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DESCRIPCION
Aparato y procedimientos de gestion y control de la velocidad
Campo de la invenciéon

Las realizaciones divulgadas se refieren a dispositivos inalambricos y a redes de comunicacion inaldambrica y, mas
especificamente, a aparatos y procedimientos de gestion de la velocidad y el control de la velocidad de un vehiculo
mediante un dispositivo inaldmbrico en una red inalambrica.

Antecedentes

El conductor de un vehiculo deberia ser consciente del limite de velocidad de la carretera sobre la cual esta conduciendo.
Desafortunadamente, actualmente la Unica manera para que un conductor conozca el limite de velocidad de una carretera
es observar las sefiales del limite de velocidad fijadas, o conocer las reglas de una ciudad, area o clase de carretera
dadas, en cuanto al limite de velocidad cuando no esta fijada ninguna sefial. Las sefiales fijadas del limite de velocidad
son problematicas, porque tales sefiales solamente pueden ser situadas infrecuentemente en cualquier tramo dado de
carretera. Asi, un conductor que ingresa a la carretera puede no ser notificado sobre el limite de velocidad de manera
oportuna. Otra desventaja de tales sefales fijadas del limite de velocidad es que a menudo estan obstruidas en cuanto a
su vision, por arboles, arbustos y otras sefiales. Ademas, incluso si no estan obstruidas, tales sefiales del limite de
velocidad pueden ser dificiles de ver entre la marafia de sefiales y anuncios habitualmente hallados en areas urbanas y
suburbanas. Adicionalmente, si un conductor es novato para un tramo especifico de carretera, o esta tratando de hallar
una ubicacion en la carretera, tales sefales fijadas del limite de velocidad pueden estar fuera del foco de atencion del
conductor y pueden ser facilmente pasadas por alto. De tal modo, las sefiales fijadas del limite de velocidad a menudo
proporcionan un aviso menos que adecuado sobre el limite de velocidad para esa carretera a un conductor de un
vehiculo.

Alternativamente, muchos conductores no estan familiarizados con las reglas locales del limite de velocidad, tal como en
calles urbanas donde las sefiales del limite de velocidad a menudo no estan fijadas. Por ejemplo, estas areas se basan en
anuncios situados en el perimetro del area, tal como una sefial que indica “limite urbano de velocidad de 37 km por hora,
a menos que se anuncie otro limite” y, si el conductor no advierte estas sefales antes de entrar al area, puede ser que
nunca mas sea notificado sobre el limite de velocidad dentro del area. Por tanto, muchos conductores carecen del
conocimiento de las reglas de una ciudad, area o clase de carretera dadas, en cuanto al limite de velocidad.

Hay sistemas, tales como sistemas de control de crucero, que ayudan a un conductor a mantener un vehiculo en un valor
deseado del limite de velocidad, fijado por el conductor. La desventaja de estos sistemas, sin embargo, es que el valor
deseado del limite de velocidad no cambiara hasta que sea manualmente alterado o cancelado. Estos sistemas de control
de crucero no incluyen ningdin mecanismo para notificar al conductor sobre un limite de velocidad de una carretera, o para
ajustar automaticamente el valor deseado del limite de velocidad en base a un cambio en el limite de velocidad de la
carretera.

Por lo tanto, son deseables aparatos y procedimientos mejorados para ayudar a un usuario en la gestion y el control de la
velocidad de un vehiculo, con relacién a un limite de velocidad para la carretera o ruta de transito por la cual esta
viajando.

El documento US2002 / 0126023 divulga un procedimiento y un aparato para informar de un limite de velocidad fijado al
conductor de un vehiculo. La posicion del vehiculo esta determinada usando un receptor del GPS o la triangulaciéon de
sefales telefénicas celulares. La posicion se usa para extraer el limite de velocidad, u otra informacién, desde una base de
datos. La informacion se traslada luego al conductor. También se divulga una técnica para comparar la velocidad efectiva
del vehiculo con el limite de velocidad fijado, y emitir una advertencia al conductor cuando se supera el limite de velocidad
fijado.

Breve sumario

Para abordar uno o mas de los inconvenientes de la técnica anterior, las realizaciones divulgadas proporcionan aparatos y
procedimientos para la gestion y el control de la velocidad.

En la realizacion de la invencion, un procedimiento de gestién y control de velocidad comprende recibir una posicion
geografica presente de un dispositivo inalambrico, determinar un limite de velocidad correspondiente a la presente
posicion geografica y generar selectivamente una alerta que comprende una advertencia en cuanto a que el limite de
velocidad ha aumentado, o disminuido, en base a una comparacion del limite de velocidad con un limite de velocidad
anterior.

En la técnica referida a la invencién, un procedimiento de gestion y control de velocidad comprende determinar una
posicion geografica presente de un dispositivo inalambrico y hacer referencia a una base de datos en el dispositivo
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inalambrico, que tiene una pluralidad de datos de ubicacion geografica asociados a una pluralidad de datos de limites de
velocidad. El procedimiento incluye ademas correlacionar la posicion geografica presente con uno entre la pluralidad de
datos de limites de velocidad, y luego identificar un limite de velocidad como el de dicho dato entre la pluralidad de datos
de ubicacion geografica. Adicionalmente, el procedimiento incluye generar selectivamente una alerta en el dispositivo
inalambrico en base al limite de velocidad. Una realizacién adicional incluye un medio legible por ordenador, ejecutable
por un procesador para realizar las acciones indicadas anteriormente.

Un aparato para la gestion y control de velocidad comprende un medio de determinacién para determinar una posicion
geografica presente de un dispositivo inalambrico. El aparato incluye ademas un medio de referencias, para hacer
referencia a una base de datos en el dispositivo inalambrico, que tiene una pluralidad de datos de ubicacion geografica
asociados a una pluralidad de datos de limites de velocidad. Ademas, el aparato incluye un medio de correlacion para
correlacionar la presente ubicacion geografica con uno entre la pluralidad de datos de ubicacion geografica. Ademas, el
aparato incluye un medio de identificacion para identificar un limite de velocidad como el de uno entre la pluralidad de
datos de limites de velocidad, correspondiente al dato correlacionado entre la pluralidad de datos de ubicacion geografica.
Adicionalmente, el aparato incluye un primer medio de generacion para generar selectivamente una alerta en el dispositivo
inalambrico, en base al limite de velocidad, y un segundo medio de generacion para generar una sefial de control de
velocidad, en base al limite de velocidad, donde la sefial de control de velocidad es operable para cambiar una velocidad
de movimiento del dispositivo inalambrico sobre una ruta de transito.

Un dispositivo inalambrico comprende una plataforma de ordenador y un médulo de gestién de velocidad, ejecutable por
la plataforma de ordenador. Siendo el médulo de gestion de velocidad operable para recibir una posicion geografica
asociada al dispositivo inalambrico, y adicionalmente operable para determinar un limite de velocidad correspondiente a la
posicion geografica. Siendo el médulo de gestion de velocidad adicionalmente operable para generar una alerta en base al
limite de velocidad.

Los aspectos y ventajas adicionales de las realizaciones divulgadas se enuncian en parte en la descripcion siguiente y, en
parte, son obvios a partir de la descripcion, o bien pueden ser aprendidos por la practica de las realizaciones divulgadas.
Los aspectos y ventajas de las realizaciones divulgadas también pueden ser realizados y logrados por medio de las
mediaciones y combinaciones especificamente sefialadas en las reivindicaciones adjuntas.

Breve descripcion de los dibujos

Las realizaciones divulgadas seran descritas a continuacion en la presente memoria, conjuntamente con los dibujos
adjuntos proporcionados para ilustrar, y no para limitar, las realizaciones divulgadas, en las que las designaciones iguales
denotan elementos iguales, y en las cuales:

la Fig. 1 es un diagrama representativo de una realizacion de un sistema de gestion y control de velocidad, que incluye un
dispositivo inalambrico asociado a un vehiculo y en comunicacion con un sistema de informacién geografica para
determinar una ubicacion geografica presente y, posteriormente, un correspondiente limite de velocidad;

la Fig. 2 es un diagrama de flujo de una realizacion de un procedimiento de gestién y control de velocidad operable sobre
el dispositivo inalambrico de la Fig. 1;

la Fig. 3 es un diagrama de flujo de una realizacion de un procedimiento de gestion y control de velocidad, operable en el
vehiculo de la Fig. 1;

la Fig. 4 es un diagrama de flujo de una realizacién de un procedimiento de gestion y control de velocidad, operable en los
modulos de la Fig. 1 situados en la extension de la red inalambrica; y

la Fig. 5 es un diagrama esquematico de una realizacion de una realizacion de red telefénica celular del sistema de la Fig.
1, que incluye una realizacion de una plataforma de ordenador del dispositivo inalambrico de la Fig. 1.

Descripcion detallada

Las realizaciones divulgadas incluyen aparatos, procedimientos y medios legibles por ordenador para la gestion y el
control de una velocidad de movimiento asociada a un dispositivo inalambrico. Estos aparatos y procedimientos
proporcionan a un dispositivo inalambrico légica que habilita al dispositivo inalambrico para determinar automaticamente
un limite de velocidad de una ruta de transito, tal como una carretera, correspondiente a la posicion geografica del
dispositivo. Asi, el dispositivo inalambrico puede generar una salida para notificar a un usuario final del limite de
velocidad, y puede ademas generar sefiales de control de velocidad para iniciar automaticamente un cambio en una
velocidad efectiva asociada al dispositivo inalambrico, tal como la velocidad de un vehiculo que lleva el dispositivo
inalambrico.

Con referencia a las Figs. 1 a 3, una realizacién de un sistema de control y gestion de velocidad 10 incluye un dispositivo
inalambrico 12 que tiene un maédulo residente de gestion de velocidad 14 que determina un limite de velocidad actual 18
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para una ruta de transito 20 asociada a una posicion geografica presente 22 del dispositivo inalambrico. EI médulo
residente de gestion de velocidad 14 puede luego generar una alerta 16 en base al limite de velocidad actual 18. Por
ejemplo, la alerta 16 puede ser algun tipo de indicador reconocible por el usuario, asociado al limite de velocidad actual
18, generado por un mecanismo de salida 24, tal como un grafico que representa el limite de velocidad actual 18,
visualizable en un moédulo de exhibicion del dispositivo inalambrico 12. Ademas, el médulo residente de gestion de
velocidad 14 puede monitorizar y / o controlar una velocidad efectiva 26 asociada al movimiento del dispositivo
inalambrico 12, en base al limite de velocidad 18. Por ejemplo, el médulo residente de gestion de velocidad 14 puede
generar una sefal de control de velocidad 28, que incluye una velocidad deseada 30 que esta basada en el limite de
velocidad 18, para su uso por un sistema de control de velocidad 32 de un vehiculo 34 asociado al dispositivo inalambrico
12. Por ejemplo, el sistema de control de velocidad 32 recibe la velocidad deseada 30 y opera para mantener la velocidad
efectiva 26 del vehiculo 34 dentro de una gama predeterminada 36 de la velocidad deseada 30. De tal modo, el sistema
de gestion y control de velocidad 10 incluye un dispositivo inalambrico 12 que tiene un médulo residente de gestion de
velocidad 14 para determinar y notificar a un usuario el limite de velocidad actual 18, en base a la posicion geografica
presente 22 del dispositivo inalambrico, y puede proporcionar adicionalmente una sefial de control de velocidad 28 al
vehiculo 34 asociado al dispositivo inalambrico 12, para hacer coincidir la velocidad efectiva 26 con la velocidad deseada
30.

En una realizacion, con referencia a la Fig. 2, para determinar el limite de velocidad 18 asociado a la ruta de transito 20, el
mddulo residente de gestion de velocidad 14 incluye légica que se ejecuta para determinar la posicion geografica presente
22 del dispositivo inalambrico 12. Por ejemplo, tal légica puede incluir una aplicacion residente de gestion de velocidad 38
que se ejecuta para iniciar el funcionamiento de légica adicional, tal como un médulo de ubicacion residente 40, para
estimar la posicion geografica presente 22 del dispositivo inalambrico 12. Por ejemplo, el médulo de ubicacion residente
40 puede incluir légica ejecutable para intercambiar inalambricamente comunicaciones con un sistema de informacion
geografica (Bloque 110), que incluye un sistema de determinacién de ubicacién, tal como un sistema orbital de
localizacién global 42 y / o un médulo de ubicacion remoto 44 situado en la extension de una red inalambrica 46. El
modulo de ubicacion residente 40 opera con estas comunicaciones y datos intercambiados para determinar la posicion
geografica presente 22 del dispositivo inalambrico 12 (Bloque 112). Por ejemplo, el médulo de ubicacion residente 40 o el
sistema de informacién geografica determinan habitualmente la posicion geografica presente 22 realizando calculos de
triangulacion para estimar una ubicacion de posicion en base a la temporizacion y / o a la distancia asociada a mensajes
y datos de comunicaciones intercambiados entre el dispositivo inalambrico 12 y una pluralidad de estaciones del sistema
de informacién geografica, tales como satélites y / o estaciones base celulares. Una vez que se determina la posicion
geografica presente 22, la aplicacion residente de gestion de velocidad 38 se ejecuta para determinar localmente el
correspondiente limite actual de velocidad 18 (Bloque 114). Por ejemplo, la aplicacion residente de gestién de velocidad
38 se ejecuta para hacer referencia a una base de datos de limites de velocidad locales 48, que asocia una pluralidad de
datos de ubicacién geografica 50 a una pluralidad de datos de limites de velocidad 52. Ademas, la aplicacion residente de
gestion de velocidad 38 se ejecuta para correlacionar la posicion geografica presente 22 con uno entre la pluralidad de
datos de ubicacion geografica 50, y por ello halla los datos asociados del limite de velocidad 52 que definen el limite de
velocidad actual 18.

Tras determinar el limite de velocidad actual 18, la aplicacion residente de gestion de velocidad 38 puede entonces
ejecutarse para generar, transmitir y / o presentar la alerta 16 (Bloques 116, 118). La alerta 16 puede ser generada,
transmitida y / o presentada, ya sea de forma continua o bien de forma selectiva, por ejemplo, en base a intervalos
temporales predeterminados o sucesos predeterminados. Los sucesos predeterminados pueden incluir, por ejemplo, un
cambio en el limite de velocidad, una condicién donde el valor actual fijado de la velocidad deseada esta fuera de una
gama predeterminada del limite de velocidad actual, una condicién donde la velocidad efectiva existente esta fuera de una
gama predeterminada del limite de velocidad actual y una condicién de deteccién de un cambio en el limite de velocidad
actual. Por ejemplo, en una modalidad de monitorizacion del limite de velocidad, la aplicacion residente de gestién de
velocidad 38 puede comparar el limite de velocidad actual 18 con un limite de velocidad previamente almacenado 54,
asociado a una posicion geografica previa del dispositivo inalambrico 12, y generar la alerta 16 si hay una diferencia entre
los dos valores que supera una relacién predeterminada de limites de velocidad 56. De manera similar, en una modalidad
de monitorizacion de velocidad, la aplicacion residente de gestién de velocidad 38 puede ejecutarse para comparar el
limite de velocidad actual 18 con la velocidad deseada 30 y / o la velocidad efectiva 26, y generar la alerta 16 si hay una
diferencia entre los valores que supera una relacién predeterminada del control de velocidad 58. Adicionalmente, como se
ha mencionado anteriormente, la alerta 16 puede incluir una indicacién del limite de velocidad actual 18 y una indicacién
de un cambio en el limite de velocidad actual, asi como otros mensajes predeterminados asociados 60. Por ejemplo, los
mensajes predeterminados 60 pueden incluir, pero no se limitan a: una advertencia en cuanto a que el limite de velocidad
ha aumentado o disminuido, en base a una comparacién del limite de velocidad actual 18 con un limite de velocidad
previo 54; una indicacion de la velocidad efectiva 26; una indicacion de la velocidad deseada 30; una representacion 23
(Fig. 1) del area geografica y / o un mapa de ruta de transito de la posicion geografica presente 22; una representacion de
una condicion especial de carretera, tal como: resbaladiza cuando esta himeda, una cuesta abajo / un declive y angulo /
grados, cuesta arriba, recomendacion de usar una marcha mas baja, encender las luces delanteras, vias de ferrocarril
proximas, puente estrecho; una advertencia de zona especial, tal como: zona escolar, zona de construccién; cualquier
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sefial de carretera puede estar en la base de datos y por lo tanto puede ser automaticamente objeto de acceso y
exhibicién; una advertencia de una condicidon de velocidad, tal como: velocidad efectiva 26 por encima del limite de
velocidad 18; velocidad efectiva 26 por debajo del limite de velocidad 18; velocidad efectiva 26 aproximadamente igual al
limite de velocidad 18; velocidad efectiva 26 dentro de una gama predeterminada del limite de velocidad 18; y velocidad
efectiva fuera de la gama predeterminada del limite de velocidad 18; etc. Después de emitir la alerta 16 (Bloque 118), el
sistema puede reanudar el funcionamiento para determinar la ubicacion geografica actual y el limite de velocidad
asociado (Bloque 110).

El sistema también puede anticipar un suceso inminente, o una condicién de carretera, en base a la ubicacion geografica
actual o a la ubicacion geografica actual y a la velocidad actual (velocidad y rumbo) o, alternativamente, en base a la
ubicacién geografica actual, la velocidad actual y un mapa geografico. El sistema, por lo tanto, puede proporcionar las
alertas 16 que incluyen notificaciones anticipadas de tales sucesos inminentes, o condiciones de carretera.

Optativamente, después de determinar el limite de velocidad 18 correspondiente a la posicion geografica presente, el
modulo residente de gestion de velocidad 14 puede generar la sefial de control de velocidad 28 (Bloque 120). Por ejempilo,
la aplicacion residente de gestion de velocidad 38 puede ejecutarse para comparar el limite de velocidad actual 18 con el
limite de velocidad previamente almacenado 54 y, si no coinciden, generar el limite de velocidad deseado 30 en base al
limite de velocidad 18. El limite de velocidad deseado 30 puede ser igual al limite de velocidad 18, o el limite de velocidad
deseado 30 puede tener alguna relacion deseada predeterminada 61 con el limite de velocidad 18. Por ejemplo, la
relacion deseada predeterminada 61 puede ser un valor seleccionable del limite de velocidad por encima o por debajo del
limite de velocidad actual 18. Ademas, el médulo residente de gestion de velocidad 14 puede transmitir la sefial de control
de velocidad 28, que incluye la velocidad deseada 30, para su recepcion por el vehiculo 34, a fin de controlar la velocidad
del vehiculo (Blogue 122; Fig. 3, Bloque 130). Optativamente, el mddulo residente de gestion de velocidad 14 puede incluir
légica para asegurar que el vehiculo 34 ha recibido debidamente la sefial de control de velocidad 28 (Bloque 124). Por
ejemplo, la aplicacion residente de gestién de velocidad 38 puede ejecutarse para comprobar la recepcion de una
confirmacion desde el vehiculo 34 en cuanto a que la sefial de control de velocidad 28 ha sido recibida, y retransmitir la
sefial de control de velocidad 28 (Bloque 122) si no se recibe una confirmacion de recepcion en un tiempo
predeterminado, o bien reanudar el funcionamiento para determinar el limite de velocidad actual en base a la posicion
geografica presente (Bloque 110). De manera correspondiente, el vehiculo 34 incluye légica para transmitir una
confirmacién de recepcion al dispositivo inalambrico 12, para verificar que la sefial de control de velocidad 28 fue recibida
(Fig. 3, Bloque 132). Alternativamente, el modulo residente de gestion de velocidad 14 puede incluir logica para
determinar el cambio en la velocidad efectiva, a fin de verificar la respuesta del vehiculo a la sefial de control de velocidad
28 (es decir, la velocidad efectiva esta disminuyendo desde el valor v al valor v-Av en un intervalo temporal T, segun lo
esperado en respuesta a la sefial de control de velocidad).

Ademas, el vehiculo 34 incluye logica, tal como el sistema de control de velocidad 32, para actualizar un valor
almacenado de velocidad deseada con el valor recién recibido de la velocidad deseada 30 (Fig. 3, Bloque 134). Ademas,
el sistema de control de velocidad 32 incluye l6gica que opera para hacer coincidir la velocidad efectiva 26 con la
velocidad deseada 30 (Fig. 3, Bloque 136). Por ejemplo, la realizacion de tal coincidencia puede incluir légica de
monitorizacién que determina y compara la velocidad efectiva 26 con la velocidad deseada 30, donde se hacen ajustes a
la velocidad efectiva 26 hasta que la velocidad efectiva 26 sea igual a la velocidad deseada 30, o hasta que la velocidad
efectiva 26 esté dentro de una gama predeterminada 36 de la velocidad deseada 30. La gama predeterminada 36 puede
ser una gama de velocidades fijadas por el fabricante del sistema de control de velocidad 32, o puede ser una gama de
velocidades configurables por un usuario o por el médulo residente de gestién de velocidad 14. Por ejemplo, la gama
predeterminada 36 puede ser una gama de velocidades para asegurar que la velocidad efectiva estara por debajo de la
velocidad deseada “maxima” y por encima de la “minima”, p. €j., el usuario puede no querer superar jamas las 95 km por
hora, incluso aunque el limite de velocidad actual sea de 100 km por hora. Optativamente, el sistema de control de
velocidad 32 puede incluir ldgica que transmite la velocidad efectiva detectada 26 al dispositivo inalambrico 12 (Fig. 3,
Bloque 138), donde puede ser almacenada y utilizada en las operaciones del moédulo residente de gestiéon de velocidad
14.

Adicionalmente, el médulo residente de gestion de velocidad 14 puede incluir I6gica para determinar la velocidad efectiva
26 (Bloque 126). Por ejemplo, la aplicacion residente de gestion de velocidad 38 puede incluir l6gica para calcular la
velocidad efectiva en base a un cambio en las posiciones geograficas 22 a lo largo del tiempo. Alternativamente, la
aplicacion residente de gestion de velocidad 38 puede incluir légica para intercambiar comunicaciones con, y recibir la
velocidad efectiva 26 desde, el vehiculo 34 (véase la Fig. 3, Bloque 138). En una opcion adicional mas, la aplicacion
residente de gestién de velocidad 38 puede incluir l6gica para intercambiar comunicaciones con, y recibir la velocidad
efectiva 26 desde, el modulo de ubicacion remoto 44, que puede incluir légica para calcular la velocidad efectiva en base a
un cambio en las posiciones geograficas 22 a lo largo del tiempo, o en base a una lectura directa de velocidad desde un
sistema del GPS. Por ejemplo, los sistemas tipicos del GPS permiten el célculo de velocidad basado en Doppler, no
necesariamente apoyandose en el cambio en la posicion, y tales determinaciones pueden ser hechas ya sea en el médulo
residente 14 o en el médulo remoto 64. De tal modo, la légica del médulo residente de gestion de velocidad 14 puede



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2547 137 T3

generar la alerta 16 (Bloque 116) y / o la sefial de control de velocidad (Blogue 120) en base a la velocidad efectiva 26.

En lugar de hacer que el sistema genere automaticamente la sefial de control de velocidad 28, el médulo residente de
gestion de velocidad 14 puede recibir una entrada de usuario de la velocidad deseada 30 (Bloque 128), tal como en
respuesta a la presentacion de la alerta 16 en el mecanismo de salida 24 (Bloque 118). Por ejemplo, un usuario del
vehiculo 34 y / o del dispositivo inalambrico 12 puede proporcionar una entrada de velocidad deseada a un mecanismo de
entrada 25 del dispositivo inalambrico 12. EI mecanismo de entrada 25 incluye, pero no esta limitado a, un teclado, un
panel tactil, un visor de pantalla tactil, un mecanismo de reconocimiento de entrada de audio, etc. De tal modo, el médulo
residente de gestion de velocidad 14 incluye légica para incorporar esta velocidad deseada 30 ingresada manualmente a
la sefial de control de velocidad generada 28 (Bloque 120). En un ejemplo, la entrada de la velocidad deseada puede
representar una velocidad maxima deseada.

Ademas, el médulo residente de gestion de velocidad 14 puede ejecutarse para intercambiar comunicaciones con el
vehiculo 34 o con el médulo de ubicacion remoto 44 por la red inalambrica 46, para recibir la velocidad efectiva 26. Por
ejemplo, el sistema de control de velocidad 32 del vehiculo 34 puede monitorizar la velocidad efectiva 26 y remitir
selectivamente su valor al médulo residente de gestion de velocidad 14. La remision selectiva de la velocidad efectiva 26
puede ser una configuracion determinada por el médulo residente de gestion de velocidad 14. Por ejemplo, la remision
selectiva de la velocidad efectiva 26 por el sistema de control de velocidad 32 puede ser continua, o estar basada en la
recepcion de una solicitud desde el médulo residente de gestion de velocidad, 14, o estar basada en un cambio
predeterminado en la velocidad efectiva, o basada en una desviacion predeterminada desde la velocidad deseada 30, u
otro suceso predeterminado relacionado con la velocidad. Alternativamente, el médulo de ubicaciéon remoto 44 puede
incluir légica ejecutable para estimar la velocidad efectiva 26 en base a un cambio en la posicion geografica 22 a lo largo
del tiempo. En otro ejemplo, el médulo de ubicacion remoto 44 puede incluir l6gica ejecutable para estimar la velocidad
efectiva 26 en base a una medicién instantanea del GPS. En este caso, el médulo de ubicacion remoto 44 puede operar
para transmitir selectivamente la velocidad efectiva 26 por la red inalambrica 46 a la aplicacion residente de gestion de
velocidad 38, para realizar las operaciones descritas anteriormente. Por ejemplo, en una modalidad de monitorizacién de
velocidad, la aplicacion residente de gestion de velocidad 38 puede ejecutarse para comparar el limite de velocidad actual
18 con la velocidad efectiva 26, y generar la alerta 16 si hay una diferencia entre los valores que supera la relacion
predeterminada de control de velocidad 58.

Ademas, el médulo residente de gestion de velocidad 14 puede ejecutarse para intercambiar comunicaciones con el
mddulo de ubicacion residente 40, para recibir la velocidad efectiva 26. Por ejemplo, las mediciones de Doppler del GPS
(tasa de seudo-distancia) permiten el calculo de la velocidad del vehiculo (velocidad y rumbo).

En otra realizacion, con referencia a la Fig. 4, en lugar de determinar el limite de velocidad actual 18 localmente en el
dispositivo inalambrico 12, el sistema 10 puede ser configurado de modo que el médulo remoto de gestion de velocidad
62 determine el limite de velocidad actual 18 en base a la posicién geografica presente 22. Por ejemplo, la aplicacion
remota de gestion de velocidad 64 puede incluir logica ejecutable para recibir las comunicaciones intercambiadas,
relacionadas con la determinacion de ubicacion, entre el dispositivo inalambrico 12 y el médulo de ubicacion remoto 44
(Blogue 140). Ademas, la aplicacion remota de gestion de velocidad 64 incluye légica para determinar la posicion
geografica presente 22 en base a las comunicaciones intercambiadas con el dispositivo inalambrico 12 (Bloque 142). Por
ejemplo, la aplicacion remota de gestion de velocidad 64 se ejecuta para generar la posicion geografica presente 22 de
manera similar a lo descrito anteriormente con referencia a la aplicacion residente de gestion de velocidad 38. En este
caso, sin embargo, la aplicacién remota de gestion de velocidad 64 funciona accediendo a una base de datos remota de
limites de velocidad 66, que puede ser esencialmente equivalente a la base de datos local de limites de velocidad 48.
Alternativamente, el médulo de ubicacion remoto 44 puede incluir l6gica similar y datos para determinar y transmitir la
posicion geografica presente 22 a la aplicacion remota de gestion de velocidad 64. En otra alternativa mas, la aplicacion
remota de gestion de velocidad 64 puede recibir la posicion geografica presente 22 desde el dispositivo inalambrico 12.
Una vez que se determina la posicion geografica presente 22, en esta realizacion, la aplicacién remota de gestion de
velocidad 64 se ejecuta para generar el limite de velocidad 18 en base a la ubicacion geografica presente, de la manera
descrita anteriormente (Bloque 144). Una vez que se determina el limite de velocidad 18, en esta realizacion, la aplicacion
remota de gestion de velocidad 64 puede ejecutarse para transmitir el limite de velocidad 18, por la red inalambrica 46, al
moédulo residente de gestion de velocidad 14, para realizar las operaciones descritas anteriormente (Bloque 146).
Alternativamente, la aplicacion remota de gestion de velocidad 64 puede incluir la l6gica que habilita la ejecucion para
generar la alerta 16 y / o la sefial de control de velocidad 28, de manera similar a lo descrito anteriormente con respecto a
la aplicacién residente de gestion de velocidad 38 (Bloque 148, 150). En este caso, la aplicacion remota de gestion de
velocidad 64 puede luego ejecutarse para remitir la alerta 16 y / o la sefal de control de velocidad 28, que incluye la
velocidad deseada 30, por la red inalambrica 46, al modulo residente de gestion de velocidad 14 (Bloque 152, 154). Al
recibir esta informacion, el médulo residente de gestion de velocidad 14 puede entonces operar segun lo descrito
anteriormente para transmitir la alerta 16 al mecanismo de salida 24 y / o para transmitir la sefial de control de velocidad
28 al vehiculo 34.

En una realizacion donde el dispositivo inalambrico 12 comprende un teléfono celular 72, por ejemplo, con referencia a la
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Fig. 5, el sistema 10 (Fig. 1) puede incluir la red inalambrica 46 conectada con una red cableada 68, mediante una red
portadora 86. El uso de trayectorias de telecomunicacion celular ha estado aumentando porque los dispositivos
inalambricos, tales como la pluralidad de teléfonos celulares 72 ilustrados en la Fig. 5, estan siendo fabricados con
capacidades aumentadas de calculo y estan haciéndose equivalentes a los ordenadores personales y a los asistentes
digitales personales de mano (“PDA”), comunicando paquetes que incluyen voz y datos por la red inalambrica 46. Estos
teléfonos celulares “inteligentes” 72 tienen instaladas interfaces de programacion de aplicaciones (“API”) 74 en su
plataforma informatica local 76, que permiten a los desarrolladores de software crear aplicaciones de software que
funcionan en el teléfono celular, y controlar cierta funcionalidad en el dispositivo. La Fig. 5 es un diagrama representativo
que ilustra mas completamente los componentes de una red inalambrica celular y la interrelacion de los elementos de una
realizacion del presente sistema. La realizacion de la Fig. 5 es meramente ejemplar y puede incluir cualquier sistema por
el cual los médulos remotos, tales como los dispositivos inalambricos 12, se comunican por el aire entre si y / o entre los
componentes de una red inalambrica 46, incluyendo, sin limitacién, portadoras de red inalambrica y / o servidores.

El dispositivo inalambrico 12, aunque descrito como el teléfono celular 72 con referencia a la Fig. 5, puede incluir
adicionalmente cualquier otro tipo de dispositivo de comunicaciones, movil o portatil, tal como un asistente digital
personal, un paginador de texto bidireccional, un ordenador portatil y un ordenador de tableta. Adicionalmente, el
dispositivo inalambrico 12 puede ser un esclavo remoto, u otro dispositivo que no tiene un usuario final del mismo, sino
que sencillamente comunica datos por la red inalambrica 46. Por ejemplo, el dispositivo inalambrico 12 puede incluir un
sensor remoto, una herramienta de diagnéstico, un retransmisor de datos y similares. El aparato y el procedimiento de
gestion y control de velocidad puede aplicarse, en consecuencia, a cualquier forma de dispositivo o modulo de
comunicaciones inalambricas, incluyendo un portal de comunicacion inalambrica, un médem inalambrico, tarjetas
PCMCIA, terminales de acceso, ordenadores personales, teléfonos, etiquetas de recursos, médulos de telemetria o
cualquier combinacién o sub-combinacion de los mismos.

Con referencia nuevamente a la realizacion de la Fig. 5, el médulo de ubicacion remoto 44 y el médulo remoto de gestion
de velocidad 62 (Fig. 1) pueden ser instrucciones ejecutables almacenadas en, y procesadas por, un gestor / servidor de
usuario 78 en comunicacion, por una red LAN 80, con otros elementos de red de procesamiento y almacenamiento, tales
como un repositorio de datos individual 82. El gestor de usuario 78 puede ser al menos uno entre cualquier tipo de
servidor, ordenador personal, mini-ordenadores centrales y similares. El gestor de usuario 78 puede incluir componentes
asociados, tales como dispositivos de entrada como un teclado y un ratén, dispositivos de salida como un visor y un
altavoz de audio, y dispositivos de procesamiento como una unidad central de procesamiento. Adicionalmente, el gestor
de usuario 78 puede incluir ldgica, tal como una aplicacién de gestor de usuario 79, ejecutable para comunicarse con el
dispositivo inalambrico 12 por la red 46, para descargar remotamente el moédulo residente de gestion de velocidad 14y / o
el moédulo residente de ubicacion 40. Adicionalmente, el repositorio de datos 82 puede almacenar los datos recibidos
desde el dispositivo inalambrico 12 y / o los datos generados por los modulos 44 y 62, y puede almacenar el médulo
residente de gestion de velocidad 14 y / o el médulo residente de ubicacion 40 para su descarga por el gestor de usuario
78. Ademas, un servidor de gestion de datos 84 puede estar en comunicacion con el gestor de usuario 78 para
proporcionar capacidades de pos-procesamiento, control del flujo de datos, etc.

El gestor de usuario 78, el repositorio de datos 82 y el servidor de gestién de datos 84 pueden estar presentes en la red,
junto con otros componentes cualesquiera de red que sean necesarios para proporcionar servicios de telecomunicacion
celular a los teléfonos celulares 72. Por ejemplo, el gestor de usuario 78 y / o el servidor de gestién de datos 84 se
comunican con una red portadora 86 a través de un enlace de datos 88, tal como Internet, una LAN segura, una WAN u
otra red. La red portadora 86 controla los mensajes (que son generalmente paquetes de datos) enviados a un centro de
conmutacion moévil (“MSC”) 90. Ademas, la red portadora 86 se comunica con el MSC 90 por una red 92, tal como
Internet, y / o el POTS (“viejo sistema telefonico normal”). Habitualmente, en la red 92, una red o una parte de Internet
transfiere datos, y la parte del POTS transfiere informacion de voz. EIl MSC 90 puede estar conectado con multiples
estaciones base (“BTS”) 94, por otra red 96, tal como una red de datos y / o una parte de Internet para la transferencia de
datos, y una parte del POTS para la informacion de voz. La BTS 94 difunde finalmente mensajes de manera inalambrica
a los dispositivos inalambricos, tales como los teléfonos celulares 72, por el servicio de mensajes breves (“SMS”) u otros
procedimientos por el aire.

Ademas, la plataforma de ordenador 76 de cada dispositivo inalambrico 12, tal como una pluralidad de teléfonos celulares
72 en la Fig. 2, es operable para ejecutar légica para transmitir datos por la red inalambrica 46. Adicionalmente, la
plataforma de ordenador 76 es operable para ejecutar légica para recibir y ejecutar aplicaciones de software y exhibir
datos transmitidos desde el GPS 42, el médulo de ubicacion remoto 44, el médulo remoto de gestion de velocidad 62, el
gestor de usuario 78 y cualquier otro dispositivo de ordenador conectado con la red inalambrica 46. La plataforma de
ordenador 76 también incluye un circuito integrado especifico de la aplicacion (“ASIC”) 98, u otro conjunto de chips,
procesador, microprocesador, circuito légico u otro dispositivo de procesamiento de datos. El ASIC 98 puede ejecutar la
capa 74 de interfaz de programacion de aplicaciones (“API”) que mantiene interfaces con cualquier programa residente, tal
como el modulo residente de gestion de velocidad 14 y el modulo residente de ubicacion 40, en una memoria 100 del
dispositivo inalambrico 12, o los teléfonos celulares 72 en la Fig. 2. La APl 74 es un entorno de tiempo de ejecucion que
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se ejecuta en el respectivo dispositivo inalambrico. Un entorno de tiempo de ejecucion de ese tipo es el software del
Entorno Binario de Tiempo de Ejecucion para Inalambricos® (BREW®), desarrollado por Qualcomm, Inc., de San Diego,
California. Pueden ser utilizados otros entornos de tiempo de ejecucion, por ejemplo, que operan para controlar la
ejecucion de aplicaciones en dispositivos informaticos inalambricos. La plataforma de ordenador 76 puede incluir también
la memoria 100, tal como memoria de solo lectura y / o de acceso aleatorio (RAM y ROM), ROM programable borrable
(EPROM), ROM programable eléctricamente borrable (EEPROM), tarjetas flash y / o cualquier memoria comun para las
plataformas de ordenador. La plataforma de ordenador 76 también incluye una base de datos local 102 que puede
contener las aplicaciones de software, ficheros o datos no usados activamente en la memoria 100, tal como las
aplicaciones de software o datos descargados desde el gestor de usuario 78. La base de datos local 102 incluye
habitualmente una o mas células de memoria flash, pero puede ser cualquier dispositivo de almacenamiento secundario o
terciario, tal como medios magnéticos, EPROM, EEPROM, medios Opticos, cinta, o disco blando o rigido.
Adicionalmente, la base de datos local 102 puede almacenar finalmente una copia local de todos y / o de una parte, entre
el modulo residente de gestion de velocidad 14 y / o el médulo residente de ubicacion 40.

Con referencia nuevamente a la Fig. 1, cada uno de los mddulos 14, 40, 44 y 62 puede incluir uno entre, o una
combinacion de, hardware, aplicaciones / programas de software, firmware, logica e instrucciones ejecutables, operables
para proporcionar la funcionalidad descrita en la presente memoria. Esta funcionalidad incluye el procesamiento de datos,
el intercambio de datos y el almacenamiento de datos.

El vehiculo 34 incluye cualquier tipo de dispositivo movil, que incluye, pero no se limita a, un automévil, un camion, una
motocicleta, un patinete, un avién, un tren, un bote, un helicéptero y una bicicleta. El sistema de control de velocidad 32
del vehiculo 34 puede ser cualquier tipo de sistema operable para ajustar una velocidad asociada al vehiculo 34, que
incluye, pero no se limita a, sistemas automaticos como un sistema de control de crucero y un sistema de auto-piloto, y
sistemas manuales tales como un acelerador asociado a un motor, la transmision y las llantas, y una fuerza motriz de
ingreso manual, tal como un usuario que aplica fuerza a los pedales de una bicicleta. De manera correspondiente, la ruta
de transito 20 puede ser una carretera, una via fluvial, un trayecto de bicicleta, un corredor aéreo o cualquier espacio o
area designado para el viaje por parte de un vehiculo movil.

Un sistema de informacion geografica, segun lo descrito anteriormente, puede comprender uno entre, 0 una combinacion
de, sistemas orbitales y sistemas de base terrestre, tales como el GPS 42 y el médulo remoto de ubicacion 44. Un
ejemplo de un tal sistema de informacion geografica incluye el Software de Localizacion QPoint™ vy la tecnologia hibrida
de ubicacion inalambrica de GPS Asistido gpsOne®, disponible en Qualcomm, Inc., de San Diego, California. El sistema
de informacion geografica no esta limitado a los mismos, sin embargo, e incluye cualquier otro sistema o herramienta
usada para recoger, transformar, manipular, analizar y producir informacion relativa a la ubicacion / posicion del
respectivo dispositivo inalambrico. Adicionalmente, con referencia a la Fig. 1, un sistema de informacion geografica tal
como el médulo remoto de ubicacion 44 también puede almacenar y transmitir informacion geografica adicional 104 al
dispositivo inalambrico 12 en base a la posicion geografica presente 22. La informacion geografica adicional 104 puede
ser visualizable en el mecanismo de salida 24 del dispositivo inalambrico 12. Por ejemplo, la informacion geografica
adicional 104 incluye, pero no se limita a: mapas geograficos que incluyen representaciones de un area asociada a la
posicion geografica presente 22, y puede ademas incluir la identificacion de rutas de transito, establecimientos
comerciales, edificios gubernamentales, sedes histdricas y otros puntos de interés comercial y publico, etc.

Los sistemas y procedimientos de las realizaciones descritas pueden ser implementados en un medio legible por
ordenador, tal como un programa o aplicacién que dirige a un dispositivo informatico para realizar las funciones descritas
anteriormente. Un tal medio legible por ordenador incluye una memoria primaria del dispositivo informatico, asi como
memorias secundarias y terciarias. Ademas, un tal medio legible por ordenador incluye dispositivos de memoria
extraibles, tales como un disco o cinta magnéticos, un disco dptico, un disco rigido, una memoria flash, una tarjeta de
memoria, una tarjeta inteligente o cualquier otro medio de almacenamiento legible y / o grabable por ordenador.

Si bien las diversas realizaciones divulgadas han sido ilustradas y descritas, quedara claro que el asunto en cuestion de
este documento no esta limitado solamente a estas realizaciones. Por ejemplo, la sefial de control 28 puede controlar
otras caracteristicas en un vehiculo, relacionadas con el movimiento del vehiculo y / o las condiciones de la ruta, tales
como encender / apagar automaticamente las luces delanteras al entrar a, o abandonar, un tunel.
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REIVINDICACIONES
1. Un procedimiento de gestion y control de velocidad, que comprende:

recibir una posicion geografica presente de un dispositivo inalambrico (12);

determinar (114) un limite de velocidad correspondiente a la posicién geografica presente;

y

generar selectivamente (116) una alerta (16) que comprende una advertencia en cuanto a que el limite de velocidad ha
aumentado o disminuido, en base a una comparacion del limite de velocidad y un limite de velocidad anterior.

2. El procedimiento de la reivindicacion 1, que comprende ademas generar (120) una sefial de control de velocidad (28)
en base al limite de velocidad, en el que la sefial de control de velocidad (28) es operable para cambiar una velocidad de
movimiento del dispositivo inalambrico (12) por una ruta de transito.

3. El procedimiento de la reivindicacion 2, en el que la sefial de control de velocidad (28) es operable para cambiar una
velocidad efectiva (26) de un vehiculo (34) asociado al dispositivo inalambrico (12).

4. El procedimiento de la reivindicacion 2, en el que la sefial de control de velocidad (28) es operable para cambiar una
velocidad deseada (30) de un vehiculo (34) asociado al dispositivo inalambrico (12), en el que la velocidad deseada (30)
esta basada en el limite de velocidad.

5. El procedimiento de la reivindicacion 2, en el que la sefial de control de velocidad (28) comprende el limite de velocidad,
y el procedimiento comprende ademas hacer que la velocidad efectiva asociada al dispositivo inalambrico (12) tenga una
relacion predeterminada con respecto al limite de velocidad.

6. El procedimiento de la reivindicacion 1, en el que la recepcién de la posicién geografica presente del dispositivo
inalambrico comprende ademas:

intercambiar (110) comunicaciones inalambricas con un sistema de informacion geografica; y
determinar (112) la posiciéon geografica presente en base a las comunicaciones inalambricas intercambiadas.

7. El procedimiento de la reivindicacion 1, en el que la recepcion de la posicion geografica presente (22) del dispositivo
inalambrico (12) comprende ademas recibir la posicién geografica presente desde un modulo remoto de ubicacion (44)
situado en una red inalambrica (46).

8. El procedimiento de la reivindicacion 1, en el que la recepcion de la posicion geografica presente (22) del dispositivo
inalambrico (12) comprende ademas calcular la posicion geografica presente (22) por parte del médulo residente de
ubicacion (40).

9. El procedimiento de la reivindicacion 1, en el que la determinacién del limite de velocidad correspondiente a la posicion
geografica presente comprende ademas:

hacer referencia a una base de datos (48) que tiene una pluralidad de datos de ubicacion geografica (50) asociados a
una pluralidad de datos de limites de velocidad (52);

correlacionar la posicién geografica presente (22) con uno entre la pluralidad de datos de ubicacion geografica; y
extraer un dato correspondiente a uno entre la pluralidad de datos de limites de velocidad.

10. El procedimiento de la reivindicacién 1, en el que la determinacion del limite de velocidad correspondiente a la
posicion geografica presente comprende ademas recibir el limite de velocidad desde un médulo remoto de gestion de
velocidad (62) situado en la extension de una red inalambrica (46).

11. El procedimiento de la reivindicacion 1, en el que la alerta (16) comprende ademas al menos una entre una indicacion
del limite de velocidad, una indicacién de una velocidad efectiva asociada al dispositivo inalambrico, una indicacién de
una velocidad deseada asociada al dispositivo inalambrico, una representacion de un area geografica correspondiente a la
ubicacién geografica presente, una representacion de un mapa de ruta de transito, correspondiente a la ubicacion
geografica presente, una representacion de una condicién especial de carretera, una advertencia de zona especial, y una
advertencia de condicion de velocidad, seleccionada entre el grupo que consiste en la velocidad efectiva por encima del
limite de velocidad, la velocidad efectiva por debajo del limite de velocidad, la velocidad efectiva aproximadamente igual al
limite de velocidad, la velocidad efectiva dentro de una gama predeterminada del limite de velocidad y la velocidad
efectiva fuera de la gama predeterminada del limite de velocidad.

12. El procedimiento de la reivindicacién 1, en el que la advertencia en cuanto a que el limite de velocidad ha aumentado
o disminuido es generada si hay una diferencia entre el limite de velocidad y un limite de velocidad anterior que supera
una relacién predeterminada de limites de velocidad.
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Un dispositivo inalambrico, que comprende:

una plataforma de ordenador; y

un modulo de gestion de velocidad (14) ejecutable por la plataforma de ordenador, siendo el médulo de gestion de
velocidad (14) operable para recibir una posicion geografica asociada al dispositivo inalambrico (12), y adicionalmente
operable para determinar un limite de velocidad (18) correspondiente a esa posicion geografica, caracterizado
porque el médulo de gestion de velocidad (14) es adicionalmente operable para generar una advertencia en cuanto a
que el limite de velocidad ha aumentado o disminuido en base a una comparacion del limite de velocidad y de un
limite de velocidad anterior.

Un medio legible por ordenador para la gestién y el control de velocidad, que comprende:

al menos una secuencia de instrucciones, en el que la gjecucion de las instrucciones por un procesador hace que el
procesador realice las acciones del procedimiento de una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12.

10
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