinheit 2 bzw. ein Akku ge- und entladen werden. Das
Lademodul 5 kann dabei in der Platine mit anderen elektrischen Schaltkreisen integriert sein. Der
Ladeanschluss kann an einer geeigneten Stelle in der Brille integriert sein, wie z.B. an einem
Ende eines Brillenbligels oder seitlich hinter einem Brillenglas. Der Ladeanschluss kann dabei in
Form einer USB-Buchse ausgefiihrt sein, oder auch tber ein individuelles Kontaktkabel erfolgen.
Anstelle eines Ladeanschlusses kann auch eine Induktionsspule in die Leitvorrichtung 100 inte-
griert werden, z.B. hinter einem der Brillenglaser, um eine Energieversorgungseinheit 2 bzw. ei-
nen Akku der Leitvorrichtung 100 kontaktlos laden zu kdnnen, z.B. gemaf Ql - Standard.

[0074] Ein derartiges Kommunikationsmodul 6 kann als Kommunikationsschnittstelle der Steuer-
und Verarbeitungseinheit 4 eingesetzt werden. Mittels eines derartigen Kommunikationsmoduls
6 kann zu verschiedensten Zwecken mit der Software der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4
kommuniziert werden. Damit wird es einerseits méglich, die Software zu aktualisieren, und ande-
rerseits mogliche Fehler bzw. Fehlermeldungen auszulesen. In weiterer Folge kdnnen auch ge-
sammelte Daten der Steuer- und Verarbeitungseinheit 4 ausgelesen werden, um diese fir ver-
schiedenste Anwendungen, wie z.B. zur Erstellung einer Hindernisdatenbank oder zur Sensor-
optimierung, zu verwenden. Zur Herstellung der Kommunikationsverbindung kann das Kommu-
nikationsmodul dabei Giber einen eigenen Anschluss, z.B. eine USB-Buchse oder ein individuelles
Kontaktkabel, verfiigen, wie dieser bereits flir das Lademodul 5 beschrieben wurde. Zusatzlich
oder alternativ dazu kann eine Kommunikationsverbindung z.B. Gber einen kontakilosen Kommu-
nikationsstandard wie z.B. Bluetooth oder W-LAN hergestellt werden.

[0075] Optional kann bei einer Kombination eines Lademoduls 5 mit einem Kommunikationsmo-
dul 6 ein am Lademodul 5 vorhandener Anschluss (z.B. USB-Buchse oder individuelles Kontakt-
kabel), firr die Herstellung der Kommunikationsverbindung mit dem Kommunikationsmodul 6 her-
angezogen werden.

[0076] Optional kann eine erfindungsgemaBe Leitvorrichtung 100 einen Hauptschalter 7 umfas-
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sen. Ein derartiger Hauptschalter 7 kann dazu dienen, die Leitvorrichtung 100 ein- und auszu-
schalten, um auf diese Weise den Energieverbrauch der Leitvorrichtung 100 zu reduzieren. Op-
tional kann dem Benutzer sowohl beim Ein-, als auch beim Ausschalten Uber ein charakteristi-
sches Feedback-Signal die jeweilige Aktion riickgemeldet werden.
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Patentanspriiche

1.

Leitvorrichtung (100) fiir Personen mit eingeschrankiem Sehvermdgen umfassend eine Brille
(9), zwei Lidar-Sensoren (1a, 1b), zwei Aktuator-Einheiten (3a, 3b) und eine mit den Lidar-
Sensoren (1a, 1b) und den Aktuator-Einheiten (3a, 3b) verbundene Steuer- und Verarbei-
tungseinheit (4),

- wobei die Lidar-Sensoren (1a, 1b) an der Frontseite der Brille (9), insbesondere am Bril-
lenrahmen, angeordnet sind und zur Erfassung der Umgebung des jeweiligen Lidar- Sensors
(1a, 1b), insbesondere des Abstands zu Hindernissen, ausgebildet sind, wobei ein Filter zur
Reduktion des Einflusses von Stérlicht auf die Messwerte der Lidar-Sensoren (1a, 1b) vor-
gesehen ist,

- wobei die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) an der, dem Kopf einer Person zugewand-
ten, Innenseite der Brille (9), insbesondere am Brillenrahmen, am Brillenglas oder an einem
Brillenbiigel, angeordnet ist und dazu ausgebildet ist, Abstandsmessungen mittels der Lidar-
Sensoren (1a, 1b) durchzufiihren und die ermittelten Abstandsmesswerte in Steuersignale
fir die Aktuator-Einheiten (3a, 3b) umzuwandeln und an die Aktuator-Einheiten (3a, 3b) zu
tbermitteln, und

- wobei jede Aktuator-Einheit (3a, 3b) jeweils an der Innenseite eines Brillenbligels ange-
ordnet ist und dazu ausgebildet ist, zur Darstellung der Abstandsmesswerte fiir Personen
wahrnehmbare Signale abzugeben,- wobei die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) dazu
ausgebildet ist, die Intensitat des von der jeweiligen Aktuator-Einheit (3a, 3b) abzugebenden
Signals in Abhangigkeit vom ermittelten Abstandsmesswert vorzugeben,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, den jeweils ermittelten Ab-
standsmesswert mit zumindest einem Abstandsschwellenwert zu vergleichen und auf Grund-
lage des Vergleichs die Intensitat des von der jeweiligen Aktuator-Einheit (3a, 3b) abzuge-
benden Signals vorzugeben.

Leitvorrichtung (100) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass vor jedem der Lidar-
Sensoren (1a, 1b) jeweils ein optischer Filter angeordnet ist, wobei der optische Filter dazu
ausgebildet ist, Licht mit einer Wellenldnge von 780 nm bis 1 mm, insbesondere 780 nm bis
3 um, vorzugsweise 940 nm, passieren zu lassen.

Leitvorrichtung (100) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer-
und Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, ausgewahlte, vorzugsweise alle, ermittel-
ten Abstandsmesswerte jeweils einem digitalen Filter zur Reduktion des Einflusses von Stor-
licht zuzuflihren und die derartigen durch Filterung ermittelten gefilterten Abstandsmess-
werte fur die Umwandlung in Steuersignale heranzuziehen.

Leitvorrichtung (100) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
het,

- dass ein Lidar-Sensor (1a) rechts und ein weiterer Lidar-Sensor (1b) links jeweils an der
Frontseite der Brille (9), insbesondere am Brillenrahmen, angeordnet ist, und

- dass eine Aktuator-Einheit (3a) am linken Brillenbligel und eine weitere Aktuator-Einheit
(8b) am rechten Brillenbiigel angeordnet ist.

Leitvorrichtung (100) nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer- und
Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, die vom linken Lidar-Sensor (1a) stammenden
Abstandsmesswerte in Steuersignale firr die linke Aktuator-Einheit (3a) umzuwandeln und
die vom rechten Lidar-Sensor (1b) stammenden Abstandsmesswerte in Steuersignale fir die
rechte Aktuator-Einheit (3b) umzuwandeln.

Leitvorrichtung (100) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, die Intensitat des
von der jeweiligen Aktuator-Einheit (3a, 3b) abzugebenden Signals bei sich verringerndem
Abstand zu erhdhen.
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Leitvorrichtung (100) nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer- und
Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, den jeweils ermittelten Abstandsmesswert mit
zumindest einem vorab vorgegebenen und/oder einstellbaren Abstandsschwellenwert zu
vergleichen und auf Grundlage des Vergleichs die Intensitat des von der jeweiligen Aktuator-
Einheit (3a, 3b) abzugebenden Signals vorzugeben.

Leitvorrichtung (100) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
het,

- dass die Leitvorrichtung (100) zumindest einen, insbesondere am Brillenbligel angeord-
neten, mit der Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) verbundenen, Schalter (8) umfasst, wo-
bei der Schalter (8) zumindest eine, mit einem, insbesondere in der Steuer- und Verarbei-
tungseinheit (4) hinterlegten, Abstandsschwellenwert assoziierte, Schaltposition, vorzugs-
weise mehrere Schaltpositionen, aufweist und

- dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, bei Verstellen des
Schalters (8) in eine Schaltposition den mit der jeweiligen Schaltposition assoziierten Ab-
standsschwellenwert fiir die Umwandlung der ermittelten Abstandsmesswerte in Steuersig-
nale fir die Aktuator-Einheiten (3a, 3b), insbesondere fiir die Vorgabe der Intensitéat des von
der jeweiligen Aktuator-Einheit (3a, 3b) abzugebenden Signals, heranzuziehen.

Leitvorrichtung (100) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) dazu ausgebildet ist, aus einer Anzahl
vorgegebener Abstandsschwellenwerte den jeweils aktuellen Abstandsschwellenwert auf
den nachst niedrigeren Abstandsschwellenwert zu reduzieren, wenn die Anzahl der ermittel-
ten Abstandsmesswerte, die den aktuellen Abstandsschwellenwert unterschreiten, einen
vorgegebenen Anzahlschwellenwert, insbesondere innerhalb einer vorgegebenen Zeit-
spanne, Uberschreitet.

Leitvorrichtung (100) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Aktuator-Einheiten (3a, 3b) als Akustikelemente, insbesondere in Form von
Gehdrknochen-Lautsprechern, und/oder taktile Elemente ausgebildet sind.

Leitvorrichtung (100) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Leitvorrichtung (100) eine an der, dem Kopf einer Person zugewandten, Innen-
seite der Brille (9), insbesondere am Brillenrahmen oder an einem Brillenbligel, angeordnete
Energieversorgungseinheit (2) umfasst,

wobei insbesondere vorgesehen ist, dass die Steuer- und Verarbeitungseinheit (4) dazu aus-
gebildet, ist, den Ladestand der Energieversorgungseinheit (2), insbesondere laufend und/o-
der in vorgegebenen Zeitabstanden, zu Uberprifen und, im Fall, dass der Ladestand einen
vorgegebenen Ladestand-Schwellenwert unterschreitet, ein diesbeziigliches Steuersignal
fir zumindest eine Aktuator-Einheit (3a, 3b) zu erstellen und an die Aktuator-Einheiten (3a,
3b) zu Ubermitteln.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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Fig. 1

Fig. 3
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