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DESCRIPCION

La presente invencion esta relacionada con un dispositivo de control remoto universal, y con un método para
proporcionar un dispositivo de control remoto universal.

La patente de los EE.UU. nimero 4774511 describe una unidad de control remoto que es capaz de controlar varios
dispositivos distintos tales como un televisor (TV), un grabador de videocasete (VCR), un reproductor de discos y un
sistema de audio. La patente US 2008/0158038 describe el dispositivo conocido como “TV-B-Gone” (“Adiés TV”), el cual
es capaz de apagar los receptores de TV fabricados por distintos fabricantes.

Existe una necesidad de un dispositivo de control remoto programado para poder operar totalmente en distintas marcas
de televisores, por ejemplo, y/o que pueden utilizarse para controlar otros tipos de servicios, tales como en dispositivos
de grabacién, y decodificadores, los cuales se utilizan en conjuncién con un televisor. No obstante, en la actualidad los
dispositivos de control remoto universales que se encuentran disponibles estan limitados en el nUmero de distintos
componentes que pueden programarse para controlar, tal como el dispositivo “TV-B-Gone” (“Adiés TV”) con una
limitacion en las funciones de control que pueden proporcionar.

El documento de Singh G.E. y otros titulado “Algoritmo de compresion de bases de datos de IR (infrarrojos) que utiliza
una mascara de claves optimizada” de la firma Electrical and Computer Engineering, 2008, CCECE 2008.
CONFERENCIA CANADIENSE ONT., IEEE, PISCATAWAY, NJ, USA, 4 DE MAYO DE 2008 (2008-05-04), paginas
1097-1102, XP031286136, ISBN: 978-1-4244-1642-4, D1, describe un dispositivo de control remoto universal, en donde
las mascaras de claves optimizadas proporcionan el 1-5% mas de compresion de la base de datos resultantes que sin
la optimizacién.

Especificamente, D1, proporciona un dispositivo de control remoto universal que tiene una interfaz de usuario, y medios
de transmision para transmitir ordenes a los dispositivos electrénicos, en donde el dispositivo de control remoto
universal comprende unos medios de procesamiento y una memoria asociada, en donde para que habilitar a que el
dispositivo de control remoto universal proporcione ordenes para operar una pluralidad de dispositivos electronicos, se
almacena una base de datos en la memoria, conteniendo la base de datos unos datos de control que se hayan recogido
a partir de una pluralidad de unidades de control remoto fisicas e individuales, en donde cada unidad de control remoto
individual estéa dispuesta para operar una unidad respectiva de los dispositivos electrénicos.

Es un objeto de la presente invencion el proporcionar un dispositivo de control remoto universal en donde las
limitaciones de la técnica anterior se han reducido.

De acuerdo con un primer aspecto de la presente invencion, el dispositivo de control remoto universal segun por lo
definido anteriormente esta caracterizado porque:

los datos de control que son comunes a varias unidades del control remoto fisicas estan almacenados en estructuras
remotas virtuales en la base de datos, y porque

una estructura remota fisica que corresponda una unidad seleccionada de las unidades de control remoto fisicas
almacena los datos de control especificos de dicha unidad de control remoto fisica, y que estan enlazados a las
unidades apropiadas de las estructuras remotas virtuales, por lo que todos los datos de control de dicha unidad de
control remoto fisica podran ser recuperados.

Las realizaciones de la invencion tratan de almacenar todos los datos de control necesarios para asegurar que la
funcionalidad del dispositivo de control remoto universal no esté limitada, sino que pueda guardar la dimensién de la
base de datos de nivel pequefio, de forma que la memoria necesaria pueda mantenerse pequefia. En una realizacion
practica, la invencion habilita para que los datos de control de 740 unidades de control remoto fisicas individuales
puedan almacenarse mediante el uso de una estructura de una base de datos en donde los datos de control comunes
se almacenan en estructuras remotas virtuales, las cuales estan disponibles para varias estructuras remotas fisicas.

En una realizaciéon preferida, las estructuras remotas virtuales y las estructuras remotas fisicas estan dispuestas
jerarquicamente, en donde las estructuras remotas fisicas se encuentran al mas bajo nivel, y en donde las estructuras
remotas virtuales estan dispuestas en uno o mas niveles superiores o parentales, de forma tal que cada estructura
remota fisica puede incluir los datos de control de una o mas estructuras remotas virtuales.

El uso de la herencia en las realizaciones de la presente invencion reduce la dimensién total de los datos en forma
considerable.

En una realizacion preferida, los datos de control almacenados en el nivel mas inferior tienen una prioridad mas alta
gue los datos de control almacenados en un nivel mas alto o parental, y estan dispuestos de forma que en la
recuperacion todos los conflictos puedan resolverse por la recuperacién de los datos de control de la prioridad mas alta.

La provision de los datos especificos para un remoto en una estructura remota fisica sucesora, la cual esta también
enlazada con una o méas remotas parentales virtuales, reduciendo la dimensién de los datos de control que tienen que
almacenarse considerablemente. Los conflictos se resuelven por el uso de las prioridades.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2359759 T3

No obstante, las unidades de control remotas fisicas cuyas funciones tienen que realizarse por un dispositivo de control
remoto universal de la invencion, pueden por si mismos tener multiples funciones y/o multiples protocolos. En tal caso,
la estructura remota fisica, es decir el descendiente, puede proporcionarse con todos los datos relacionados con un
protocolo, y un elemento parenteral, en donde la estructura remota virtual puede proporcionarse con datos adicionales
que estén relacionados con un segundo protocolo. Los datos alternativos pueden almacenarse también en las
estructuras remotas fisicas y virtuales.

En este escenario, los datos de control almacenados en un nivel mas alto o parental tiene la prioridad mas alta que los
datos de control almacenados en el nivel mas bajo o de descendiente y dispuestos de forma que puedan resolverse
cualesquiera conflictos por la recuperacion de los datos de control de la prioridad més alta.

Los datos de control determinan las drdenes que tienen que transmitirse a los dispositivos electrénicos. En una
realizacion, si se precisa que se recuperen los datos de control para una orden en particular se encuentran ausentes de
las estructuras remotas que tienen la prioridad mas alta, los datos de control requeridos se recuperan a partir de las
estructuras remotas que tengan una prioridad mas baja.

Pueden utilizarse otros métodos para reducir la dimension fisica de los datos de control conforme se almacenen. Por
ejemplo, la dimensién de los datos de control almacenados puede reducirse por la omisiéon de los datos de controles
repetitivos y/o redundantes.

En una realizacion, en donde el dispositivo de control remoto universal tiene una pluralidad de claves, y la actuacion de
las teclas individuales esta dispuesta para dar salida a las ordenes para la transmision a los dispositivos electronicos,
solo las ordenes de las teclas que dan salida a las claves para su transmision se almacenan en la base de datos.

Preferiblemente, se utiliza el mapeado o correlaciéon de claves para indicar cuales son las claves que dan salida a las
ordenes.

En una realizacion preferida de un dispositivo de control remoto universal de la invencién, en donde la actuacion de las
teclas esta dispuesta para dar salida a las ordenes para la transmision a los dispositivos electronicos para operar dichos
dispositivos electrénicos, los datos de repeticion de los bits de las ordenes de salida se almacenan conjuntamente con
los datos, para cada orden, conforme a la posicién de los bits y el numero de las repeticiones de los bits, de forma tal
gue cada orden de salida requerida no necesita almacenarse sino que podra generarse a partir de los datos
almacenados.

Cada unidad de control remoto individual puede tener una identificacién individual, por ejemplo, “CodelD”. En lugar de
almacenar cada identificacion individual, lo cual utilizaria una gran cantidad de memoria, una realizacion de la invencion
proporciona que la base de datos almacene la identificacion de una primera unidad de control remoto, y después
almacene solo el salto relativo desde la identificacion de cada unidad de control remoto hasta la siguiente unidad de
control remoto.

Preferiblemente, y de nuevo para reducir la cantidad de informaciéon que tenga que ser almacenada, los datos de
control para las unidades de control remotas se almacenan en tablas globales, y la estructura y los datos de control
para cada unidad de control remoto se almacenan utilizando el indexado del punto desde el cual los datos de control
tienen que recuperarse.

La presente invencion esta relacionada también con un método para proporcionar un dispositivo de control remoto
universal, que comprende:

la recoleccion de datos de control para cada uno de una pluralidad de unidades de control remotas fisicas individuales, y
disponiendo los datos de control recogidos en una base de datos,

almacenar la base de datos en un Unico dispositivo de control remoto universal, y

disponer que el dispositivo de control remoto universal sea operativo para ejecutar las funciones de cada una de las
unidades de control remoto fisicas de la pluralidad mediante la recuperacion selectiva de los datos de control para cada
una de las unidades de control remotas fisicas a partir de la base de datos, estando el método caracterizado porque:

los datos de control que son comunes a varias unidades de control remotas fisicas se almacenan en estructuras
remotas virtuales en la base de datos, y porque:

una estructura remota fisica que corresponde a una unidad seleccionada de las unidades de control remoto fisicas
almacena datos de control especificos para la unidad de control remota fisica y que estan enlazados con las unidades
apropiadas de las estructuras remotas virtuales, por lo que todos los datos de control para la unidad de control remota
fisica podrén ser recuperados.

En una realizacion las estructuras remotas virtuales y las estructuras remotas fisicas estan disputas en forma jerarquica,
en donde las estructuras remotas fisicas estan al nivel mas bajo de los descendientes, y en donde las estructuras
remotas virtuales estan dispuestas en uno o mas de los niveles superiores o parentales, tales como cada una de las
estructuras remotas fisicas pueden heredar los datos de control de un o0 mas estructuras remotas virtuales.
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En una realizacion, los datos de control almacenados en el nivel més inferior tienen una prioridad mas alta que los
datos de control almacenados a un nivel mas alto o parental, y estan dispuestos de forma que en la recuperacion se
resuelvan los conflictos por la recuperacion de los datos de control de la mas alta prioridad.

Alternativamente, los datos de control almacenados en un nivel mas alto o parental tienen una prioridad mas alta que
los datos de control almacenados al nivel méas inferior, y estan dispuestos de forma que en la recuperacién puedan
resolverse todos los conflictos mediante la recuperacién de los datos de control de la mas alta prioridad.

En un realizacion, en donde los datos de control determinan las ordenes a transmitir a los dispositivos electronicos, y en
donde los datos de control se requieren para recuperar una orden en particular que esta ausente de las estructuras
remotas que tienen una prioridad mayor, el método comprende ademas el poder habilitar los datos de control requeridos
para su recuperacion, en tales circunstancias desde las estructuras remotas que tengan un prioridad menor.

Preferiblemente, un método de la invencion comprende ademas la omisién de los datos de control repetitivo y/o
redundante de los datos de control almacenados para reducir la dimensién de los datos de control almacenados.

En una realizacion de un método de la invencién, en donde cada unidad de control remoto individual tiene una
identificacion individual, la identificacion de una primera unidad de control remoto se almacena en la base de datos, y
después solo se almacena el salto relativo desde la identificacion de cada unidad de control remoto hacia la siguiente
unidad de control remoto siguiente, iniciandose desde la primera.

Preferiblemente, los datos de control para las unidades de control remoto se almacenan en tablas globales, y la
estructura y los datos de control para cada unidad de control remota se almacenan utilizando indexaciones que apuntan
a los datos de control a recuperar.

Las realizaciones de la presente invencion se describiran a continuacion, a modo de ejemplo, y con referencia a los
dibujos adjuntos, en donde:

la figura 1 ilustra esquematicamente la provision de una base de datos formada a parir de los datos de control recogidos
de una pluralidad de unidades de control remotas fisicas;

la figura 2 ilustra las 6rdenes de IR (infrarrojos) transmitidas desde una unidad de control remoto;

la figura 3 muestra un ejemplo de una unidad de control remoto fisica;

la figura 4 muestra un tabla de asignacién de un numero de tecla para cada una tecla de la unidad de control remoto;
la figura 5 muestra como se mapean o correlacionan las teclas;

la figura 6 es una tabla de 6rdenes de las teclas segun estan almacenadas en la base de datos;

la figura 7 es una tabla de 6rdenes de las teclas cuando las teclas tienen miiltiples eventos;

la figura 8 ilustra las ordenes de IR que muestran los bits de las 6rdenes;

la figura 9 es una tabla de los bits de las 6rdenes obtenidos a partir de las 6rdenes de IR de la figura 8;

la figura 10 muestra una tabla de los bits de las 6rdenes formados mediante la eliminacion de los datos de repeticién de
bits de la figura 9;

la figura 11 muestra una porcidn de una lista remota de TV;

la figura 12 es una representacion de la lista de la figura 11 utilizando cédigos de salto;

la figura 13 es un ejemplo del almacenamiento de los mapeados o correlaciones de teclas utilizando los indices;

la figura 14 muestra un ejemplo de la estructura de una base de datos de la invencion;

la figura 15 ilustra la informacion necesaria para obtener los bits de las érdenes de una tecla pulsada;

la figura 16 muestra ejemplos de cinco remotas fisicas;

la figura 17 ilustra la provision de las remotas virtuales y el enlazado de las remotas fisicas y virtuales;

la figura 18 ilustra una estructura de la base de datos, similar a la de la figura 14, pero con el uso de remotas virtuales;
la figura 19 muestra como una remota fisica estd enlazada con una unidad parenteral;

la figura 20 ilustra una remota fisica que soporta dos protocolos, con los detalles de un protocolo almacenado en una
remota virtual enlazada;
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la figura 21 muestra esquematicamente las propiedades de una remota;
la figura 22 muestra ejemplos de tres remotas fisicas que ilustran el almacenamiento de sus teclas;

la figura 23 muestra el mapeado o correlacion de las teclas y érdenes de las tres remotas de la figura 22 cuando no
existe la herencia;

la figura 24 muestra el mapeado o correlacion de las teclas y 6rdenes de las tres remotas de la figura 23 cuando existe
herencia;

la figura 25 muestra las teclas seleccionadas de una remota, para ilustrar la provision de multiples eventos por cada
tecla; y

la figura 26 ilustra el almacenamiento de mdultiples eventos por tecla, en donde algunos de estos eventos utilizan un
protocolo distinto al de otros eventos.

Las realizaciones de la invencién proporcionan un dispositivo de control remoto universal, el cual es capaz de operar
distintos dispositivos electrénicos, tales como televisores, dispositivos de grabacion tales como grabadores VCR y DVD,
codificadores y sistemas de satélite, y sistemas de audio. El dispositivo de control remoto universal es capaz también
de operar distintas versiones de los fabricantes de tales dispositivos. En una realizacion, por ejemplo, el dispositivo de
control remoto universal es capaz de proporcionar la funcionalidad de 740 unidades de control remoto individuales.

Se observara que un dispositivo de control remoto universal que implemente la invencién podra controlar unos pocos o
muchos de los dispositivos electronicos que sean necesarios comercialmente, pudiendo controlar unos pocos o muchos
de los dispositivos electrénicos que cumplan con las necesidades del mercado.

La unidad de control remoto se comunica con el dispositivo electronico mediante la transmision de sefiales, y en donde
en la actualidad la mayoria de las unidades de control remoto utilizan transmisiones por infrarrojos (IR). No obstante, la
invencion no se limita al uso de las transmisiones de infrarrojos, y comprende unidades de control remoto que se
comunican con los dispositivos electrénicos que controlan por otros medios adecuados, por ejemplo, mediante el
sistema “Bluetooth”® o bien por transmisiones de radiofrecuencia.

Para proporcionar un dispositivo de control remoto que no esté limitado en su funcionalidad, tal como los dispositivos
presentes en la actualidad, es claramente necesario el almacenar los datos de control a partir de un niumero muy grande
de unidades de control remoto fisicas. Este almacenamiento de datos esta dentro del dispositivo de control remoto
universal.

No es posible comercialmente en general el poder proporcionar una memoria de capacidad muy grande dentro del
dispositivo de control remoto universal. Las unidades de control remoto comerciales, por ejemplo, tienen tipicamente
una memoria ROM incorporada dentro con una capacidad limitada a 32KB. Desgraciadamente, el almacenamiento
ROM permanece relativamente caro, y por tanto el dispositivo de control remoto universal viable necesita almacenar una
gran cantidad de datos necesarios sin precisar el tener que incrementar la capacidad de la memoria. Se ha propuesto
por tanto el comprimir los datos. Por supuesto, ese entonces necesario que la descompresiéon de los datos sea facil y
gue no exija mucho tiempo. El dispositivo electrénico controlado por un dispositivo de control remoto universal esta
controlado generalmente mediante la pulsacién de una tecla, y el usuario espera que una vez pulsada la tecla se
producird una respuesta substancialmente inmediata de un dispositivo electrénico.

El requisito de comprimir los datos de forma que puedan almacenarse en una memoria de una capacidad relativamente
pequefia, por supuesto, entra en conflicto con la necesidad de que los datos sean accesibles inmediatamente cuando
ello sea preciso.

Las realizaciones de la invencion se dirigen a estos requisitos de los conflictos. En las realizaciones preferidas, no son
solamente los datos de control los que tienen que almacenarse en forma comprimida, sino también el tener que
almacenarse en una estructura de una base de datos especifica que utilice una herencia. Esta estructura de la base de
datos permite que puedan almacenarse una gran cantidad de datos en un pequefio espacio, pero no obstante teniendo
un acceso a los datos de forma facil y rapida.

Las técnicas de compresion utilizadas omiten la informacion redundante o repetida. Los ejemplos especificos de tales
técnicas se ilustran y se describen. Se apreciara que pueden utilizarse cualesquiera otras técnicas de compresion, en
forma adicional o alternativa.

Las distintas técnicas de compresion se describen a continuacién con especial referencia a las transmisiones de IR
(infrarrojos). Se observara que las distintas técnicas de compresion podrian originarse por parte del técnico especialista
en caso de que se utilicen medios alternativos para la transmision.

Tal como se ha explicado, el dispositivo 100 remoto universal tal como esta indicado en la figura 1, es capaz de ejecutar
la funcionalidad de una pluralidad de unidades 2 de control remoto fisicas individuales. La figura 1 ilustra
esguematicamente la provision de una base de datos 10 formada a partir de la base de datos de los datos de control
recogidos por la pluralidad de unidades de control remoto fisicas 2. Tal como se muestra, una herramienta de control 4
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escanea los datos de control de cada una de las unidades de control 2 remotas individuales, y coloca estos datos en
una base de datos 6 de acceso. Un generador 8 de bases de datos 8 recupera entonces y analiza los datos en la base
de datos de acceso 6, y los comprime, colocandolos en la estructura descrita mas adelante, y los embebe en la base de
datos 10. La base de datos 10 se almacena en la memoria en el dispositivo 100 de control remota universal. Se
observara que el dispositivo 100 de control universal tiene también una unidad de procesamiento indicada en 12. Esta
unidad de procesamiento esta dispuesta para utilizar los datos en la base de datos 10 embebida en respuesta a la
actuacion de las teclas, indicadas en 14 en el dispositivo 100 de control remoto, de forma que las sefiales apropiadas
sean transmitidas en respuesta a la actuacioén de las teclas.

La figura 3 muestra un ejemplo de la unidad 2 de control remoto fisica que tiene las teclas 14. Tal como se muestra, y
gue es bien conocido, cada tecla 14 en la unidad remota tiene una denominacién, estando numeradas o bien incorpora
una indicacion de su funcion.

La figura 2 muestra ejemplos de los patrones IR que se transmiten por la unidad 2 de control remoto en respuesta a la
actuacion de una tecla 14 mediante su pulsacion. La figura 2 muestra el patron IR o bien salida de la orden a partir de
las teclas de “Encendido” y “Seleccionar”, y desde las teclas “0”, “1”, y “2” de una unidad remota de control, por ejemplo.
La figura 2 revela también que la tecla de “intercambio” no transmite ningdn patron IR.

Tal como sera evidente a partir de la figura 2, cada patrén o bien una orden IR, tiene un tiempo de alto nivel y un bajo
nivel. Cuando el patron esta transmitiendo un alto nivel, se enciende usualmente un LED (no mostrado) en la unidad de
control remoto. La Figura 2 muestra también que un espacio de separacion entre las palabras (IWG) se proporciona
usualmente entre las érdenes sucesivas.

En las realizaciones, los datos de control de cada unidad que necesite almacenarse estan comprimidos, tal como se
expuso anteriormente. Esto puede realizarse por la utilizacion de un mapeado o correlacion de las teclas. La figura 4
muestra una tabla que asigna un ndmero de tecla a cada tecla de una unidad de control remoto. La figura 5 ilustra la
forma de cémo se mapean o correlacionan las teclas.

El mapeado o correlacion de teclas se utiliza para indicar cuales son las teclas de una unidad 2 de control remota fisica
gue generan los patrones IR. Tal como se muestra, a cada tecla se proporciona un nimero o posicion (figura 5) y se
activa una bandera para cada posicién. Cuando la bandera se fija a 1, esto indica que la tecla, al ser pulsada, transmite
un patrén u orden IR. Cuando la bandera se fija en 0, esto indica que la operacién de la tecla no envia un patrén u orden
IR. Asi pues, a partir de las figuras 4 y 5 puede observarse que la tecla “Encendido” en la posicion 0 tiene una bandera
fijada a 1 que indica que su actuacién genera una orden. La tecla “fecha arriba” en la posicion 2 tiene una bandera fijada
a 0, indicando que la tecla de “flecha arriba” no generara un patron IR.

Solo las ordenes de las teclas dan salida a patrones IR se almacenan en la base de datos en el dispositivo 100 de
control remoto universal. El almacenamiento esta en orden con el primer nimero de tecla embebido mas inferior, y las
teclas con el Gltimo numero embebido mas alto. Las teclas y numeros de las érdenes que tienen que almacenarse se
muestran en la figura 6. Tal como puede observarse, la tecla de “encendido”, que tenga el nimero de la tecla embebido
mas bajo, es decir 0, es también la primera tecla que tenga la bandera fijada a 1. La tecla de “encendido” se le da al
primer nimero 1 de la orden. De forma similar, la tecla siguiente, la tecla de Seleccion, la cual tiene también una orden,
se almacena como el nimero de orden 2. Las teclas de “flecha arriba” y “flecha abajo”, que se muestran en la figura 4
no tienen las banderas ajustadas a 1. En consecuencia, la siguiente orden almacenada es la de la tecla “Volumen
arriba”, la cual se almacena como el nimero 3 de orden en la figura 6.

El nimero de orden en la tabla de la figura 6 indica donde la tecla esta almacenada en la unidad remota. El nimero de
orden no es fijo pero depende del mapeado o correlacion de las teclas. La posicion de la orden, es decir su nimero de
orden, puede encontrarse mediante el cédmputo del nimero de banderas ajustadas a 1, tal como se muestra en el
mapeado o correlacién de teclas de la figura 5. Por tanto, por ejemplo, en la figura 5 si todas las banderas que estén
fijadas a 1 se cuentan comenzando en la posicion 0, podria encontrarse el numero de la orden. En la figura 5, por
ejemplo, la décima bandera fijada a 1 esta en la posicion 15, y a partir de la figura 4 esta es la tecla “4”. Esto es lo
mostrado en la figura 6, en donde el nimero de orden 10 emana de la tecla “4”.

El nimero de orden no se almacena en la base de datos sino que se calcula siempre. Por tanto, por ejemplo, el nimero
de orden de la tecla “Silencio” puede obtenerse mediante la localizacion de que el nimero embebido para la tecla
“Silencio” en la figura 4 es el 8. El numero de banderas fijadas a 1 desde la posicién 0, y hasta incluyendo la posicién 8,
en la figura 5, son las contadas. Se observara que son 5 banderas. Asi pues, el nUmero de orden de la tecla “Silencio”
es el 5, tal como se muestra en la figura 6.

En algunos casos, la unidad de control remoto tendra multiples eventos con acceso mediante la pulsacién de la misma
tecla. Normalmente, el evento de la tecla con dos érdenes enviara la orden 1 una vez, y la orden 2 con instantes sin
limite hasta que se libere la tecla. Asi pues, ambas ordenes pertenecen al mismo evento y son enviadas por una
pulsacion de la tecla, es decir, por una pulsacion de una tecla una sola vez.

Por ejemplo, los dispositivos de amplificacién tienen distintas teclas para seleccionar el dispositivo de entrada. La unidad
de control remoto para un amplificador puede tener una tecla para seleccionar el televisor como dispositivo de entrada,
otra tecla para seleccionar el DVD como el dispositivo de entrada, e incluso una tecla adicional para seleccionar el VCR
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como dispositivo de entrada. Las Ordenes de tales teclas no pueden situarse bajo las teclas de “TV” y “VCR” de un
dispositivo de control remoto universal, ya que tales teclas son necesarias para cambiar el modo del dispositivo de
control remoto universal, y no para enviar los patrones de IR (infrarrojos). Esta situacién se gestiona con la colocacion
de todos estos eventos bajo una sola tecla de “Seleccionar”. La primera vez que se pulse la tecla de “Seleccionar”
enviara una orden de “seleccionar TV”, la siguiente vez que se pulses la tecla se enviara el patrén de “Seleccionar
DVD”, y si la tecla se pulsa otra vez, se enviara el patrén de “Seleccionar VCR”.

Cuando una unidad de control remoto tenga multiples eventos debajo de la misma tecla, las 6rdenes de la tecla podran
almacenarse, tal como se muestra en la figura 7. En la figura 7, la tecla de “Seleccionar” se utiliza para tres eventos
distintos, y la tecla de “Silencio” se utilizara para dos distintos eventos, por ejemplo, para silenciar el volumen de dos
dispositivos distintos enlazados.

Se apreciara a partir de lo anterior que los datos a almacenar en la base de datos se reduciran por el almacenamiento
solo de las 6rdenes de las teclas que den salida a patrones IR y también por originar que el dispositivo de control remoto
universal pueda calcular los niumeros de las 6rdenes. Otra forma en la cual puedan almacenarse los datos podra ser por
la reduccion de la dimension por el almacenamiento de los datos de repeticion de los bits en lugar de cada patrén IR.

La figura 8 muestra los patrones de los datos IR de salida de las teclas “0”, “1”, “2", “3", y “4”. Se observara que estos
patrones IR son similares a los mostrados en la figura 2. No obstante, en la figura 8 los bits de las ordenes que
representan los patrones IR que han sido indicados. En la figura 9, estos bits de los comandos han sido tabulados. Se
observara que los bits de los comandos en las posiciones 0, 2, 3 y 4 de la figura 9 son todos idénticos en todos los
patrones IR en la figura 8. Si estas repeticiones de los bits se almacenan, para cada comando entonces, sera necesario
solo almacenar la posicion de cada repeticion de los bits y el nimero de las repeticiones de los bits. Las repeticiones de
los bits pueden ser entonces eliminadas de las 6rdenes de la figura 9 para generar la tabla de comandos tal como se
muestra en la figura 10. Es la informacion de los bits de los comandos en la Tabla 10, por tanto, la que se almacena en
la base de datos conjuntamente con la informacion de repeticion de los bits. De esta forma también, la informacién a
almacenar en la base de datos se reduce.

Existen otros métodos de evitar el almacenamiento de los valores de repeticién que tienen lugar para los técnicos
especializados en la técnica pero que no se describen aqui con detalle. No obstante, se sugiere que cualquier cosa que
se repita debera almacenarse en general solo una vez conjuntamente con los punteros apropiados para la informacion.

Tal como se expuso anteriormente la base de datos embebida dentro del dispositivo de control remoto universal es
almacenar los datos de control recogidos de una pluralidad de unidades 2 de control remoto fisicas individuales. En una
realizacién, estos datos de control se almacenan en cuatro listas distintas, una lista remota de TV, una lista remota de
VCR/DVD, una lista remota de amplificadores, y una lista remota de satélite o codificadores. Todas las demas unidades
de control remotas estan localizadas en una de las listas y sus datos de control situados en la lista asignada. Cada
unidad de control remoto 2 que es operativa para controlar un TV se sitia en la lista remota de TV, en donde una
porcion de la misma esta situada en la figura 11. Tal como se muestra, cada unidad de control remoto tiene una
identificacion “CodelD”, la cual identifica dicha unidad remota. La identificacion de cada TV remota estd almacenada con
los datos de control necesarios. La denominacidon de “Otros datos remotos” que es la informacion tal como su
frecuencia portadora, correspondiente a su mapeado o correlacion de las teclas, sus instantes de alto y bajo nivel y
similares.

Se apreciara que el almacenamiento de “CodelD” para cada unidad remota de control necesitaria una gran cantidad de
memoria. En consecuencia, la base de datos almacena solo el salto relativo desde un “CodelD” hasta el siguiente
segun se ilustra en la figura 12.

Para obtener los cddigos de los saltos, las unidades de control remoto se clasifican en “CodelD” desde el nivel bajo al
nivel alto. El “CodelD” de la primera remota en la lista se almacena segun lo definido en la base de datos, y estas
definiciones son:

TV_START_JUMP_CODE,
VCR_STAR_JUMP_CODE,
TUNER_START_JUMP_CODE, y
TUNER_START_JUMP_CODE.

El “CodelD” de la primera remota es:
CodelD = X_START_JUMP_CODE

X =TV, VCR, TUNER or SAT

El “CodelD” de las demés remotas es:

CodelD de remota siguiente = CodelD + JumpCode +1
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Si el valor del “CodelD” de TV-START-JUMP-CODE es 2, la tabla de cédigos de saltos mostrada en la figura 12 podra
ser generada.

Tal como se ha expuesto anteriormente, es un desperdicio de memoria el almacenar la misma informaciéon para las
distintas unidades remotas, o para almacenar informacion duplicada de una Unica remota, para varias veces. Muchas
remotas tienen la misma frecuencia, y tiempos de alto nivel o bien mapeado o correlacion de teclas que pueden
almacenarse como datos comunes. De forma similar, tal como se ha descrito anteriormente, los datos repetitivos, tales
como los patrones de bits en particular, y la informacién de comandos en general puede almacenarse solo una vez.

La memoria puede salvarse por el almacenamiento del mapeado o correlacion de teclas en una tabla global. A tal fin,
cada remota tiene un indice que se refiere a una entrada en la tabla de mapeado o correlacion de las teclas. Se precisa
menos memoria para almacenar un indice que para almacenar el mapeado o correlacion de las teclas.

Si muchas remotas tienen los mismos datos, sus mapeados o correlaciones de teclas pueden almacenarse utilizando
indices tal como se muestran en la figura 13.

Supongamos que existen 740 unidades de control remotas fisicas, en donde la dimension de mapeado o correlacion
de teclas es 47 bits, y el numero de mapeados de teclas distintas es de 243.

Una referencia a uno de estos mapeados de teclas 243 podria almacenarse en 8 (log 2 (243)) bits. Por cada remota solo
se precisan 8 bits, en lugar de los 47 bits para el mapeado de teclas reales.

La dimension que se precisa para almacenar los mapeados de teclas es la mostrada en los ejemplos que siguen a
continuacion. El primer ejemplo no utiliza una tabla de mapeado de teclas, y el segundo ejemplo hace uso de la tabla
de mapeados de teclas.

La dimensién sin ninguna tabla de mapeado de teclas:

Dimension = Numero de remotas * dimension de mapeado de teclas

Dimension = 740 * 47

Dimension = 34780 bits

Dimension con una tabla de mapeado de teclas:

Dimensién = (nimero de remotas*dimensién de indice de mapeado de teclas)

+ (Numero de mapeados distintos * dimensién de mapeado de teclas)

Dimension = (740*8) + (243*47)

Dimension = 17341

Se observara que la dimension total se reduce a la mitad al utilizar las tablas de mapeado de teclas globales.

Tal como se ha expuesto anteriormente, los datos de control que tienen que almacenarse en la base de datos 10 se
tienen que almacenar, por ejemplo, como bits de los comandos, listas de unidades remotas, mapeados de teclas, y
datos de frecuencias, temporizacion y otros datos en torno a los remotos. Los indices se utilizan se utilizan para tener
acceso a los datos. La figura 14 muestra una realizacion de una estructura de la base de datos. Tal como se muestra en
la figura 14, la informacién remota, indicada en general en 20, incluye las listas de remotas de la figura 11, los codigos
de salto de la figura 12 y un indice para el mapeado de teclas. Las tablas globales almacenan la informacién 22 del
mapeado de teclas, informacién de las frecuencias, informacion de tiempos 26, y los bits de las ordenes 28. La
informacion de comandos en general se almacena en tablas 34 y la informacion del tipo de protocolos se almacena en
la tabla 32

Segun lo descrito anteriormente, la informacion remota 20 incluye cuatro listas de remotas que contienen los datos de
control para cuatro tipos de remotas fisicas que identifican utilizando los cédigos de los saltos. Tal como se muestra en
la figura 14, existe también una estructura “Remotelnfo” 30 para cada lista. Esta “esta estructura “Remotelnfo” 30
incluye un indice del mapeado de teclas, un indice para las frecuencias del remoto, un tipo de protocolo y una
dimensidn de los datos remotos.

Cada unidad 2 de control remoto fisica pertenece a un protocolo. La informacion del tipo de protocolo, la cual se
configura en la tabla 32, es necesaria para convertir los tiempos de nivel alto, los tiempos de nivel bajo y los bits de los
comandos a un patron IR. Las propiedades del protocolo se almacenan en la tabla 32. Cada protocolo tiene también un
“diagrama de estado del protocolo”, el cual no se muestra en la figura 14, pero el cual se necesita para generar el patron
IR.

Las propiedades que son las mismas para cada patrén IR a generar, se colocan en la estructura 34 de “Informacion de
ordenes en general”. Estas variables incluyen el computo de repeticidn, la longitud de clave fija y el tiempo de inter-tecla.
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El computo de repeticidn indica el numero de vedes que tiene que repetirse el comando cuando la tecla se pulse
continuamente. La longitud de la tecla fija y el tiempo de inter-tecla se utilizan para definir el espacio libre inter-palabra
(IWG).

El mapeado de teclas y la informacion de las 6rdenes que estan almacenadas en la estructura de la base de datos de la
figura 14 son tal como se describe anteriormente.

La figura 15 ilustra la informacion necesaria para obtener los bits de las 6rdenes de una tecla pulsada. Con el fin de
conseguir los bits de los comandos es necesario conocer:

. ¢ Esta disponible la tecla?

. ¢,Cudl es la posicién del comando?

. ¢ Donde estan almacenados los bits de los comandos?
. ¢ Tiene el comando “datos de repeticion de bits?

¢ Esta disponible la tecla?

La tabla 22 de “mapeado de teclas” indica cuales son las teclas disponibles. Cada remota tiene un indice en la tabla 30
de “Remotelnfo” que se refiere al “mapeado de teclas”. Cuando la bandera de “Mapeado de teclas” de la tecla pulsada
sea “1”, la tecla estara disponible. De lo contrario, la remota no tendra la tecla.

¢.Cual es la posicién del comando?

Para conseguir la posicion se precisa el “Mapeado de teclas” y la “Informacién de repeticion de los comandos” es decir,
el nimero del comando de la tecla pulsada. El “Mapeado de teclas” indica las teclas disponibles. La “informacién de
repeticién de comandos” indica cuales son las teclas que tienen mdltiples eventos.

¢.Donde estan almacenados los bits de los comandos?

Tal como se muestra en la figura 15, los bits de los comandos pueden estar almacenados en la unidad remota o0 en una
tabla de comandos 28. En este ejemplo, los bits estan almacenados en la tabla de comandos. Debido a que la bandera
“los Comandos son indices” es “1", “Command_Table_ID" es “2". Esto significa que los bits de los comandos estéan
almacenados en la tabla de comandos 2 (28). Cada evento de las teclas tiene un indice para un comando en la tabla de
comandos. El evento de “Encendido” tiene el comando 8 y el tercer evento “Seleccionar” tiene el comando 14.

El “Command_Tabla_ID” del “Command 2" es “4”. Esto parece raro, porque no existe la tabla de comandos 4. Cuando
“Command_table_ID" es igual al nUmero de tablas de comandos esto significa que “Command 2" no tiene los bits del
comando. Esta unidad remota no tiene bits de los comandos para el segundo comando.

Tal como se ha descrito anteriormente, algunas remotas contienen los bits de los comandos reales, y no indices de los
bits de los comandos tal como se han descrito anteriormente. Estos bits de los comandos estan almacenados en la
misma posicion que, en este ejemplo, estan almacenados los indices de los comandos. Las unidades remotas con los
bits de comandos reales tendran todavia una “Command_Table_ID". La tabla de comandos se necesita para conseguir
la dimension de los bits de los comandos. La dimensién de los bits de los comandos esta almacenada en la variable
“Entry_Size” de la tabla de comandos.

¢ Tiene el comando “datos de repeticién de bits?

La ultima cuestion es: tiene el comando “datos de repeticion de bits?”. Cuando la unidad remota contiene los “datos de
repeticion de bits”, esto tiene que insertarse a los bits de los comandos.

Después de esta etapa todos los bits del comando se acumulan y pueden utilizarse para generar el patrén IR.

En la descripcion anterior, se ha explicado la forma en que los datos de control pueden reducirse en el tamafio,
mediante la omisién de los valores redundantes o repetidos en los datos tal como se indica. Se escribe también un
ejemplo ilustrado de una estructura de una base de datos que utiliza los punteros y otras técnicas de las bases de datos
para proporcionar el acceso a los datos almacenados.

Una estructura de bases de datos de las realizaciones de esta invencion utiliza un método de compresién denominado
como herencia. Esto permite que las propiedades comunes puedan almacenarse de forma comunal. La herencia
permite también el soporte de multiples protocolos por cada unidad de control remota fisica.

Los datos de control de las unidades de control remotas individuales se almacenan en la base de datos como una 0 méas
tablas. La figura 16 muestra, como un ejemplo, cinco remotas fisicas como almacenadas en la base de datos, en donde
cada remota estd almacenando los datos desde una unidad de control remota respectiva. En cada unidad remota se
identifican el tipo de mapeado de teclas, frecuencia, los instantes de nivel alto, instantes de nivel bajo, y la informacion
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de los comandos en general. Se observara que las remotas fisicas 0 y 1, por ejemplo, tienen los mismos tiempos de
nivel alto, mientras que las remotas fisicas 2, 3 y 4 tienen la misma frecuencia y protocolo.

Se propone adicionalmente que tienen que proporcionarse remotas virtuales, segun lo indicado en la figura 17. Tal como
se muestra en la figura 17, los datos de control que son comunes a dos 0 mas remotas fisicas 40 se almacenan en las
remotas virtuales seleccionadas 42 y 44. Las remotas fisicas 40 estan designadas como remotas descendientes, y en
donde cada una tiene un enlace con un padre virtual remoto 42 y/o una remota abuelo virtual 44.

Cuando se requiera obtener los datos de control para una remota fisica 40, lo primero a conseguir es obtener todos los
datos en la unidad remota fisica en si, y a continuacién adquirir los datos adicionales a partir del padre o del abuelo y
asi sucesivamente.

Los datos del nifio descendiente, es decir, de la remota fisica 40, tiene la prioridad mas alta que los datos del padre. Asi
pues, en la figura 17, la remota fisica 1 tiene un mapeado B de las teclas, mientras que el abuelo 44 tiene un mapeado
de teclas A. El mapeado B de las teclas es adquirido por la remota 1 porque los datos del nifio tienen una prioridad mas
ala que los datos del padre.

La figura 16 muestra los datos requeridos para definir las cinco unidades remotas fisicas. Se observara que existen seis
bloques de datos para cada remota, en donde treinta bloques de datos tienen que ser almacenados. El esquema
mostrado en la figura 17 almacena exactamente la misma informacion, pero debido al esquema de herencia que se
utiliza se observara que en la figura 17 existen solo diecisiete bloques de datos para su almacenamiento.

La figura 14 muestra la estructura basica de la base de datos. La figura 18 muestra una base de datos estructurada de
forma similar pero afadidas las variables de la herencia. Es decir, la figura 18 ilustra la estructura de la base de datos
cuando se utilicen las unidades remotas virtuales.

Se observarad que en la estructura de la figura 18m se ha afadido una lista de remotas virtuales, a la cual se hace
referencia por medio de la tabla 20 de informaciéon remota. De forma similar, la tabla 30 de “Remotelnfo” se ha
extendido para incluir la cuestién “;Tiene esta unidad remota un padre? y para incluir un indice parental que haga
referencia a la remota virtual. La tabla de repeticion de comandos, dentro de la Informacion de Comandos Generales
34, se ha extendido también para gestionar con la situacién en donde los comandos estan dentro de una unidad remota
padre.

Por tanto, si una unidad remota fisica tiene un padre tendra un indice para este padre. La figura 19 ilustra como las
remotas fisicas estan enlazadas al padre. Asi pues, por cada remota fisica, la bandera de “Has_Parent” se fija en “1” si
la remota tiene un padre. El indice del padre “Parent_Idx” identifica la remota virtual que es el padre. Asi pues, en la
figura 19, las remotas fisicas 0 y 1 tienen una remota O virtual, en donde las remotas fisicas 2 y 3 tienen la remota
virtual 2 como un padre.

Se observara también en la figura 19 que las remotas fisicas tienen también una bandera para indicar si la remota fisica
soporta multiples protocolos o no.

Algunas remotas soportan multiples protocolos. En este caso, algunas teclas de la remota utilizaran un protocolo, por
ejemplo X, mientras que otras utilizaran un protocolo distinto, por ejemplo Y. Cuando el protocolo es distinto las
variables usualmente son diferentes. Asi pues, los instantes de alto nivel, los instantes de bajo nivel, el espacio libre de
interpalabra, y la longitud del comando varian de protocolo en protocolo. La figura 20 muestra como los multiples
protocolos pueden almacenarse en la base de datos de la figura 18.

En la configuracion de la figura 20, los datos de control de una unidad de control remota se dividen en dos partes. La
primera parte de los datos de control se almacenan en una unidad remota fisica con el protocolo X, mientras que la
segunda parte de los datos de control, con el protocolo Y, se almacenan en una remota virtual enlazada. Si en este
ejemplo la remota del nifio, es decir la remota fisica O contiene toda la informacion del protocolo X, y la remota padre
virtual contiene todos los datos del protocolo Y, el “multi_protocolo-bit” de la remota nifio fisica se ajusta a 1. Cuando
una tecla del protocolo Y se pulsa, esta tecla puede encontrarse en la remota 0 de padre o virtual. A continuacion, todos
los datos de control de los padres, por ejemplo el mapeado de las teclas, los instantes de nivel alto, el cémputo de
repeticiones, etc., tienen que ser utilizados, incluso aunque los datos de estas variables estén también disponibles en la
unidad remota nifio. Por supuesto, esto se aplica solo a las teclas que tengan datos almacenados en la unidad remota
padre. Si se pulsa una tecla para la cual no todos los datos estan almacenados en la remota padre, por ejemplo, la
frecuencia tal como se muestra en la figura 20, se utilizaran los datos de control de la remota nifio. Asi pues, los datos
de control del nifio se utilizaran para aquellas propiedades que se hayan perdido del padre.

Existen dos reglas para la herencia. La regla de la herencia normal es que los datos del nifio tienen una prioridad mas
alta que los datos del padre. No obstante, y tal como se ha descrito anteriormente, en donde existe un protocolo
multiple, indicado por la configuracion de un “multi_protocol_bit” a 1, en que la regla de la herencia se cambia y los
datos del padre reciben una prioridad mas alta que los datos del nifio.

En la configuracion mostrada en la figura 20 los comandos de “Encendido”, “Flecha arriba” y “Flecha abajo” pertenecen
al protocolo X y los comandos para estas teclas estan almacenados en la remota del nifio fisica 0. Las teclas de
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“Volumen arriba”, “Volumen abajo”, y “Silencio” pertenecen al protocolo Y y los comandos se almacenan en la remota 0
virtual del padre. Se observard que no se proporciona la frecuencia para la remota virtual 0. Esto significa que la
frecuencia de la remota O fisica se utiliza para todas las teclas.

Algunas remotas que tienen solo un Unico protocolo utilizan todavia el mecanismo del mdltiple protocolo tal como se
indica en la figura 20. Esto puede ser util mientras que existan diferencias en las propiedades de las teclas comunes.
Por ejemplo, puede ser que algunas teclas tengan repeticiones ilimitadas, mientras que otras teclas tienen solo una
repeticion. EI mecanismo es (til si la longitud del comando no es la misma para todas las teclas.

En esta situacién, todos los ajustes comunes se almacenan en la unidad remota nifio, y entonces el nifio contiene la
“general command info” para las teclas del nifio, y el padre contiene la “general command info” para las teclas del padre.

Existen tres tipos de datos para indicar cuales son los datos que tiene la unidad remota. Estos son la bandera de
“Has_parent”, la bandera de “Has_mask” y la “Property Mask”. La bandera de “Has_Parent” indica si la remota tiene un
padre o no. La bandera de “Has_Mask” indica si la remota tiene una méascara de propiedad. La méascara de propiedad
es una lista de seis banderas, es decir un bit de mapeado de teclas, un bit del indice de frecuencia, un bit del tipo de
protocolo, un bit de la tabla de tiempos de nivel alto, un bit de la tabla de tiempos de bajo nivel y un bit de informacion de
comandos en general. Esto se muestra esquematicamente en la figura 21.Si una bandera es “1”, la remota tendra los
datos pertenecientes a dicha bandera. Si la bandera es “0” entonces la remota no tendra dicha propiedad.

No todas las remotas tendran una mascara de propiedad. Si no existe una mascara de propiedad, la bandera
“Has_Parent” indicara si la remota tiene las seis propiedades. Cuando la bandera “Has_Parent” es “1” la remota no tiene
ninguna de las seis propiedades, y cuando la bandera “Has_Parent” es “0” la remota tiene todas las seis propiedades.

Las teclas de la remota pueden almacenarse en distintas remotas. Si el bit de mapeado de teclas es “1” la remota un
mapeado y comandos de las teclas. Cuando dos remotas tienen el mismo patrén, este patron puede almacenarse en la
remota padre en lugar de hacerlo dos veces en la remota nifio. Si el patron solo pertenece a una remota, el patrén se
almacena en la unidad remota nifio.

La figura 22 muestra tres remotas fisicas. Solo se muestran las primeras siete teclas de cada remota. La figura 23
muestra el mapeado de teclas y los comandos de las tres remotas de la figura 22 en donde no hay herencia. En este
ejemplo, existen mdltiples remotas con el mismo patron. Por ejemplo, la remota fisica 0 y la remota fisica 1 tienen el
mismo patrén AO para la tecla de “Encendido” y todas las tres teclas tienen el mismo patrén, A2 para la tecla de “Flecha
arriba”.

Tal como se indica en la figura 24, los patrones que se utilizan en multiples remotas pueden almacenarse utilizando
una 0 mas remotas virtuales y con herencia. Esto permite que el patron pueda almacenarse una vez en lugar de
multiples veces. En la configuracién de la figura 24, el mapeado de las teclas se cambia para todas las remotas, y los
patrones comunes se desplazan a la remota padre virtual. Cuando una tecla tiene que ser pulsada, el sistema observa
primero en la remota fisica para el mapeado de teclas. . Si la tecla no esta en la remota fisica entonces el sistema
observa en la remota virtual padre. La remota nifio tiene prioridad sobre la remota padre de forma tal que la tecla de
“Encendido” de la remota fisica 2 ignore la tecla de “Encendido” de la remota virtual O.

Tal como se ha configurado anteriormente, la “Command Repetition Info” se utiliza para indicar cuales son las teclas que
tienen mltiples eventos por cada tecla. Si los patrones para estos eventos tienen distintos protocolos, entonces los
patrones con el protocolo X se almacenan en la remota nifio y los patrones con protocolo Y se almacenan en la remota
padre. La figura 25 muestra las teclas seleccionadas para explicar este mecanismo. En este ejemplo, la remota esta
provista con cuatro teclas de las cuales la tecla “Seleccionar” es una tecla de eventos multiples. Dos patrones de la
tecla “Seleccionar” pertenecen al protocolo Y y todos los demas patrones de la tecla “Seleccionar” y en realidad de las
demas teclas, pertenecen al protocolo X. La figura 26 ilustra el almacenamiento de mdltiples eventos por cada tecla
utilizando una remota nifio fisica y una remota padre virtual. Algunos de los eventos utilizan un protocolo distinto a los
demas eventos, y en este ejemplo, los patrones con el protocolo X se almacenan en la remota nifio y los patrones con el
protocolo Y se almacenan en la remota padre.

En el ejemplo mostrado en la figura 26, el mapeado de teclas “Key Mapping” indica cuales son las teclas que tiene la
remota. La remota nifio tiene todas las teclas, mientras que la remota padre tiene solo la tecla de “Seleccionar”. Los
eventos multiples para la tecla “Seleccionar” estan indicados en la bandera “Command_Repetition_Exists”. El numero
de las teclas de eventos miltiples se almacena en el “Nr_Command_Repetitions”. Para ambas remotas nifio y padre
estas banderas se configuran a “1” porque una tecla (la tecla de “Seleccion”) tiene multiples eventos. La “posicion” se
rellena con el “numero de la tecla embebido” de la tecla 1 de “Seleccionado”, y en la remota nifio el numero de
comandos se configura a tres, mientras que en la remota padre se fija a dos.

Se observara que la compresién de los datos en la estructura de datos puede utilizarse usando el formato de la herencia
antes descrito. Otros datos de control que pueden surgir en multiples instantes, tales como la informacioén de comandos
en general pueden ser divididos entre las remotas nifio y padre.

Se observara que las variaciones y modificaciones de los temas descritos e ilustrados pueden realizarse dentro del
alcance de la presente invencion segun lo definido en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de control (100) remoto universal, que tiene una interfaz de usuario (14), y medios de transmision para
transmitir comandos a los dispositivos electrénicos, en donde el dispositivo de control remoto universal comprende unos
medios de procesamiento (12), y una memoria asociada, en donde para habilitar el dispositivo de control remoto
universal para proporcionar comandos para operar una pluralidad de dispositivos electronicos, se almacena una base
de datos (10) en la memoria, conteniendo la base de datos unos datos de control los cuales habran sido recogidos por
una pluralidad de unidades de control remotas fisicas, en donde cada unidad de control remota individual esta
configurada para operar uno dispositivo respectivo de los dispositivos electronicos, en donde el dispositivo de control
remoto universal esta caracterizado porque:

los datos de control que son comunes para varias unidades de control remoto fisicas son almacenados en unas
estructuras remotas virtuales (42, 44) en la base de datos, y porque la estructura remota fisica (40) que corresponde a
una unidad seleccionada de las unidades de control remotas fisicas (2) almacena los datos de control especificos con
respecto a la unidad fisica de control, y enlazados con unidades apropiadas de las estructuras remotas virtuales (42,
44), por lo que todos los datos de control de esa unidad de control remota fisica podran ser recuperados.

2. Un dispositivo de control remoto universal, segun lo reivindicado en la reivindicacion 1, en donde las estructuras
remotas virtuales (42, 44) y las estructuras remotas fisicas (40) estan dispuestas jerarquicamente con las estructuras
remotas fisicas del nivel mas bajo o nivel de nifio, y en donde las estructuras remotas virtuales estan dispuestas en uno
0 mas niveles mas superiores o niveles de padre, de forma tal que cada estructura remota fisica (40) pueda heredar los
datos de control de una o0 mas estructuras remotas virtuales del padre (42, 44).

3. Un dispositivo de control remoto universal segun la reivindicacién 2, en donde los datos de control almacenados en el
nivel mas bajo o de nifio tiene una prioridad mas alta que los datos de control almacenados a niveles mas altos o niveles
de padre, y en donde estan dispuestos de forma que en la recuperacion puedan resolverse cualesquiera conflictos por
la recuperacion de los datos de control de la prioridad mas alta.

4. Un dispositivo de control remoto universal segun la reivindicacion 2, en donde los datos de control almacenados a un
nivel mas alto o nivel de padre tiene una prioridad mas alta que los datos de control almacenados al nivel mas inferior o
nivel de nifio, y estando dispuesto de forma que en la recuperacion, se resuelven cualesquiera conflictos por la
recuperacion de los datos de control de la mas alta prioridad.

5. Un dispositivo de control remoto universal segun la reivindicacion 3 6 4, en donde los datos de control determinan los
comandos (28) a transmitir a los dispositivos electronicos, y en donde si los datos de control se requieren para recuperar
un comando en particular que esta ausente de las estructuras remotas que tengan la prioridad mas alta, los datos de
control requeridos son recuperados de las estructuras remotas que tengan una prioridad mas inferior.

6. Un dispositivo de control remoto universal segun cualquier reivindicacion anterior, en donde la dimensién de los datos
de control almacenados se reduce por la omisién de los datos de control repetidos o redundantes.

7. Un dispositivo de control remoto universal segun lo reivindicado en cualquier reivindicacién anterior, en donde el
dispositivo de control remoto universal tiene una pluralidad de teclas (14), en donde la actuacion de la teclas individuales
esta dispuesta para dar salida a los comandos (28) para la transmisién a los dispositivos electronicos, y en donde solo
los comandos de las teclas de salida de los comandos para la transmision estan almacenados en la base de datos (10).

8. Un dispositivo de control remoto segun lo reivindicado en la reivindicacion 7, en donde el mapeado de teclas se utiliza
para indicar cuales son las teclas (14) que dan salida a los comandos.

9. Un dispositivo de control remoto universal segun cualquier reivindicaciéon anterior, dispuesto para dar salida a
comandos (29) para la transmisién a los dispositivos electronicos para operar los mismos, y en donde los datos de
repeticién de bits de los comandos de salida se almacenan conjuntamente con datos, para cada comando, en cuanto a
la posicion de los bits, y del numero de repeticiones de los bits, de forma tal que cada comando de salida necesario no
precisa ser almacenado sino que puede generarse a partir de los datos almacenados.

10. Un dispositivo de control remoto universal segun cualquier reivindicacion anterior, en donde cada unidad de control
(2) remota individual tiene una identificacion individual, y en donde la base de datos (10) almacena la identificacion de
una primera unidad de control remoto, y almacenando entonces solo el salto relativo de la identificacion de cada unidad
de control remoto hacia la siguiente unidad de control remoto.

11. Un método de proporcionar un dispositivo de control remoto universal (100) que comprende:

la recogida de los datos de control de cada una de la pluralidad de unidades de control (2) remotas fisicas individuales, y
disponiendo lo datos de control recogidos en una base de datos (10) almacenando la base de datos en un dispositivo
(100) de control remoto universal, y
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disponiendo dicho dispositivo de control remoto universal para que sea operable para poder ejecutar las funciones de
cada una de las unidades (2) de control remoto fisicas de la pluralidad por la recuperacion selectiva de cada una de las
unidades de control remoto fisicas a partir de la base de datos (10), estando el método caracterizado porque:

los datos de control que son comunes a varias unidades (2) de control remotas fisicas estdn almacenados en
estructuras remotas virtuales (42, 44) en la base de datos, y porque:

la estructura remota fisica (40) que corresponde a una unidad seleccionada de las unidades de control (2) remotas
fisicas, almacena los datos de control especificos con respecto a la unidad de control remota fisica, y estando enlazada
con las estructuras apropiadas de la estructuras remotas virtuales (42, 44) por lo que todos los datos de control para esa
unidad de control remota fisica podran ser recuperados.

12. Un método para proporcionar un dispositivo de control remoto universal segun la reivindicacién 11, que comprende
ademas la disposicion jerarquica de las estructuras remotas virtuales (42, 44) y las estructuras remotas fisicas (40), en
donde las estructuras remotas fisicas estan al nivel mas bajo o nivel de nifio, y en donde las estructuras remotas
virtuales estan dispuestas en uno o mas nivele superiores o niveles de padre, tal que cada estructura remota fisica (40)
puede heredar los datos de control de una o mas estructuras remotas virtuales (42, 44).

13. Un método de proporcionar un dispositivo de control remoto universal segin la reivindicacion 12, en donde los datos
de control almacenados en el nivel mas bajo o nivel de nifio tienen una prioridad mas alta que los datos de control
almacenados a un nivel mas alto o nivel de padre, y estando dispuestos de forma que en la recuperacién se resuelven
cualesquiera conflictos por la recuperacion de los datos de control de la prioridad mas alta.

14. Un método de proporcionar un dispositivo de control remoto universal segun la reivindicacion 12, en donde los
datos de control almacenados en un nivel mas alto o nivel de padre tienen una prioridad mas alta que los datos de
control almacenados al nivel mas bajo o nivel de nifio, y que estan dispuestos de forma que en su recuperacion se
resuelven cualesquiera conflictos por la recuperacién de los datos de control de la prioridad mas alta.

15. Un método de proporcionar un dispositivo de control remoto universal, segun cualquiera de las reivindicaciones 11 a
14, que comprende ademas la omisiéon de los datos de control repetitivos y/o redundantes de los datos de control
almacenados para reducir la dimension de los datos de control almacenados.
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