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4VISION — OBJAVTE NOVY PRIESTOR
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4vision je system, ktory vyuziva pohybovi-senzorovi technologiu pre identifikaciu prekazok v pohybe zrakovo

postihnutych a naviguje ich pri obchddzani tychto prekazok. Softvér identifikuje objekty zo ziskaného mracna
bodov. Identifikované objekty sa v systéme predaju do navigacného softvéru a pomocou zvukov naviguje
uzivatelov.

Uvod

Obrazok 1: Prototyp na baze Kinectu

4vision je kompenza¢nou pomockou, ktora pomaha k priestorovej orientacii nevidiaceho. Jednoducho
by sa 4vision systém dal povazovat’ za rozsirenie inych kompenza¢nych pomocok. 4vision systém si kladie za
snahu vytvorit' systém, ktory umoznuje identifikaciu prekazok a navigaciu pre zrakovo postihnutych. Systém
umoziuje detekovat’ prekazky z mraéna bodov tzv. hibkovych dét, ,interpretovat ich a poskytovat’ informécie
uzivatel'ovi.

Vytvorenim 4vision systému sa snazime spojit’ zaujimavé technoldgie a postupy z oblasti informatiky
a informacnych technolégii v oblasti ulahéenia pohybu handicapovanych. Verime, Ze na zaklade moznosti,
ktoré dnes poskytuji informacné technologie, je mozné zlepSovat’ kvalitu Zivota v r6znych oblastiach a jednou
z nich je oblast’ zrakovo postihnutych.



Identifikacia prekazok

Zakladnou vlastnostou systému 4vision je schopnost’ identifikovat’ prekazky z mra¢na bodov. Pomocou
algoritmov, ktoré spracovavaji mra¢no bodov, je systém schopny zrekonstruovat’ polohu a velkost’ prekazky
v ceste uzivatela. Systém vyuziva postupov z oblasti pocitacového videnia a DPZ.

Obrazok 2: Prekadzka pred identifikaciou

Obrazok 3: Identifikovana prekdazka umiestnend v priestore

Vytvorenim algoritmov je systém schopny v redlnom case spracovat’ mracno bodov a rozpoznat’
prekazky. Identifikované objekty st generalizované a je im vypocitana priestorova poloha a velkost. Na zaklade
priestorovej polohy a velkosti sa systém rozhoduje o zluCovani objektov do jednej prekazky, aby sa
predchadzalo zahlteniu uzivatela informaciami.

Navigacia

Identifikované prekazky sa pomocou zvukov (hlasovej navigacie) prenasaju k uzivatelovi. Systém
opisuje prekazku a polohu prekazky a dovol'uje uzivatel'ovi reagovat’ na situdciu. Uzivatel méze prekdzku obist’,
pricom takuto prekazku bude ocakévat’ pri svojom pohybe, alebo poziada systém o ndjdenie novej trasy do ciela.

4Vision na zéklade GPS polohy uzivatel'a a mapovych podkladov néjde alternativnu trasu a naviguje po novej
trase.
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Obrazok 4: Mobilna aplikacia

Systém 4vision je ovladany pomocou mobilnej aplikdcie, ktord umoznuje Uplni kontrolu nad
systémom. Ovlada senzor, vyber cielu a poziadavky na prepocet alebo navigaciu po trase. Ukazky mobilnej
aplikécie sa nachadzajui na obrazku ¢. 4, kde mozete vidiet’ vyber cielového bodu.

Obrazok 5: Novy prototyp 4vision

Zaver

Prototyp, ktory sme vytvorili pre pomoc v navigécii a pohybe zrakovo postihnutych, je zaCiatkom dlhej
cesty k Gispesnému realnemu nasadeniu 4vision systému v praxi. Otestovanim prototypu na vzorovych situaciach
sme si potvrdili spravny smer a realnost’ vyuzitia takéhoto systému.



4vision je neustale vo vyvoji, momentalne sa pracuje na novej verzii [obr 5.], ktord umozni lepSie
a presnejsie identifikovat’ prekazky. Uvedomujeme si, Ze systém takéhoto typu nemoze vzniknut’ bez podpory
a pomoci pri nastavovani a testovani z radov buducich uzivatel'ov, preto verime v pomoc pri redlnom testovani
z radov zrakovo postihnutych.
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