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DESCRIPCION
Sistema de interfaz de usuario basado en dispositivo apuntador.
La invencion se refiere a un sistema de interaccién de usuario, que comprende:
- un aparato eléctrico;

- un dispositivo apuntador portatil que puede hacerse funcionar por un usuario para apuntar a una region en el
espacio;

- una camara que toma una fotografia; y

- un procesador de sefial digital, que puede recibir y procesar la fotografia, y que puede transmitir informacion de
interfaz de usuario derivada de la fotografia al aparato eléctrico, en el que la camara esta conectada al dispositivo
apuntador de modo que en funcionamiento obtiene imagenes de la regién a la que se apunta.

La invencion también se refiere a un dispositivo apuntador para su uso en un sistema de interaccion de usuario.

La invencion también se refiere a un aparato eléctrico para su uso en el sistema de interaccion de usuario
mencionado anteriormente.

Un sistema de este tipo se conoce a partir del documento D1 (documento DE 10110979A1). El documento D1 se
refiere a una disposicién que tiene una camara que puede reconocer objetos tomando una fotografia de muestra de
los mismos y comparando esta fotografia con una referencia. Una vez que se ha reconocido un objeto la disposicion
puede enviar cédigos de control (tales como cédigos de control remoto convencionales) a un equipo, asociado con el
objeto reconocido, que va a controlarse. Puede proporcionarse retroalimentacién a un usuario, mediante la
disposicién, con el reconocimiento de objeto (luz, audio, percepcion tactil).

El inventor entendié que es una ventaja del documento D1 que su reconocimiento de un objeto depende Gnicamente
del objeto ya que. La capacidad del sistema del documento D1 para reconocer un objeto puede por tanto ser mala.
Ademas, el documento D1 no menciona nada con respecto a la capacidad para detectar una direccion de apuntado
del apuntador ya que como mucho puede reconocer un objeto al que esta apuntando el apuntador.

También se conoce en parte un sistema de este tipo a partir del documento US-A- 2001/0030668. Este documento
describe un sistema de control remoto universal en el que un usuario marca una ubicacién en una visualizaciéon con
un dispositivo apuntador que presenta visualmente una caracteristica reconocible, por ejemplo un puntero laser que
emite un punto rojo, y una camara toma una fotografia de la visualizacion y calcula a qué ubicacion ha apuntado el
usuario.

Entonces un aparato eléctrico, por ejemplo un ordenador o una televisién, realiza una accién que corresponde con el
marcaje del usuario. Por ejemplo si se marca un icono en la visualizacién haciendo destellar el puntero laser dos
veces, se inicia un programa informatico correspondiente.

Una desventaja del sistema conocido es que el sistema estd adaptado para una visualizacion particular. Por ejemplo
la visualizacion puede ser una proyeccion desde un proyector frontal basado en LCD en una pantalla, proyector al
gue esta conectado un ordenador portatil. La cdmara en el sistema conocido tiene una posicion y angulo de
visualizacion tales que puede obtener imagenes de la pantalla. Después, el DSP se entrena para discriminar una
zona en fotografias de la camara, que corresponde a la ubicacion de la pantalla, en la técnica anterior esto puede
realizarse de una manera sencilla. En primer lugar, se captura una fotografia de la pantalla tanto con como sin
iluminacién con una fotografia desde el proyector. Al comparar la diferencia de esas dos fotografias, se obtiene la
zona de la visualizacién en el espacio tal como se ve por la cdmara. En segundo lugar, se deriva una transformacion
de perspectiva que determina la relaciéon entre una ubicacion a la que se apunta en la visualizacién y una ubicacién
en la fotografia para la proyeccion, en la memoria intermedia de trama del ordenador portétil. El documento conocido
también describe apuntar a una visualizacion virtual, por ejemplo una pared, seleccionando en primer lugar
manualmente las esquinas de la visualizacién virtual. Sin embargo, el sistema siempre se calibra para una
visualizacion y en caso de que un usuario desee interaccionar con otra visualizacion, tiene que configurar el sistema
de nuevo, o usar un segundo sistema.

El documento US5949351 da a conocer un sistema de interaccion de usuario en el que se establecen partes que
emiten luz no so6lo en el aparato de control, sino también en los aparatos controlados y se establecen partes que
reciben luz no solo en los aparatos controlados, sino también en el aparato de control, permitiendo asi una
comunicacion inalambrica en ambas direcciones.

Un primer objeto de la invencion es proporcionar un sistema de interaccion de usuario de la clase descrita en el
parrafo de introduccién que mejore el reconocimiento en cuanto a déonde estd apuntando el dispositivo apuntador
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portatil.

Un segundo objeto de la invencién es proporcionar un sistema de interaccion de usuario de la clase descrita en el
parrafo de introduccion en el que sea relativamente facil interaccionar con varios aparatos eléctricos disponibles,
mas particularmente visualizaciones.

Un tercer objeto de la invencion es proporcionar un dispositivo apuntador de la clase descrita en el parrafo de
introduccién que haga que una interaccién con varios aparatos eléctricos disponibles sea relativamente facil.

Un cuarto objeto de la invencion es proporcionar un aparato eléctrico para su uso en el sistema de interaccion de
usuario mencionado anteriormente.

El primer objeto se realiza porque el sistema comprende ademas al menos una baliza de localizacion que puede
emitir radiacion electromagnética para su uso al procesador de sefial digital y en el que el procesador de sefial digital
esta dispuesto para reconocer a dénde estd apuntando el dispositivo apuntador usando informacién derivada de la
radiacion electromagnética capturada.

El segundo objeto se realiza porque la camara estd conectada al dispositivo apuntador de modo que en
funcionamiento obtiene imagenes de la regién a la que se apunta. Una camara fija sélo obtiene imagenes de una
determinada region de espacio. Es posible que en el sistema de interaccién de usuario conocido, el dispositivo
apuntador del usuario, o el objeto al que se apunta, ni siquiera estén en el campo de vision de la camara fija. Una
ventaja principal de un dispositivo apuntador con una camara unida, por ejemplo en el extremo frontal del dispositivo
apuntador mas proximo a la region a la que se apunta, es que la camara siempre esta obteniendo imagenes de la
region a la que se apunta de manera sustancialmente 6ptima. El objeto al que se apunta es en general el aparato
eléctrico al que se envia la informacién de interfaz de usuario, por ejemplo datos de control de aparato, pero puede
ser cualquier objeto presente en la habitacion en la que se encuentra el usuario, siempre que pueda reconocerse por
el DSP. Entonces se identifica el aparato que va a controlarse, por ejemplo apuntando al mismo previamente.

En una realizacion segun la reivindicacion 8, la informacion de interfaz de usuario comprende datos de control de
aparato para controlar el funcionamiento del aparato eléctrico. Puede haber muchos aparatos presentes en un salén
que, por ejemplo, producen sonido. Cada uno de estos dispositivos tiene un control para aumentar o disminuir el
volumen de sonido. Al apuntar la camara del dispositivo apuntador hacia un aparato particular y realizar una orden
de “subir el volumen”, por ejemplo presionando un botén en el dispositivo apuntador o realizando un movimiento
especifico con el dispositivo apuntador, aumentara el volumen de sonido del dispositivo al que se apunta. El uso de
un control remoto universal conocido puede tener como desventaja, por ejemplo, que responda un aparato que no
pretendia el usuario, porque usa el mismo cédigo de control remoto.

Resulta ventajoso si el procesador de sefal digital comprende unos medios caracterizadores de objeto para
caracterizar un objeto o parte del objeto presente en la fotografia de la region obtenida por la camara,
proporcionando primeros rasgos caracterizadores de objeto a unos medios de identificacion de objeto comprendidos
para identificar el objeto, y medios de identificacion de objeto que pueden emitir datos de identificacion de objeto a
partir de los cuales se construye la informacién de interfaz de usuario.

En el caso de que deban controlarse diferentes aparatos eléctricos, todos deben reconocerse automaticamente. El
DSP puede ser, por ejemplo, un procesador genérico que ejecuta algoritmos para caracterizar el aparato, o puede
ser un ASIC. Normalmente, los medios caracterizadores de objeto realizaran algoritmos de procesamiento de
imagen en una fotografia del aparato. Por ejemplo pueden calcularse las dimensiones relativas del aparato y pueden
analizarse el nimero y las posiciones de botones en el aparato. Los medios de identificacion de objeto asocian con
estos primeros rasgos caracterizadores de objeto resultantes un aparato especifico, por ejemplo, a partir de
informacién en una tabla de aparato. Otra informacidn acerca del aparato, por ejemplo, “primera television producida
por la compafiia X con numero de serie Y” puede estar presente, como los datos de control de aparato que entiende
el aparato.

También es ventajoso si el procesador de sefial digital comprende:

- medios de estimacion de trayectoria de movimiento para estimar una trayectoria de movimiento del dispositivo
apuntador y emitir una primera firma caracterizadora de movimiento, siendo una firma una abstraccion matematica
de la trayectoria de movimiento; y

- medios de identificacion de firma para identificar la primera firma caracterizadora de movimiento y emitir datos de
identificacion de orden, que representan una orden de interaccién de usuario, que corresponde a la primera firma
caracterizadora de movimiento, datos de identificacion de orden a partir de los cuales se construye la informacion de
interfaz de usuario.

Para evitar la necesidad de un gran nimero de botones en el dispositivo apuntador para todas las o6rdenes
diferentes que pueden enviarse a todos los aparatos diferentes, y para hacer que el sistema de interaccion de
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usuario sea mas facil para el usuario, es ventajoso si al menos algunos de los datos de control de aparato se
generan basandose en movimientos del dispositivo apuntador por el usuario, dispositivo apuntador que esta
normalmente en su mano. La firma de un movimiento hacia arriba puede significar “subir el volumen”, pero al
contrario que un control remoto convencional, la cantidad de cambio de volumen puede depender segin la invencion
de la brusquedad del movimiento. Si el usuario mueve su brazo hacia arriba lentamente, el volumen debe cambiar,
por ejemplo, solo ligeramente, y en cambio si mueve su brazo hacia arriba rapido, el volumen debe subir mucho. La
determinacion del movimiento del dispositivo apuntador puede realizarse basandose en medios de deteccion de
movimiento, por ejemplo una masa en un sensor de deformacién, un giroscopio, un GPS diferencial, etc. Sin
embargo, puesto que ya estd presente una cadmara, el movimiento también puede determinarse obteniendo
fotografias sucesivas y aplicando un algoritmo de estimacién de movimiento. Puesto que la estimacion de
movimiento global es mas sencilla que la estimacién de movimiento precisa de multiples objetos, la camara puede
ser una cadmara basada en CMOS sencilla o incluso una disposicion bidimensional de un pequefio nimero de
elementos sensibles a la luz.

También es ventajoso si el procesador de sefial digital comprende medios de mejora de identificacién, que pueden
mejorar ademas una probabilidad de que el objeto representado como datos de identificacion de objeto, y orden de
interaccion de usuario representada como datos de identificacion de orden, se identifiquen de manera mas fiable
basandose en reglas predeterminadas, produciendo informacién de interfaz de usuario mas fiable. Puesto que no es
necesario que la identificacién del objeto y firma de movimiento sea siempre perfecta, dada la variabilidad de las
condiciones en una habitacion, pueden incorporarse medios de mejora de identificacion que, por ejemplo, aplican un
conjunto de reglas de inteligencia artificial en los datos de identificacion de objeto y datos de identificacion de orden
identificados, teniendo también en cuenta posiblemente los rasgos caracterizadores primeros rasgos
caracterizadores de objeto y primera firma caracterizadora de movimiento. Por ejemplo, una regla para determinar el
aparato al que se apunta puede tener en cuenta la habitacion en la que esta presente el dispositivo apuntador, o la
hora del dia. Por ejemplo, la primera cosa que un usuario puede hacer normalmente si llega a casa y toma el
dispositivo apuntador es encender las luces. Su intencién puede verificarse por el DSP basandose en una fotografia
de estas luces.

Es mas ventajoso si las reglas predeterminadas comprenden un calculo probabilistico de la probabilidad de un par
{datos de identificacion de objeto, datos de identificacion de orden}, teniendo en cuenta al menos una de las
siguientes unidades de informacién conocidas a priori {habitaciéon en la que se encuentra el dispositivo apuntador,
orden previa emitida por el usuario, frecuencia estadistica de que un usuario emita una orden particular y hora del
dia}. Por ejemplo la probabilidad de una orden puede calcularse basandose en un perfil estadistico de qué 6rdenes
usa habitualmente un usuario, y basandose en 6rdenes emitidas previamente. Ademas, la probabilidad de un
aparato puede actualizarse basandose en la habitacion en la que esta presente el dispositivo apuntador. El viernes a
las ocho en punto el usuario puede desear ver su programa de televisién favorito.

También es ventajoso si el procesador de sefial digital comprende medios de asociacion de objeto para proporcionar
a los medios de identificacion de objeto datos de asociacion de objeto que comprenden al menos una de las
entidades de datos que son: rasgos caracterizadores de objeto asociados y datos relacionados con el objeto,
pudiendo derivarse los datos de asociacidon de objeto de datos de plantilla de objeto en memoria de objeto que se
originan de al menos uno de los métodos:

- los datos de plantilla de objeto se obtienen de medios de entrenamiento de objeto realizando un célculo
predeterminado en segundos rasgos caracterizadores de objeto emitidas por medios caracterizadores de objeto; y

- los datos de plantilla de objeto se derivan de datos de objeto introducidos.

El sistema de interaccion de usuario es mucho mas versatil si, en lugar de construirse previamente por el fabricante
para controlar un numero fijo de aparatos, el usuario puede adaptarlo a su entorno cambiante. Por ejemplo, si
compra un nuevo aparato, deseara que este aparato pueda controlarse por medio del mismo sistema. Ademas, si
compra un calendario, lo cuelga en la pared, y apunta al mismo con su dispositivo apuntador, deseara que suceda
una accién, por ejemplo iniciar una herramienta de calendario en su ordenador personal. Para esto se requieren
medios de asociacién de objeto. El usuario obtiene imagenes de un nuevo aparato, por ejemplo con unos cuantos
angulos diferentes. Varios algoritmos de procesamiento de imagen que se ejecutan en los medios caracterizadores
de objeto extraen rasgos para este objeto que se almacenan como una plantilla de objeto, posiblemente después de
calcular en primer lugar rasgos especificos de aparato invariables. Entonces selecciona con una interfaz de usuario
de seleccidn qué aparato corresponde a esta plantilla de objeto. Esta es una denominada fase de entrenamiento del
sistema. Cuando mas tarde se usa el sistema en una denominada fase de orden, para enviar datos de control de
aparato a un aparato identificado, la identificacion de objeto por los medios de identificacion de objeto puede
ayudarse por medio de los datos almacenados en los medios de asociacién de objeto. Por ejemplo, basandose en
los datos de plantilla de objeto pueden enviarse varios rasgos caracterizadores de objeto asociados, que
corresponden a lo qué emiten los medios caracterizadores de objeto como primeros rasgos caracterizadores de
objeto, a los medios de identificacion de objeto, que entonces realizan una comparacion, seleccionando el aparato
identificado correcto. Estos rasgos también pueden cargarse previamente en los medios de identificacion de objeto.
Los medios de asociacion de objeto también pueden enviar datos relacionados con el objeto a los medios de
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identificacion de objeto, que comprenden al menos un identificador del aparato, y posiblemente datos adicionales
tales como 6rdenes soportadas. En una realizacion alternativa, los medios de asociacién de objeto también pueden
realizar la propia identificacion de objeto, en cuyo caso sélo se envian datos relacionados con el objeto a los medios
de identificacion de objeto. Para evitar que el usuario tenga que introducir mucha informacioén a través de la interfaz
de usuario de seleccion, también pueden introducirse datos relacionados con el objeto a través de una entrada de
datos de objeto, por ejemplo directamente desde un aparato que va a identificarse y controlarse. A través de esta
entrada, también pueden introducirse datos de plantilla de objeto caracteristicos, por ejemplo el fabricante de un
aparato puede proporcionar una fotografia tomada en condiciones de obtencién de imagenes bien controladas.

También es ventajoso si el procesador de sefial digital comprende medios de asociacion de firma para proporcionar
a los medios de identificacién de firma datos de asociacion de firma (que comprenden al menos una de las entidades
de datos que son: rasgos de firma asociados y datos relacionados con la orden), pudiendo derivarse los datos de
asociacion de firma de datos de plantilla de firma en memoria de firma que se originan de al menos uno de los
métodos:

- los datos de plantila de firma se obtienen de medios de entrenamiento de firma realizando un calculo
predeterminado en una segunda firma caracterizadora de movimiento emitida por los medios de estimacion de
trayectoria de movimiento; y

- los datos de plantilla de orden se derivan de datos de orden introducidos.

Segun un fundamento similar, pueden comprenderse medios de asociacion de firma para permitir el entrenamiento
de nuevas trayectorias de movimiento aplicadas al dispositivo apuntador por el usuario y caracterizadas como
firmas. En estas realizaciones se introducen datos de orden, por ejemplo, por un aparato que proporciona un menu
de sus ordenes soportadas.

También es ventajoso si la primera firma caracterizadora de movimiento se deriva basandose en fotografias
sucesivas obtenidas por la cdmara en momentos respectivos. Puesto que una camara esta unida al dispositivo
apuntador, obteniendo imagenes de cada uno de sus movimientos, y el movimiento global puede estimarse
mediante un algoritmo de estimacién de movimiento sencillo, las fotografias obtenidas sucesivamente pueden
usarse para derivar la orden de interfaz de usuario pretendida.

El segundo objeto se realiza porque el dispositivo apuntador comprende una camara y puede enviar una fotografia a
un DSP. Tal como ya se describié anteriormente el sistema de interaccion de usuario se vuelve mas versétil con tal
dispositivo apuntador.

Una realizacion del dispositivo apuntador esta caracterizada porque puede enviar una fotografia al procesador de
sefial digital, que puede enviar informacion de interfaz de usuario a un aparato eléctrico basandose en la fotografia.

En una realizacion, el DSP esta comprendido en el dispositivo apuntador. Entonces el dispositivo apuntador también
puede funcionar por separado del sistema de interaccién de usuario. Por ejemplo, el dispositivo apuntador puede
llevarse a un supermercado, procesar fotografias obtenidas y almacenar los primeros rasgos caracterizadores de
objeto correspondientes. Entonces pueden realizarse acciones de control por aparatos domésticos en un momento
posterior.

Es ventajoso si el dispositivo apuntador comprende medios de deteccion de movimiento para detectar una
trayectoria de movimiento del dispositivo apuntador. Independientemente de si el dispositivo se usa para reconocer
objetos, puede usarse para enviar datos de control de aparato que corresponden con movimientos especificos por el
usuario. El aparato pretendido en tal aplicacion del dispositivo apuntador puede, por ejemplo, ser fijo o indicarse con
un botén.

Es ventajoso si el dispositivo apuntador comprende un proyector caracteristico para proyectar 6pticamente un patron
caracteristico hacia una region a la que se apunta. Es ventajoso si el usuario consigue una retroalimentaciéon de a
gué aparato o parte de un aparato estd apuntando. Por el contrario, si no esta apuntando correctamente, puede, por
ejemplo, pulsar practicamente el boton equivocado del aparato. Una forma de retroalimentacion puede ser una
pequefia fotografia en una visualizacion del dispositivo apuntador que muestra el centro de la regién de la que
obtiene iméagenes la camara. Lo que se pretende es un aparato o botdn en un aparato en el medio de la
visualizacion. Otra forma de retroalimentacion comprende la proyeccion de un patrén caracteristico, por ejemplo una
cruz blanca, o un punto de laser, que ilumina la parte pretendida de un aparato. Patrones mas complejos tales como
una rejilla bidimensional de lineas pueden ayudar al DSP a identificar la geometria del aparato del que se obtienen
imagenes.

Es ventajoso si el dispositivo apuntador comprende un generador de cédigo de interfaz de usuario programable y un
transmisor inaldmbrico para transmitir el cddigo al aparato eléctrico. En lugar de que el DSP envie datos de control
de aparato al aparato, por ejemplo, por medio de una red doméstica inalambrica basada en bluetooth, el propio
dispositivo apuntador puede enviar directamente la orden de control remoto apropiada, por ejemplo, por medio de
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radiacion infrarroja. La ventaja en comparacion con un control remoto universal clasico es que el DSP identifica
automaticamente el aparato, desde una fotografia de camara, y genera el codigo correcto.

Es ventajoso si estan presentes medios de retroalimentacion para una retroalimentacion de informacién de interfaz
de usuario. Por ejemplo, una visualizacion es Util. Otra retroalimentacion puede proporcionar alguna clase de
retroalimentacion de fuerza, por ejemplo por medio de una masa que se mueve. Esto puede simular, por ejemplo,
tocar contra la pantalla de una TV.

El tercer objeto se realiza porque estdn comprendidos medios de interfaz que permiten que el aparato envie
informacién acerca de 6rdenes soportadas a un dispositivo apuntador segun la reivindicacion 12, basandose en una
llamada de “identificar 6rdenes soportadas” del dispositivo apuntador al aparato. EI DSP o parte de la funcionalidad
del DSP también puede estar comprendido en el aparato. El aparato también puede transmitir rasgos
caracterizadores de objeto, etc.

La invencion resultara evidente a partir de, y se aclarara con referencia a, la siguiente descripcion y el dibujo adjunto,
gue muestra esquematicamente ejemplos de componentes del sistema de interaccion de usuario y dispositivo
apuntador segun la invencidn. En este dibujo:

la figura 1 muestra esquematicamente una habitacién en la que esta presente un sistema de interaccion de usuario
segun la invencion;

la figura 2 muestra esqueméaticamente un procesador de sefial digital segun la invencién;
la figura 3 muestra esquematicamente un dispositivo apuntador segun la invencion; y
las figuras 4a y 4b muestran dos ejemplos de una trayectoria de movimiento y firma correspondiente.

En la figura 1 se muestra una habitaciéon que contiene diversos aparatos eléctricos que pueden recibir informacion
de interfaz de usuario I, por ejemplo puede estar presente un aparato 110 eléctrico que es una pantalla de plasma,
pero también una grabadora de video personal o un teléfono o una lavadora, con los que un usuario 100 puede
interaccionar. La habitacion también contiene diversos objetos, que son aparatos eléctricos o simplemente cualquier
objeto fisico como, por ejemplo, una ventana, o un objeto 130 que es un aparato de audio, un florero 170 y un
aparato 110 eléctrico, al que puede apuntarse por medio de un dispositivo 101 apuntador.

Segun la invencion, el dispositivo 101 apuntador contiene una camara 102, y puede enviar fotografias de regiones
de una habitacién u objetos en esas regiones a un procesador 120 de sefial digital (DSP), que puede identificar las
regiones u objetos basandose en una o mas fotografias obtenidas por la camara 102. La cdmara estéa conectada al
dispositivo 101 apuntador de tal manera que obtiene correctamente imagenes de la regién a la que se apunta. Por
ejemplo, puede encontrarse normalmente en el extremo lejano del dispositivo 101 apuntador, pero también puede
montarse en el lado con un angulo. El usuario 100 tiene la libertad de apuntar a cualquier objeto que desee, y de tal
manera puede realizarse un sistema de interaccién de usuario muy potente y facil para el usuario.

El DSP 120 puede ser, por ejemplo, un ordenador doméstico que controla aparatos en una red doméstica, o puede
incorporarse en el dispositivo 101 apuntador. La cadmara 102 puede ser una camara CCD o una camara CMOS. La
conexion entre la cdmara 102 y el DSP 120 puede ser inalambrica si los dos estan separados. El dispositivo 101
apuntador ya puede realizar parte de los algoritmos que van a realizarse por el DSP 120 para la identificacion de un
objeto, de modo que por ejemplo s6lo es necesario enviar un pequefio conjunto de rasgos al DSP 120 externo para
un procesamiento adicional. De hecho, el DSP 200 mostrado funcionalmente puede distribuirse en varias partes en
el dispositivo 101 apuntador, la habitacion, diferentes aparatos, etc.

El DSP 120 esta disefiado para enviar informacion de interfaz de usuario |, por ejemplo datos de control de aparato
ac, a un aparato identificado. Por ejemplo, el usuario 100 puede apuntar el dispositivo 101 apuntador a la luz 160 y
pulsar un botén de encendido en el dispositivo 101 apuntador, lo que da como resultado que el DSP 120 envie una
orden de encendido a la luz 160 identificada. No es necesario que el objeto identificado sea el propio aparato que va
a controlarse. Por ejemplo, apuntar al florero 170 puede iniciar un programa particular en un PC, cuya salida se
muestra en el aparato 110 de visualizaciéon. Puede apuntarse a partes de un objeto, por ejemplo apuntar a un boton
134 de volumen del objeto 130 aumenta o disminuye el volumen de este aparato de audio, dependiendo de una
accioén adicional tal como la pulsacion de un botén o un movimiento del dispositivo 101 apuntador. Apuntar a la
visualizacion 132 de seleccion de canal y realizar un movimiento lateral puede cambiar el canal. El DSP 120 también
puede reconocer el estado de una parte de un objeto, por ejemplo que se deje abierto un cargador 136 de cinta, y
emitir una orden de “cerrar”. También pueden detectarse 0 monitorizarse otras situaciones especificas. El usuario
100 también puede apuntar a un mueble 140 o una parte 142 del mismo. Si el mueble 140 es un armario diferentes
acciones pueden resultar de apuntar a diferentes cajones. Si el mueble 140 es un frigorifico inteligente, apuntar al
mismo puede dar como resultado la accion definida por el usuario de pedir cerveza a través de Internet. Aparte de
datos de control de aparato ac, puede enviarse otra informacién de interfaz de usuario |, por ejemplo datos de
fotografia pd. Por ejemplo, un primer cuadro 150 electronico y un segundo cuadro 152 electrénico presentan
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visualmente una fotografia variable. Pueden realizarse con visualizaciones de tinta electrénica electroforética. El
usuario 100 puede capturar la fotografia visualizada en el primer cuadro electrénico, o incluso una fotografia en un
calendario que cuelga en la pared, y transferirla como datos de fotografia pd al segundo cuadro 152 electrénico,
posiblemente después de algun procesamiento de imagen tal como por ejemplo correccion de perspectiva.

La figura 2 muestra esquematicamente componentes funcionales en un procesador 200 de sefial digital (una
realizacién de 120 en la figura 1). No todos los componentes descritos estdn necesariamente presentes en una
realizacion particular del sistema de interaccién de usuario. El DSP 200 puede realizarse como un procesador
genérico, un ASIC, o componentes separados en una placa de circuito. EI DSP 200 puede recibir entrada de camara
c y entrada de sensor s, por ejemplo, a partir de medios 304 de deteccion de movimiento. El DSP 200 puede
comprender una unidad 202 caracterizadora de objeto para caracterizar una fotografia de un objeto 130 o parte del
objeto 130 segun se obtiene por la camara 102. La unidad 202 caracterizadora de objeto puede proporcionar los
primeros rasgos caracterizadores de objeto f1 a una unidad 204 de identificacion de objeto. Los primeros rasgos
caracterizadores de objeto f1 pueden ser de diferentes clases dependiendo de los algoritmos de procesamiento de
imagen implementados en la unidad 204 de identificacion de objeto. Normalmente, el objeto se aisla en primer lugar
de las partes restantes de la fotografia obtenida. Esto puede realizarse por ejemplo basandose en la deteccion de
borde y curva en la fotografia. Otra opcion es el andlisis en 3D de la region de la que se obtienen iméagenes, por
ejemplo con una rejilla proyectada o una segunda camara. Puede detectarse parte de un objeto basandose en
técnicas de correlacion, y luego puede verificarse entonces el resto del objeto.

En segundo lugar, se calculan los primeros rasgos caracterizadores de objeto f1. Por ejemplo, un contorno del objeto
y sus partes que lo componen pueden caracterizarse por medio de una caracteristica de curvatura frente a &ngulo. O
puede calcularse la relacién anchura/altura. Ademas, puede usarse la propia regién de objeto aislada, o una
transformacion de la misma, normalmente después de realizar en primer lugar una correccion de perspectiva.

La unidad 204 de identificacion de objeto identifica entonces el objeto basédndose en los primeros rasgos
caracterizadores de objeto f1 recibidos de la unidad 202 caracterizadora de objeto. Por ejemplo, puede usarse
cualquier técnica de clasificacion conocida en un espacio de rasgo multidimensional. La salida de la unidad 204 de
identificacion de objeto es datos de identificacion de objeto oi, que pueden ser un nimero sencillo o una estructura
de datos que contiene informacion adicional acerca del objeto identificado. Los rasgos caracterizadores y datos
adicionales de varios aparatos pueden almacenarse por ejemplo a priori en una memoria 230 de caracteristicas de
objeto por el fabricante del dispositivo apuntador que contiene el DSP 200, o puede cargarse previamente desde
Internet si el DSP 200 es un ordenador. En lugar de identificar un objeto, el DSP también puede identificar una
region de la habitacion. Por ejemplo, apuntar el dispositivo 101 apuntador hacia el techo puede emitir la orden de
“encender luces”, mientras que apuntar hacia el suelo apaga las luces. O apuntar hacia una de las esquinas puede
invocar una orden asociada. Las esquinas pueden identificarse basandose en objetos presentes, por ejemplo en el
lado izquierdo una planta y en el lado derecho un armario.

Sin embargo, el sistema de interaccidon de usuario es mucho mas Util si un usuario puede entrenar nuevos objetos,
tales como un florero 170, por si mismo. Por tanto, puede comprenderse una unidad 212 de asociacion de objeto,
que proporciona a la unidad 204 de identificacion de objeto datos de asociacion de objeto oad. Los datos de
asociacion de objeto oad pueden comprender rasgos caracterizadores fa de un objeto, similares a los primeros
rasgos caracterizadores de objeto f1, basandose en una plantilla de objeto. La plantilla de objeto puede obtenerse
aplicando una fase de entrenamiento. Se obtienen imagenes de un nuevo objeto por la camara 102 en varias
condiciones, por ejemplo diferentes angulos, iluminacién, etc. La unidad 202 caracterizadora de objeto genera
segundos rasgos caracterizadores de objeto f2 para todas las fotografias. Una unidad 221 de entrenamiento de
objeto en la unidad 212 de asociacion de objeto genera una plantilla de objeto que corresponde al objeto que se
almacena en la memoria 220 de objeto. La plantila puede ser, por ejemplo, el grupo de segundos rasgos
caracterizadores de objeto f2 de todas las fotografias, o rasgos promedio, o algunos rasgos invariables calculados
basandose en los segundos rasgos caracterizadores de objeto variables f2. La plantilla de objeto también puede
derivarse por la unidad 221 de entrenamiento de objeto basandose en rasgos caracterizadores que proceden del
exterior como datos de objeto od. Estos datos de objeto pueden originarse de un aparato que introduce, por ejemplo,
fotografias del mismo tomadas desde diferentes angulos por un fabricante. Los datos de objeto od y los datos de
asociacion de objeto oad también pueden comprender datos relacionados con el objeto id, es decir toda clase de
informacidn concerniente a un aparato, como por ejemplo 6rdenes soportadas.

Para facilitar el reconocimiento de objeto, determinados objetos como por ejemplo el aparato 110 pueden presentar
un patron 116 caracteristico, por ejemplo pueden hacer destellar una cruz roja un nimero de veces predeterminado
con diferentes intervalos de encendido/apagado, en respuesta a una llamada de ‘“identificacion de objeto” del
dispositivo apuntador. El aparato 110 también puede comprender una unidad 190 de interfaz, que lo hace mas util
en un sistema de interaccidon de usuario segun la invencién. Por ejemplo, un aparato como una radio por Internet
puede tener una funcion de “descubrimiento de servicio” que comunica al dispositivo 101 apuntador qué ordenes
soporta. Incluso puede transmitir secuencias de control remoto infrarrojas que corresponden a estas ordenes, etc.
Esto facilita el entrenamiento del DSP 120, 200 por el usuario 100. Por ejemplo, en respuesta a la comunicacion, las
ordenes pueden aparecer como un mend de iconos preferidos en una visualizacion 316 del dispositivo 101
apuntador. La unidad 190 de interfaz también puede realizarse por separado. Por ejemplo, una lavadora puede no

7



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2378 665 T3

tener una facilidad de control remoto intrincado. Puede proporcionarse una caja de conexién que recibe érdenes
convencionales del DSP 200 y se interconecta de una manera simple con el aparato, por ejemplo iniciandolo.

El DSP 200 también puede comprender componentes para analizar gestos realizados con el dispositivo 101
apuntador por el usuario 100. Para esto, se usa la trayectoria 400 de movimiento en la figura 4 del dispositivo 101
apuntador, que se calcula, por ejemplo, basandose en fotografias de la camara 102. La figura 4a muestra una
trayectoria 400 de movimiento hacia arriba en un sistema 404 de coordenadas tridimensionales. Se resume
mediante firma 402 que es una representacion matematica de esa trayectoria de movimiento hacia arriba. La firma
402 puede vincularse, por ejemplo, por medio de una tabla de 6rdenes, con datos de identificacion de orden ci, por
ejemplo, en este caso, el usuario 100 puede reservar este movimiento para una orden de “subir el volumen”. Una
trayectoria 410 de movimiento circular y firma 412 circular pueden significar para un usuario “rebobinar”, mientras
que otro usuario ha entrenado el DSP 200 para relacionar esta firma 412 circular con una orden de “encender
dispositivo”. Por ejemplo, el usuario puede orientar aproximadamente su dispositivo 101 apuntador hacia la luz 160 y
hacer el movimiento de “encender dispositivo”, basadndose en lo cual el DSP 200 enciende la luz 160.
Alternativamente el usuario 100 también puede realizar el movimiento de “encender dispositivo” en algun lado en el
aire y luego apuntar a la luz 160, o un televisor o cualquier objeto que desee encender. Las firmas 402, 412 pueden
parametrizarse de cualquier manera y hacerse coincidir por cualquier técnica de ajuste de curva conocida. Por
ejemplo, la firma 402 puede codificarse como varios segmentos de linea conectados de longitud y angulo entre
segmentos especificos.

Una unidad 206 de estimacion de trayectoria de movimiento calcula una trayectoria 400 de movimiento, basandose
en medios 304 de deteccion de movimiento, o fotografias sucesivas desde la camara 102. Por ejemplo, pueden
aplicarse técnicas de estimacion de movimiento basadas en bloque o flujo éptico en dos fotografias sucesivas para
obtener una parte 401 de trayectoria 400 de movimiento. La divergencia del campo de vector de movimiento puede
usarse para estimar el movimiento hacia un objeto, es decir normalmente a lo largo de un eje del dispositivo 101
apuntador. Basandose en la trayectoria 400 de movimiento, una unidad 209 de generacién de firma emite una
primera firma caracterizadora de movimiento s1. Una unidad 208 de identificacion de firma identifica la primera firma
caracterizadora de movimiento sl y la vincula con datos de identificacion de orden ci, que son, por ejemplo, una
representacion numérica de una orden de interaccion de usuario pretendida por el usuario 100. La primera firma
caracterizadora de movimiento sl puede compararse con caracteristicas de firma para diferentes firmas
almacenadas en una memoria 232 de caracteristicas de firma. Por ejemplo, si se realiza un movimiento
aproximadamente circular o incluso cualquier movimiento de retorno, una plantilla de firma circular almacenada
producird una mejor coincidencia que una plantilla de firma lineal. Pueden aplicarse técnicas de coincidencia de
curva geométricas y estructurales en el calculo de similitud.

Al igual que es ventajoso tener un DSP 200 que puede aprender a identificar nuevos objetos, es ventajoso si el DSP
200 puede identificar nuevos movimientos preferidos por el usuario 100. Por tanto, puede comprenderse la unidad
214 de asociacion de firma para proporcionar datos de asociacion de firma SAD a la unidad 208 de identificacion de
firma. Los datos de asociacion de firma SAD pueden comprender rasgos de firma asociados sa, por ejemplo una
representacion matematica de la firma 412 circular, y/o datos relacionados con la orden cid, por ejemplo, recibidos
desde un aparato que envia sus 6rdenes soportadas como datos de orden cd al DSP 200. Pueden obtenerse
plantillas de firma en una memoria 222 de firma desde una unidad 223 de entrenamiento de firma baséandose en una
primera firma caracterizadora de movimiento s2 a partir de la unidad 206 de estimacién de trayectoria de movimiento
0 a partir de datos de orden cd.

Puesto que el entorno del usuario es muy variable, por ejemplo, la iluminacion cambia durante el dia, la identificacion
del objeto 130 o una orden, es decir una firma 402, a veces puede ser incorrecta. Por tanto, el DSP 200 puede
comprender una unidad 210 de mejora de identificacion. La orden pretendida depende, por ejemplo, del objeto 130
al que se apunta, o puede depender de la orden dada previamente, etc. Un objeto se identifica incorrectamente si no
esta presente en la habitacién en la que se encuentra el dispositivo apuntador. Por tanto, pueden estar presentes
medios 185 de reconocimiento de habitacion, por ejemplo LED intermitentes. El usuario 100 puede explorar los
medios 185 de reconocimiento de habitacion con el dispositivo 101 apuntador cuando entra en la habitacion. Aparte
de la camara 102, puede comprenderse un fotodiodo en el dispositivo 101 apuntador para detectar los medios 185
de reconocimiento de habitacién. También estan presentes balizas 180, 181, 182 de localizacion de habitacion, de
modo que el DSP 200 puede reconocer a qué parte de la habitacion estd apuntando el dispositivo 101 apuntador.
Las balizas pueden ser luz que emite en el caso de que la camara 102 debe reconocerlas, pero también pueden
emitir, por ejemplo, radiacién electromagnética. Objetos presentes en la habitacién también pueden ayudar en el
reconocimiento de un objeto. Por ejemplo, si el florero 170 esté junto al objeto 130, su reconocimiento puede ayudar
en el reconocimiento del objeto 130. Incluso puede usarse el analisis de la trayectoria pasada del dispositivo
apuntador. Si el dispositivo apuntador estaba apuntando previamente al objeto 130 y se ha movido a la derecha,
debe estar apuntando al aparato 110. Teniendo en cuenta toda esta informacién, la unidad 210 de mejora de
identificacion puede calcular, por ejemplo, probabilidades bayesianas o usar légica difusa para llegar a una
identificacion mas segura del objeto 130 y la orden pretendida.

La informacién de interaccion de usuario | emitida por el DSP 200 comprende normalmente datos de aparato de
control ac, que son, por ejemplo, una estructura que comprende los datos de identificacion de objeto oi y los datos
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de identificacion de orden ci, o un nuevo identificador basado en los mismos, identificando una orden pretendida
para un aparato 110 particular. La informacion de interaccion de usuario | también puede comprender datos de
fotografia pd.

La figura 3 muestra esquematicamente un dispositivo 300 apuntador (una realizacion de 101 en la figura 1) segun la
invencion. No es necesario que todas las caracteristicas mostradas estén presentes: un dispositivo apuntador
sencillo puede comprender s6lo una camara 302 y por ejemplo una visualizaciéon 316 para retroalimentacion.
Pueden estar presentes varios botones, por ejemplo, el botén 308. Esto permite proporcionar determinadas 6rdenes
sélo pulsando un boton. También pueden usarse movimientos similares del dispositivo 300 apuntador para dos
ordenes diferentes, una vez con y una vez sin pulsar simultaneamente el botén 308. Un proyector 320 caracteristico
puede estar presente, por ejemplo, para proyectar un punto de laser hacia la ubicacién a la que se apunta. La
camara del dispositivo apuntador puede enviar una fotografia al DSP 120 externo, pero también puede comprender
por si misma el DSP 200. De esta manera, el dispositivo apuntador también puede usarse en el exterior. También
puede usarse un dispositivo 103 apuntador no llevado por el usuario 100 para monitorizar un aparato 110 o
habitacion. Aparte de detectar el movimiento por medio de la camara, también pueden comprenderse otros medios
304 de deteccién de movimiento, por ejemplo un giroscopio o GPS diferencial. Un generador 309 de cédigo
programable y transmisor 310 inalambrico también pueden estar presentes para enviar una orden directamente a un
aparato 110. Pueden estar presentes medios de retroalimentacion para proporcionar informacién adicional al
usuario. Por ejemplo puede comprenderse una luz 312, un dispositivo 314 de produccién de sonido, unos medios
306 de retroalimentacion de fuerza, y en particular una visualizacion 316. Los medios de retroalimentacién de fuerza
pueden comprender una pequefia masa movil, que puede estimular la vibraciéon o el toque de un aparato. La
visualizacion puede mostrar, por ejemplo, el centro de la regidn a la que se apunta, posiblemente superponiendo una
cruz generada graficamente en el centro de la fotografia obtenida. Esto también puede visualizarse en una
television. De manera similar, la luz 160 puede usarse para proporcionar retroalimentaciéon en lugar de luz 312. La
retroalimentacién en la visualizacién 316 puede mostrar, por ejemplo, la trayectoria 400 de movimiento y como de
similar fue a trayectorias de movimiento previas durante la fase de entrenamiento de trayectoria de movimiento,
ayudando al usuario 100 a ensefiar al DSP 200 a reconocer un gesto estable. La visualizacién 316 también puede
indicar qué ve el DSP 200 mostrando una fotografia después de varias etapas de procesamiento de imagen, por
ejemplo, una fotografia que contiene bordes detectados, y que comprende texto que denomina el dispositivo
identificado.

También pueden estar presentes medios 330 de identificacion de usuario, por ejemplo, un sensor de huella dactilar,
0 una entrada para una contrasefia 0 una tarjeta inteligente personal. De esta manera, el DSP 200 puede
establecerse a un modo de funcionamiento particular para el usuario 100. El usuario puede incluso proporcionar
diferentes 6rdenes dependiendo de la habitacién en la que esta. También pueden comprenderse medios 340 de
reconocimiento de habla, para complementar las 6rdenes dadas por movimientos del dispositivo 300 apuntador.
Puede jugarse a juegos usando el dispositivo 101 apuntador como alguna clase de dispositivo de interfaz con el
mundo real.
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REIVINDICACIONES
1. Sistema de interaccién de usuario, que comprende:
- un aparato (110) eléctrico;

- un dispositivo (101, 300) apuntador portatil que puede hacerse funcionar por un usuario para apuntar a una region
en el espacio;

- una camara (102) que toma una fotografia; y

- un procesador (120) de sefial digital, que puede recibir y procesar la fotografia, y que puede transmitir informacion
de interfaz de usuario (1) derivada de la fotografia al aparato (110) eléctrico,

en el que la camara (102) esta conectada al dispositivo (101, 300) apuntador de modo que en funcionamiento
obtiene imagenes de la region a la que se apunta, estando el sistema caracterizado porque comprende ademas al
menos una baliza (180, 181, 182) de localizacion de habitacion, en una habitacion en la que se usa el dispositivo
apuntador, que puede emitir radiacion electromagnética, para su uso por el procesador (120) de sefial digital con el
fin de reconocer a qué parte de la habitacion esta apuntando el dispositivo apuntador; y

el procesador (120) de sefial digital estd dispuesto ademas para reconocer a qué parte de una habitacion esta
apuntando el dispositivo apuntador.

2. Sistema de interaccién de usuario segun la reivindicacion 1, que comprende ademas medios (304) de
deteccién de movimiento para detectar un movimiento y/o para calcular una trayectoria (400, 410) de movimiento del
dispositivo apuntador.

3. Sistema de interaccion de usuario segun la reivindicacion 1, en el que el movimiento o la trayectoria (400,
410) de movimiento del dispositivo apuntador se estima basandose en fotografias sucesivas obtenidas por la camara
(102).

4, Sistema de interaccion de usuario segun la reivindicacion 2 6 3, en el que la informacion de interfaz de
usuario (I) transmitida incluye al menos una caracteristica seleccionada del grupo que consiste en velocidad de
movimiento, y direccién de movimiento del dispositivo (101) apuntador.

5. Sistema de interaccion de usuario segun la reivindicacion 2, en el que la informacion de interfaz de usuario
(I) transmitida incluye al menos una caracteristica seleccionada del grupo que consiste en trayectoria (400) de
movimiento del dispositivo (101) apuntador y una firma caracteristica derivada de la trayectoria (400) de movimiento
del dispositivo (101) apuntador.

6. Sistema de interaccion de usuario segun una de las reivindicaciones 1 a 5, en el que el dispositivo (101)
apuntador comprende ademéas medios de retroalimentacién para proporcionar informacion adicional al usuario.

7. Sistema de interaccion de usuario segun la reivindicacion 6, en el que dichos medios de retroalimentacion
se seleccionan del grupo que consiste en luz (312), dispositivo (314) de produccion de sonido, una visualizacion
(316) y medios (306) de retroalimentacion de fuerza.

8. Sistema de interaccidon de usuario segun una de las reivindicaciones 1 a 7, en el que la informacién de
interfaz de usuario () comprende datos de control de aparato (ac) para controlar el funcionamiento del aparato (110)
eléctrico.

9. Dispositivo (101, 300) apuntador para su uso en un sistema de interaccidon de usuario segun una de las
reivindicaciones 1 a 8, caracterizado porque comprende el procesador (120) de sefial digital y la camara (102) y
pudiendo el dispositivo apuntador enviar una fotografia al procesador (120) de sefial digital.

10. Dispositivo (101, 300) apuntador segun la reivindicacion 9, que comprende un proyector (320) caracteristico
para proyectar épticamente un patron caracteristico hacia una regioén a la que se apunta.

11. Dispositivo (101, 300) apuntador segun la reivindicacion 9 6 10, que comprende un generador (309) de
cédigo de interfaz de usuario programable y un transmisor (310) inalambrico para transmitir el cédigo al aparato
(110) eléctrico.

12. Aparato (110) eléctrico para su uso en un sistema de interaccion de usuario segun la reivindicacion 1,
caracterizado porque estan comprendidos medios de interfaz que permiten que el aparato (110) eléctrico envie
informaciéon acerca de 6rdenes soportadas a un dispositivo (101, 300) apuntador como en el sistema segin la
reivindicacion 1, basdndose en una llamada de “identificar 6rdenes soportadas” del dispositivo (101, 300) apuntador
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al aparato (110) eléctrico.

11



ES 2378 665 T3

180 160 181
@ A [110 §|
152 8 8 O
150 132 .®\ 12
ol 134
130 _136 el
DI 14t~z
}142 = Lhi-116
r—3 rC y
— 120-t— 190 185
140
= [l
170 03 18
102
: 101
100

FIG.1

12

Boz]




ES 2378 665 T3

od
200 212 ~— OAM | ju 221
K 11— 220
A
) oad = {fa, id}
202
c \J — 230 [210
\ - = A4
> oCcm i OIM —>
P ol |= {ac,pd}
209 20% 208 /
206 \ <20 N\ /232 M >
S\ N s1 L4 ac=1(oi,ci)
Y | MTEM »] SIM '
ci
A
A
s2 )
SAD ={sa, cid}
2141~ SAM 1228
TH222
I cd

13



ES 2378 665 T3

¢ 9

vie

c0¢

l——

0€e

91€
0ce

—

90¢€

14



ES 2378 665 T3

YA
404
400
402 401
"X
Z FIG.4a
Y A
414~
410
4
T "X
412

’ FIG.4b

15



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

