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DESCRIPCION
Dispositivo sensor de doble tecnologia con sensibilidad regulada por rangos
Campo técnico

Esta invencién estd relacionada con sistemas de seguridad y, en particular, con un dispositivo de seguridad que
utiliza un detector de microondas para la determinacién de rango para mejorar el rendimiento de un detector PIR.

Técnica anterior

Los sistemas de seguridad se valen con frecuencia de la utilizacion de sensores de infrarrojo pasivos (PIR) para la
deteccién de movimiento en un area. Un sensor PIR comprende un conjunto de lentes que dividen el area protegida
en sectores, un detector PIR que detecta desde cada sector el calor irradiado por un objeto, y un circuito
amplificador/de deteccién de umbral para determinar si el calor detectado se encuentra por encima de un umbral
dando lugar a una situacion de alarma.

A medida que un intruso pasa a través del area protegida, el conjunto de lentes recoge y concentra sobre el detector
PIR el calor del intruso recibido desde cada uno de los sectores por los que esta pasando, con el fin de producir una
onda sinusoidal. La frecuencia de la onda sinusoidal se corresponde con la velocidad con la que el intruso camina a
través de los sectores, y la amplitud de la onda sinusoidal se corresponde con la cantidad de calor que el conjunto
de lentes ha concentrado en el detector. Ademas, como el conjunto de lentes capta el calor a través de unos conos
en forma de haz cuya seccion aumenta con la distancia al sensor, la frecuencia y la amplitud de la onda sinusoidal
dependen de la distancia del intruso respecto al sensor PIR y de la direccién en la cual el intruso se esta moviendo.
Si el intruso se encuentra cerca del sensor PIR, la frecuencia y la amplitud son mucho mayores que si el intruso se
encuentra en la zona mas alejada del area. El circuito amplificador/de deteccion de umbral se debe diseiar para
responder a la amplia gama de frecuencias y amplitudes producidas por los casos extremos, es decir,
desplazamientos lentos en la zona remota del area y desplazamientos rapidos en la zona préxima del area. Esto da
lugar a que el sensor PIR resulte mas susceptible al ruido y a las falsas alarmas.

Un segundo problema de los sensores PIR se produce cuando el intruso se mueve directamente hacia el sensor PIR
(denominado movimiento frontal) en lugar de cruzando el campo y a través de los sectores del conjunto de lentes.
En este caso, el PIR puede no detectar al intruso.

Un problema adicional de los sensores PIR es que estan disefiados para detectar el movimiento en un area grande,
pero se utilizan habitualmente en un area mucho mas pequefia. Este sobredimensionamiento hace que el sensor
PIR sea mas vulnerable a falsas alarmas. Generalmente, el sensor PIR estd disefiado con una respuesta de
frecuencia que equilibra las caracteristicas de deteccién para el movimiento rapido de aproximacién con el
comportamiento en la deteccidn del movimiento lento necesario para la maxima distancia. Tratar de conseguir que la
deteccién sea precisa en ambas situaciones hace que la unidad resulte muy propensa a falsas alarmas.

Para reducir los problemas de falsas alarmas, se han disefiado sensores de doble tecnologia que suplementan a los
detectores PIR con otros tipos de detectores, como por ejemplo detectores de microondas. Es necesario que tanto el
detector de microondas como el detector PIR detecten al intruso antes de activar una situacion de alarma. En un
disefio alternativo, la salida del detector de microondas da lugar a un ajuste del umbral del circuito de deteccion de
umbral del detector PIR. Ninguno de estos dos disefios corrige el problema de la deteccion frontal, ya que el sensor
PIR no producira una sefial detectable.

Algunas divulgaciones relevantes de doble tecnologia incluyen a los documentos WO 97/43741, US 6.188.318 y a
los sensores PrecisionLine RCR-90™ de General Electric.

Por consiguiente, un objeto de la presente invencion consiste en proporcionar un dispositivo de seguridad que utilice
un sensor PIR y un sensor de microondas para mejorar la deteccién de un intruso en un area sin que se incrementen
las falsas alarmas.

Un objeto adicional de la presente invencion consiste en proporcionar un dispositivo de seguridad que utiliza el
sensor de microondas para determinar la distancia de un objeto dentro del area con el fin de adaptar la respuesta de
frecuencia del sensor PIR para una deteccién precisa sin que se incremente la sensibilidad ante falsas alarmas.

Un objeto adicional de la presente invencion consiste en proporcionar un dispositivo de seguridad que detecta a un
intruso que se esté moviendo directamente hacia el sensor o alejandose de él, es decir "frontalmente".

Un objeto adicional de la presente invencion consiste en proporcionar un dispositivo de seguridad capaz de detectar
el movimiento tanto en un area grande como en un area mas pequefa sin ser propenso a falsas alarmas.
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Descripcion de la invencion

La presente invencién consiste en un método y un dispositivo para detectar a un intruso en un area con un mayor
rendimiento y una reduccion de las falsas alarmas. El dispositivo de seguridad dispone de un sensor de microondas
y un sensor PIR operativamente acoplados a un procesador. Para aumentar el rendimiento del dispositivo de
seguridad, éste determina a qué distancia se encuentra un objeto en el area mediante el sensor de microondas,
procesa la informacion de distancia con el fin de adaptar la respuesta de frecuencia del sensor PIR para
proporcionar una sefal PIR adaptada a la frecuencia, y determina si el objeto es un intruso mediante la sefial PIR
adaptada a la frecuencia.

El dispositivo de seguridad obtiene la informacion de distancia a la que se encuentra un objeto en el area mediante
la transmision de un pulso de microondas, recibiendo un pulso de microondas reflejado por un objeto, determinando
la diferencia de fase entre los pulsos de microondas emitido y recibido, y calculando la distancia del objeto a partir de
la diferencia de fase. La distancia también se puede determinar de otras formas, tales como la medicién del tiempo
transcurrido entre la transmision del pulso de microondas y la recepcion del pulso de microondas.

Los circuitos de procesamiento del dispositivo de seguridad procesan la informacién de distancia para determinar la
respuesta de frecuencia deseada del sensor PIR y adaptan la respuesta de frecuencia del sensor PIR en
consecuencia. Esto se puede conseguir del siguiente modo. El procesador recibe la informacion de distancia
procedente del sensor de microondas y selecciona los parametros del amplificador/filtro entre los parametros de filtro
almacenados en la memoria, en funcion de dicha informacion de distancia. Si el filtrado se realiza de forma digital,
los circuitos de procesamiento reciben la sefial PIR desde el detector PIR, almacenan la sefial PIR, filiran la sefal
PIR utilizando los parametros de filtro seleccionados, y generan la sefial PIR adaptada a la frecuencia. El filirado
digital de la sefial PIR es conocido en la técnica y es el modo de realizacién preferido. Alguien experimentado en la
técnica advertira que el filtrado puede ser realizado de forma similar mediante un filtro analégico y conmutadores
analdgicos.

Los circuitos de procesamiento determinan si el objeto es un intruso mediante la sefial PIR adaptada a la frecuencia,
que es una representacion mas precisa del movimiento del objeto y contiene menos ruido. Los circuitos de
procesamiento comparan la sefial PIR adaptada a la frecuencia con un umbral predeterminado, y si la sefial PIR
adaptada a la frecuencia se encuentra por encima del umbral predeterminado, los circuitos de procesamiento activan
una alerta de intrusion (por ejemplo, mediante el envio de una sefal de alerta a un panel de control centralizado para
su posterior procesamiento). Un modo de realizacién adicional para reducir ain mas las falsas alarmas y contribuir a
la inmunidad frente a los animales domésticos consiste en modificar el umbral predeterminado en funcién de la
informacién de distancia. Los circuitos de procesamiento pueden llevarlo a cabo almacenando una serie de umbrales
predeterminados y escogiendo qué umbral se debe utilizar en funcién de la informacion de distancia recibida desde
el sensor de microondas. Para algunas opciones adicionales de umbrales almacenados, el instalador puede habilitar
una funcién de inmunidad frente a los animales domésticos mediante la elecciéon de un puente de conexiéon o por
medio de programacion.

Para atenuar el problema de la deteccion frontal de un intruso, los circuitos de procesamiento almacenan y
actualizan la informacién de distancia de un objeto detectado en el area y compara la informacién de distancia con
una informacion de distancia almacenada previamente con el fin de determinar si el objeto se esta moviendo
directamente hacia el sensor PIR o se esta alejando de él. Si los circuitos de procesamiento comprueban que esto
es asi pero el sensor PIR no esta generando una sefal detectable, los circuitos de procesamiento activaran la alerta
de intrusion.

Por ultimo, para abordar el problema de la utilizacién del PIR en una habitacidn mas pequefa a pesar de estar
disefiado para un area mas grande, los circuitos de procesamiento determinan si la informacion de distancia
proporcionada por el sensor de microondas es mayor que una distancia predeterminada, y, si lo es, no se activa la
alerta de intrusion, incluso si se determina que el objeto es un intruso. La distancia predeterminada se puede
programar durante la instalacion utilizando puentes de conexién o mediante programacién. Adicionalmente, puede
ser necesario establecer areas de exclusion dentro de una habitacion grande donde se pueden generar falsas
alarmas debido a la presencia de algun objeto en dicha area, como por ejemplo una bandera. En este caso, los
circuitos de procesamiento determinan si la informacion de distancia proporcionada por el sensor de microondas se
encuentra dentro de una zona predeterminada, y si es asi, la alerta de intrusion no se activa. La zona
predeterminada se puede programar durante la instalaciéon a través de puentes de conexiébn o mediante
programacion.

Breve descripcion de los dibujos
La Figura 1 es un diagrama del funcionamiento del dispositivo de seguridad.
La Figura 2 es un diagrama de un intruso caminando a través de las secciones de lentes de un sensor PIR.

La Figura 3 es un diagrama de bloques del dispositivo de seguridad.
3
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La Figura 4 es un diagrama de un intruso caminando frontalmente respecto a un sensor PIR.
La Figura 5 es un diagrama de flujo de la presente invencion.
Mejor modo de llevar a la practica la invencion

A continuacién se describiran los modos de realizacion preferidos de la presente invencion en relacién con las
figuras. La Figura 1 ilustra un diagrama de bloques del funcionamiento del dispositivo de seguridad 10 en un area
20. El dispositivo de seguridad 10 ha sido programado durante la instalacién en funcién del tamafno del area 20,
mediante el ajuste de los puentes por parte del instalador. Cuando el dispositivo de seguridad 10 esta armado
protege el area 20 transmitiendo pulsos de microondas a través del area y captando los pulsos que se reflejan de
vuelta hacia el dispositivo de seguridad 10. Cuando el intruso 30 entra caminando en el area 20 a través de la
entrada 40, provoca que varien los pulsos de microondas reflejados. El dispositivo de seguridad 10 detecta el
cambio y determina si el intruso 30 se encuentra a menos de 2,75 m (indicado por la linea 50), a mas de 2,75 m pero
menos de 5,5 m (indicado por la linea 60), o a mas de 5,5 m del dispositivo de seguridad 10. El calculo de la
informacién de distancia se lleva a cabo mediante la informacién de los puentes de conexion (fijados durante la
instalacion) y la diferencia de fase entre el pulso transmitido y el pulso recibido, y es bien conocido para alguien
experimentado en la técnica. Al mismo tiempo, el dispositivo de seguridad 10 esta detectando el calor procedente
del intruso 30 a través de su matriz de lentes. Los haces de captacion 70 del conjunto de lentes se han dispuesto
para cubrir todo el area 20. El dispositivo de seguridad 10 utiliza la informacién de distancia proporcionada por los
pulsos de microondas para procesar la sefial recibida a través del conjunto de lentes. Como se puede ver en la
Figura 2, si el intruso 30 (1) se encuentra cerca del dispositivo de seguridad 10, la sefial 80 detectada tiene una
frecuencia y amplitud mayores que la sefial 90 detectada del intruso 30 (2) si éste se encuentra mas alejado del
dispositivo de seguridad 10. Esta informacién de distancia permite que el dispositivo de seguridad 10 procese mas
fielmente las sefales 80 y 90 detectadas, permitiendo de este modo que el intruso sea detectado con mas precision.
Para complicar la situacion, el intruso 30 (1) puede estar corriendo cerca del dispositivo de seguridad 10, o el intruso
30 (2) puede estar caminando lentamente lejos del dispositivo de seguridad 10.

La Figura 3 muestra un diagrama de bloques del dispositivo de seguridad 10. Los pulsos de microondas se
transmiten y son recibidos por el detector de microondas 100 después de haber sido reflejados por un objeto. La
informaciéon de distancia 110, 112 y 115 se transmite al procesador 140. Cuando un intruso 30 se encuentra
presente en el area 20, el detector de microondas 100 activa un indicador (o sefial) 110, 112 6 115 que se
corresponde con la distancia del intruso 30. El indicador 110 se corresponde con la deteccién del intruso a menos de
2,75 m del dispositivo de seguridad 10, el indicador 112 se corresponde con la deteccién del intruso a mas de 2,75
m pero menos de 5,5 m de distancia del dispositivo de seguridad 10, y el indicador 115 se corresponde con la
deteccién del intruso a mas de 5,5 m de distancia del dispositivo de seguridad 10. Como es conocido en la técnica,
se analiza una diferencia de fase entre un pulso transmitido y un pulso recibido (eco) y se genera una senal
indicadora correspondiente al rango del objeto. El procesador 140 se encuentra recibiendo y almacenando
continuamente datos digitales 160 procedentes del digitalizador 130. El digitalizador 130 convierte la sefial 150
procedente del sensor PIR 120 a un formato digital interpretable por el procesador 140. Cuando una sefal
indicadora 110, 112 6 115 interrumpe al procesador 140, éste selecciona un filtro digital correspondiente
almacenado en la memoria 170 en funciéon de cual sea la sefial indicadora 110, 112 6 115 que ha recibido, y a
continuacién filtra los datos digitales 160 almacenados mediante el filtro digital seleccionado. La sefal filtrada
resultante se compara con un umbral almacenado también en memoria y seleccionado igualmente en funcién de la
sefial indicadora 110, 112 6 115 recibida. Si la sefal filtrada resultante se encuentra por encima del umbral, se activa
la alerta de alarma 180.

En la Figura 3 también se muestra la funcién de inmunidad frente a animales domésticos 200 y la zona de falsa
alarma 210 que se configuran en el procesador 140 mediante puentes de conexién o por medio de programacién por
parte de un instalador. Si la funcién de inmunidad frente a animales domésticos 200 se encuentra habilitada, el
procesador 140 compara la sefial filtrada con los diferentes umbrales almacenados en la memoria. Estos umbrales
representan niveles mas altos en los rangos de menos de 5,5 m para suprimir la sensibilidad del PIR con el fin de
que ignore las sefales producidas por un animal doméstico. Es menos probable que las sefiales procedentes de
distancias mayores de 5,5 metros sean creadas por un animal doméstico. Si se ha establecido una zona de falsa
alarma 210, por ejemplo para el rango de 2,75 m a 5,5 m, el procesador 140 no activara la alerta de alarma 180
cuando se active la sefial indicadora 112 (que corresponde a ese rango). Esto le permite a un instalador excluir las
areas en las que se producen con frecuencia falsas alarmas.

La Figura 4 ilustra un problema comun de los detectores PIR 120, a saber, la deteccion frontal del intruso 30. El
intruso 30 puede caminar acercandose o alejandose directamente del dispositivo de seguridad 10 entre los haces 70
del conjunto de lentes. En esta situacién no se generan las ondas sinusoidales como las que se muestran en la
Figura 2 y la sefal filtrada resultante no se encontrara por encima del umbral; como resultado no se activara la alerta
de alarma 180. La presente invencion afronta este problema almacenando la informacién de distancia en la memoria
170.
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Si el intruso 30 se desplaza desde un rango remoto hasta un rango mas proximo o desde un rango cercano hasta un
rango mas alejado, por ejemplo sobre la linea 60 o sobre la linea 50, la variacién en la informacién de distancia
registrada indicara que se trata de un intruso en movimiento incluso si el sensor PIR no ha detectado una variacion
en el calor recibido. De este modo, la alerta de alarma 180 se activara independientemente de si la sefal PIR filtrada
resultante se encuentra o no por encima del umbral. Nétese que este modo de realizacién determinara si un objeto
en movimiento se estd desplazando desde una zona a otra, pero no activarda una alarma de intrusiéon (que
probablemente seria una falsa alarma) si el objeto se mueve sdélo ligeramente (es decir, sin atravesar zonas).

La figura 5 muestra un diagrama de flujo del funcionamiento del dispositivo de seguridad 10. Una sefal indicadora
110, 112 6 115 procedente del sensor de microondas 100 provoca la interrupcion del procesador 140 y que éste
salga del estado de espera/recepcion de datos. El procesador 140 obtiene la informacién de distancia determinando
cual de las senales indicadoras 110, 112 6 115 se ha activado. A continuacion se almacena la informacion de
distancia. El procesador 140 selecciona los datos PIR digitales que se deben filtrar. Los datos PIR digitales se
almacenan temporalmente para ser filtrados digitalmente. Los parametros del filtro digital se recuperan de la
memoria 170 en funcién de la informacion de distancia y los datos PIR digitales almacenados temporalmente se
filtran como es bien conocido en la técnica. Se recupera un umbral de la memoria 170 y la sefal filtrada resultante se
compara con el mismo. Si la sefial es mayor que el umbral se activa la alerta de alarma 180. Si la sefial no es mayor
que el umbral, se compara la informacién de distancia con la informacion de distancia previamente almacenada para
determinar si el intruso 30 se encuentra mas préximo o mas alejado del dispositivo de seguridad 10, lo que indicaria
una situacion de desplazamiento frontal. Si la distancia es menor o mayor se activa la alerta de alarma 180.
Finalmente, el procesador pasa a un estado de espera/recepcion de datos hasta que sea interrumpido de nuevo.

Para aquellos experimentados en la técnica resultara evidente que se pueden se pueden llevar a cabo
modificaciones a los modos de realizacion especificos descritos en la presente solicitud en tanto en cuanto se
mantengan dentro del espiritu y el alcance de la presente invencion. Por ejemplo, la informacion de distancia puede
constar de mas de tres rangos, los rangos pueden ser de diferentes tamafios, o al procesador 140 se le puede
transmitir desde el sensor de microondas 100 una informacion de distancia real en lugar de las tres sefiales
indicadoras 110, 112 6 115. La informacion de distancia también se puede determinar midiendo el tiempo entre el
pulso de microondas transmitido y el pulso de microondas recibido. Ademas de la utilizacion de puentes de
conexion, el tamarfio del area 20 se puede programar de otras formas, y la informacién puede ser utilizada por el
procesador para discriminar distancias fuera de cobertura. Ademas, la digitalizacion puede realizarse internamente
en el procesador, o puede no existir un digitalizador y el filtrado y la comparacién con el umbral se realizan utilizando
circuitos analégicos equivalentes cuyas salidas se seleccionan en funcién de la informacién de distancia. Por ultimo,
el flujo del proceso puede realizar las mismas operaciones en un orden diferente al descrito anteriormente.
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REIVINDICACIONES

1. Un método para detectar un intruso en un area, con un dispositivo de seguridad dotado de un sensor de
microondas y un sensor PIR acoplados operativamente a un procesador, caracterizado por comprender los pasos
de:

a. determinar la informacion de distancia de un objeto respecto al dispositivo de seguridad en el area mediante
el sensor de microondas,

b. procesar la informacién de distancia para adaptar una respuesta de frecuencia del sensor PIR con el fin de
proporcionar una sefal PIR de frecuencia adaptada, y

C. determinar si el objeto es un intruso mediante la sefial PIR de frecuencia adaptada, en donde el
procesamiento de la informacién de distancia para adaptar una respuesta de frecuencia del sensor PIR comprende
los pasos de:

d. seleccionar un filtro en funcion de dicha informacién de distancia, y
e. filtrar dicha sefal PIR mediante dicho filtro para proporcionar la sefial PIR de frecuencia adaptada.
2. El método de la reivindicacion 1, en donde el paso de determinacion de la informacién de distancia de un

objeto comprende los pasos de:

transmitir un pulso de microondas,

recibir un pulso de microondas,

determinar la diferencia de fase entre los impulsos de microondas transmitido y recibido, y
determinar una distancia a partir de la diferencia de fase.

3. El método de la reivindicacién 1, en donde el paso de determinar si el objeto es un intruso mediante la sefial
PIR de frecuencia adaptada comprende los pasos de:

comparar la sefial PIR de frecuencia adaptada con un umbral predeterminado, y

si la sefal PIR de frecuencia adaptada se encuentra por encima del umbral predeterminado, activar una alerta de
intrusion.

4. El método de la reivindicacion 2, que comprende, ademas, el paso de ajustar el umbral predeterminado en
funcién de la informacion de distancia.

5. El método de la reivindicacion 3, en donde dicho dispositivo de seguridad comprende ademas la entrada de
una funcion de inmunidad frente a animales domésticos y en donde el paso de ajustar el umbral predeterminado se
basa en la informacion de distancia y la seleccidon de la entrada de la funcion de inmunidad frente a animales
domésticos.

6. El método de la reivindicacion 2, que comprende ademas los pasos de:

f. comparar la informacion de distancia con una informacién de distancia anterior, y

g. si la informacién de distancia es menor que la informacién de distancia anterior, activar una alerta de
intrusion.

7. El método de la reivindicacién 2, que comprende, ademas, los pasos de:

f. comparar la informacion de distancia con una informacién de distancia anterior, y

g. si la informacion de distancia es mayor que la informacién de distancia anterior, activar una alerta de
intrusion.

8. El método de la reivindicacion 1 que comprende ademas el paso de:

f. determinar si la distancia es mayor que una distancia predeterminada, y

g. si la distancia es mayor que una distancia predeterminada, no activar una alerta de intrusion si se determina

que el objeto es un intruso.

9. El método de la reivindicacion 1, en donde dicho dispositivo de seguridad comprende, ademas, una entrada
de zona de alarma falsa, que comprende ademas los pasos de:

6
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determinar si la distancia se encuentra dentro de la zona de falsa alarma, y

si la distancia se encuentra dentro de la zona de falsa alarma, no activar una alerta de intruso.

10. Un dispositivo de seguridad para la deteccién de un intruso en un area caracterizado por comprender:

a. un sensor de microondas para proporcionar una sefal de microondas,

b. un sensor PIR para proporcionar una sefal PIR, y

C. circuitos de procesamiento, estando dichos circuitos de procesamiento acoplados operativamente a dicho

sensor de microondas y a dicho sensor PIR, adaptados para:

i determinar la informacion de distancia de un objeto en el area respecto al dispositivo de seguridad mediante
dicha sefial de microondas,

ii. procesar la informacién de distancia para adaptar una respuesta de frecuencia del sensor PIR con el fin de
proporcionar una sefial PIR de frecuencia adaptada, y

iii. determinar si el objeto es un intruso utilizando la sefal PIR de frecuencia adaptada

en donde los circuitos de procesamiento para procesar la informacién de distancia con el fin de adaptar una
respuesta de frecuencia del sensor PIR estan adaptados, ademas, para:

a. seleccionar un filtro en funcion de dicha informacién de distancia, y

b. filtrar dicha sefal PIR mediante dicho filtro para proporcionar una sefial PIR de frecuencia adaptada.

11. El dispositivo de seguridad de la reivindicacion 9, en donde el sensor de microondas esta adaptado para:

a. transmitir un pulso de microondas,

b. recibir un pulso de microondas, y

c generar una sefial de fase que representa el tiempo transcurrido entre el pulso de microondas transmitido y

el pulso de microondas recibido.

12. El dispositivo de seguridad de la reivindicacion 11, en donde los circuitos de procesamiento determinan la
informacién de distancia de un objeto que se encuentre en el area a partir de dicha sefial de fase.

13. El dispositivo de seguridad de la reivindicacion 10, en donde el circuito de procesamiento comprende un
filtro digital o un filtro analdgico para filtrar dicha sefial PIR.

14. El dispositivo de seguridad de la reivindicacion 10, en donde los circuitos de procesamiento comprenden un
circuito de deteccién de umbral para comparar dicha sefial PIR de frecuencia adaptada con un umbral
predeterminado, en donde, preferiblemente, los circuitos de procesamiento ajustan el umbral predeterminado en
funcion de la informacién de distancia.

15. El dispositivo de seguridad de la reivindicacion 14, que comprende, ademas, la entrada de una funcion de
inmunidad frente a animales domésticos y en donde el circuito de procesamiento ajusta el umbral predeterminado en
funcién de la informacién de distancia y la seleccidon de la entrada de la funcién de inmunidad frente a animales
domeésticos.

16. El dispositivo de seguridad de la reivindicacion 14, en donde los circuitos de procesamiento almacenan y
actualizan la informacion de distancia de un objeto que se encuentre en el area, y comparan la informacion de
distancia con una informacién de distancia almacenada previamente con el fin de determinar si el objeto se esta
moviendo directamente hacia o alejandose del sensor PIR, permitiendo de este modo la deteccién de un intruso si la
sefial PIR de frecuencia adaptada no es mayor que el umbral predeterminado, debido a que el sensor PIR no es
capaz de detectar el desplazamiento frontal.

17. El dispositivo de seguridad de la reivindicaciéon 10, en donde los circuitos de procesamiento determinan si la
distancia es mayor que una distancia predeterminada vy, si lo es, no activan una alerta de intrusion si se determina
que el objeto es un intruso.

18. El dispositivo de seguridad de la reivindicaciéon 10, que comprende, ademas, una entrada de zona de falsa
alarma y en donde los circuitos de procesamiento determinan que si la distancia se encuentra dentro de la zona de
falsa alarma no se active una alerta de intrusion.
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