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Введение. Современные технологии открывают новые возможности для улучшения 
качества жизни людей с ограниченными возможностями. Одна из ключевых проблем, с 
которой сталкиваются слепые и слабовидящие люди, - безопасная и независимая навигация в 
пространстве. Трости и собаки-поводыри, конечно, помогают в решении этой задачи, но у 
них есть свои ограничения. Например, трость не всегда может обнаружить препятствия на 
уровне головы или предупредить о выбоинах на расстоянии, а использование 
собак-поводырей требует больших затрат ресурсов и не всегда доступно. 

В связи с этим носимые устройства представляют собой перспективное направление 
развития вспомогательных навигационных систем. Одной из таких технологий является 
лидар (Light Detection and Ranging) [1-2], который позволяет точно измерять расстояния до 
объектов и строить 3D-карты окружающей среды. Лидар уже успешно используется в 
автономных транспортных средствах, робототехнике и других приложениях, где требуется 
точное обнаружение препятствий. 

Основная часть. Целью данного проекта является разработка прототипа носимого 
устройства, которое использует лидар для обнаружения препятствий [3-5] и тактильную 
обратную связь для оповещения пользователя. Устройство закрепляется на голове или на 
какой-то части одежды и сканирует пространство перед пользователем, и под ногами, 
определяя такие опасности, как ямы, ступеньки, бордюры и другие препятствия. 
Информация о препятствиях передается пользователю через вибромоторчики и посредством 
других сигналов, что позволяет ему ориентироваться в пространстве. 
 

Выводы. В данном докладе рассмотрены основные этапы разработки прототипа, 
включая выбор компонентов, проектирование системы, разработку алгоритмов обработки 
данных и тестирование устройства. Также обсуждены возможные улучшения и перспективы 
дальнейшего развития проекта. 
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