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@Resumen:

Un dispositivo inhibidor (4) conectado a sensores
Opticos (2) de vigilancia de una zona objeto de
proteccion, estando conectados a través de una red
local a una unidad procesadora (3) para calcular la
trayectoria de un dispositivo aéreo no tripulado UAV
(5) y comandar ordenes hacia una unidad inhibidora
(7) que emite sefiales inhibidoras hacia el vehiculo
UAV (5) con el objeto de interferir en el normal
funcionamiento de un sistema de visién incluido en el
vehiculo (5), sin ocasionar fisico en los mismos ni en
el propio vehiculo UAV (5).

Fig. 1

Aviso:Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.
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DESCRIPCION
Dispositivo inhibidor.
Objeto de la invencion

La presente invencion se refiere a un dispositivo inhibidor de un sistema de vision

Optico para proteger la privacidad de un objeto.
Estado de la técnica

Hoy en dia hay multitud de funciones que son realizadas utilizando un dispositivo

aéreo no tripulado; es decir, unmanned aerial vehicule UAV.

Para llevar a cabo funciones de observacion, supervision y vigilancia, el vehiculo aéreo
no tripulado UAV se apoya en su invisibilidad, de manera que el vehiculo aéreo no
tripulado pasa completamente desapercibido y, al estar dotado de un equipo de
captura de imagenes, puede capturar imagenes de cualquier objeto sin que el objeto

sea consciente de ello.

Consecuentemente, la utilizacion del vehiculo aéreo no tripulado UAV puede invadir el
derecho fundamental a la proteccion de datos de las personas o de salvaguardia de la

privacidad de las mismas.

Algunas legislaciones estatales establecen que el operador del vehiculo aéreo no
tripulado UAV deberia de tener en cuenta las implicaciones que tiene para la
privacidad de las personas la utilizacion de los mismos sobre lugares en los que hay

presencia de personas.

Por lo tanto, existe una necesidad de hacer visible el vuelo de un dispositivo aéreo no
tripulado UAV, sobre una predeterminada zona, para evitar intromisiones inaceptables

en la vida privada de personas ubicadas dentro de dicha zona.
Sumario

La presente invencion busca resolver uno o0 mas de los inconvenientes expuestos
anteriormente mediante un dispositivo inhibidor para un sistema de vision optico tal y

como es reivindicado en las reivindicaciones.

El dispositivo inhibidor para el sistema de vision embarcado en un vehiculo, esta
adaptado para detectar la trayectoria que sigue el vehiculo dentro de una

predeterminada zona e interferir temporalmente el funcionamiento del sistema de
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visiébn embarcado en el vehiculo, el cual es un dispositivo aéreo no tripulado UAV.

El dispositivo inhibidor estd4 configurado para emitir una perturbacién destinada a
interferir el normal funcionamiento del sistema de Vvision embarcado.
Consecuentemente, el dispositivo inhibidor no estd configurado para interferir el
funcionamiento de otros sistemas embarcados en el dispositivo UAV y/o el vuelo del

propio dispositivo UAV.

Por lo tanto, el inhibidor persigue impedir exclusivamente la captura de imagenes por

medbob del sistema de vision embarcado en el del dispositivo UAV, manteniendo la

integridad del propio dispositivo UAV al mismo tiempo.

El dispositivo inhibidor del sistema de vision embarcado en el dispositivo UAV
emplazable dentro de una predeterminada zona objeto de proteccion; comprende una
unidad apuntadora para recibir datos asociados a la trayectoria y vector velocidad del
dispositivo UAV detectado dentro de la predeterminada zona objeto de proteccion; y
suministra instrucciones para mover y orientar una unidad inhibidora hacia el
dispositivo UAV.

La unidad inhibidora emite una sefal inhibidora hacia el dispositivo UAV para interferir
el correcto funcionamiento del sistema de vision del dispositivo UAV. La sefial

inhibidora es del tipo radiacién IR focalizada, rayo LASER o similar.

El dispositivo inhibidor esta conectado a través de una red local a una unidad
procesadora y al menos a un sensor optico el cual estd localizado dentro de la

predeterminada zona objeto de proteccion.

El conjunto de sensores Opticos observan el espacio aéreo dentro de la
predeterminada zona objeto de proteccidn y transmiten trenes continuos de sefiales de
deteccidn correspondiente a la presencia del vehiculo dentro de la predeterminada

zona objeto de proteccion.

Los trenes continuos de sefiales de deteccion son transmitidos hacia la unidad
procesadora que ejecuta un procedimiento de triangulacién de célculo de la trayectoria
y vector velocidad del vehiculo. Los datos calculados de trayectoria y vector velocidad

del vehiculo son transmitidos hacia la unidad apuntadora.

Breve enunciado de las figuras
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Una explicacion més detallada de la invencion se da en la descripcién que sigue y que

se basa en las figuras adjuntas:

La figura 1 muestra una vista general simplificada de un conjunto inhibidor de un

sistema de visidén Optico embarcado en un dispositivo aéreo no tripulado UAV;

La figura 2 muestra una vista detallada del dispositivo inhibidor propiamente dicho

comprendiendo una unidad apuntadora y una unidad inhibidora,

La figura 3 muestra una vista en una planta y en un alzado los 4ngulos de elevacion y

azimut definidos para el dispositivo inhibidor; y

La figura 4 muestra un diagrama de flujo con las etapas para determinar los angulos
de apuntamiento del dispositivo inhibidor a partir de las mediciones realizadas por una

pluralidad de sensores épticos.
Descripcién

En relacion ahora con la figura 1 donde se muestra un conjunto inhibidor 1 configurado
para inhabilitar temporalmente un sistema de visibn embarcado en un dispositivo
aéreo 5 no tripulado UAV, cuando el dispositivo UAV 5 esta sobrevolando una

predeterminada zona objeto de proteccién o vigilada.

Un dispositivo inhibidor 1 estd conectado a través de una red local a una unidad
procesadora 3 a una pluralidad de sensores Opticos 2 distribuidos por la
predeterminada zona vigilada y los sensores 6pticos 2 son responsables de observar

el espacio aéreo cercano.

La predeterminada zona vigilada es la zona en la cual se desea evitar que el
dispositivo UAV 5 capture imagenes de objetos tal como personas por medio del

sistema de vision embarcado en un dispositivo aéreo 5 no tripulado UAV.

Cuando el dispositivo aéreo 5 no tripulado UAV entra dentro del area de cobertura de
un sensor optico 2, éste realiza un seguimiento del dispositivo UAV 5 y genera un tren
continuo de sefiales de deteccion correspondiente a la presencia del dispositivo UAV 5
sobrevolando el area de cobertura del sensor 6ptico 2. El 4rea de cobertura coincide

total o parcialmente con la predeterminada zona vigilada.

El tren de sefal de deteccion es transmitido desde el sensor 6ptico 2 a una unidad
procesadora 3 que recibe el tren de sefales de deteccion y el procesador 3 ejecuta un

procedimiento de triangulacién para calcular la trayectoria y vector velocidad del
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dispositivo UAV 5.

El procesador 3 esta conectado al dispositivo inhibidor 4 que comprende una unidad

apuntadora 6 y una unidad inhibidora 7 propiamente dicha.

La unidad apuntadora 6 recibe desde el procesador 3 los datos asociados a la
trayectoria y vector velocidad del dispositivo UAV 5 que estd sobrevolando la
predeterminada zona vigilada. La unidad apuntadora 6 estd conectada a la unidad
inhibidora 7 para mover y desplazar la unidad inhibidora 7 hacia al menos un punto de
la trayectoria del dispositivo UAV 5, de manera que la unidad inhibidora 7 realiza un
seguimiento del dispositivo UAV 5 mientras sobrevuela la predeterminada zona

vigilada.

Una vez que la unidad inhibidora 7 ha sido desplazada a la trayectoria del dispositivo
UAV 5; la unidad apuntadora activa la unidad inhibidora 7 para emitir una sefal
inhibidora del tipo radiacién IR focalizada y/o rayo LASER; estando la sefial inhibidora

adaptada para inhabilitar o interferir en el sistema de vision del dispositivo UAV 5.

Consecuentemente, la unidad inhibidora 7 realiza un seguimiento del dispositivo UAV
5 mientras estd volando sobre la predeterminada zona vigilada y mientras realiza el
seguimiento del dispositivo UAV 5, emite la sefial inhibidora para inhabilitar el sistema

de vision del dispositivo UAV 5.

El seguimiento que realiza el dispositivo inhibidor 4 del dispositivo UAV 5 volando la
predeterminada zona vigilada es realizado gracias a la informacién obtenida por la
pluralidad de sensores 6pticos 2 y al calculo de la trayectoria y vector velocidad que

realiza el procesador 3 en base a la informacion recibida desde los sensores 6pticos 2.

El dispositivo inhibidor 4 mantiene el seguimiento de la trayectoria del dispositivo UAV
5 desde el momento que es identificado dentro de la predeterminada zona vigilada

hasta que la abandona.

Los sensores oOpticos 2 son ensamblables sobre plataformas fijas o moviles, de tal

forma que resulte sencillo distribuirlos sobre la predeterminada zona a vigilar.

El conjunto de sensores Opticos 2 proporciona constantemente imagenes de la
predeterminada zona vigilada, las cuales son transmitidas al procesador 3 para ser

analizadas por la inteligencia del procesador 3.

El procesador 3 estd configurado para recibir y analizar en tiempo real un elevado
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namero de imagenes captadas por los sensores 0pticos 2 y, una vez que las imagenes
han sido analizadas, suministrar datos de trayectoria y vector velocidad del dispositivo

UAV 5, que vuela sobre la predeterminada zona vigilada.

Cuando el procesador 3 identifica, en base al andlisis de las imagenes recibidas, la
presencia de un dispositivo UAV 5 volando en la predeterminada zona vigilada, su
sefial se triangula mediante las lecturas angulares obtenidas por al menos dos

sensores opticos 2.

Cada sensor o6ptico 2 proporciona una lectura angular de azimut y elevacion en
coordenadas locales. Cada sensor Optico 2 se encuentra situado en coordenadas

conocidas (xi,yi,zi) y proporciona mediciones de azimut ai y elevacién Bi.

El procesador 3 traduce los datos de las lecturas recibidas a valores de posicidn y
velocidad instantaneos del dispositivo UAV 5 utilizando un Filtro de Kalman Extendido.
El procesador 3, basadndose en las mediciones angulares recibidas, es capaz de
determinar la posicion y el vector velocidad del dispositivo UAV 5, al mismo tiempo que

proporciona una estimacion de la incertidumbre asociada al resultado.

La unidad apuntadora 6 recibe los datos de azimut qj y elevacion Bj a los que debe
girar la unidad inhibidora 7 para quedar asi apuntando al dispositivo UAV 5. El
dispositivo inhibidor 4, ubicado en lugar conocido (Xj,yj,zj), puede realizar una
adquisicion del dispositivo UAV 5 por medidas de correccién que realiza la unidad
apuntadora 6, debido a que incluye una unidad adquisidora de iméagenes con gran
capacidad de zoom. Las mediciones obtenidas por esta unidad adquisidora permiten
llevar a cabo un apuntamiento de mayor precision y corregir errores existentes en la

medicion proporcionada por el procesador 3.

Consecuentemente, la unidad apuntadora 6 orienta a la unidad inhibidora 7 orientable
y, ademas, activa dicha unidad inhibidora 7 para que emita la sefial inhibidora LASER
y/o IR procediendo a cegar temporalmente los sistemas de vision del dispositivo UAV
5, protegiendo de esta manera la privacidad del usuario del conjunto inhibidor 1 sin

ocasionar dafios fisicos al dispositivo UAV 5.

Una vez, ha sido activada la unidad inhibidora 7, mediante la activacion del emisor
LASER o un emisor IR focalizado, el sistema de vision del dispositivo UAV 5 es
cegado. La unidad inhibidora 7 es mantenida activada hasta que el dispositivo UAV 5

abandona la zona vigilada.
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REIVINDICACIONES

1 Un sistema inhibidor de un sistema de vision embarcado en un vehiculo
aéreo (5) no tripulado UAV, siendo el sistema inhibidor emplazable dentro de una
predeterminada zona objeto de proteccion; caracterizado porque comprende una
unidad apuntadora (6) adaptada para recibir datos asociados a la trayectoria y vector
velocidad del vehiculo (5) detectado dentro de la predeterminada zona objeto de
proteccién; suministrar instrucciones para mover y desplazar una unidad inhibidora (7)
hacia al menos un punto de la trayectoria del vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV; y
emitir una sefal inhibidora hacia el vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV para interferir
el correcto funcionamiento del sistema de vision del vehiculo aéreo (5) no tripulado
UAV; estando el sistema inhibidor conectado a través de una red local a una unidad
procesadora (3) que recibe el tren continuo de sefiales de deteccién y ejecuta un
procedimiento de triangulacion de célculo de la trayectoria y vector velocidad del
vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV, a partir del tren continuo de sefales de deteccion
recibido; y al menos a un sensor Optico (2) distribuido dentro de la predeterminada
zona objeto de proteccion, el cual esta adaptado para observar el espacio aéreo
dentro de la predeterminada zona objeto de proteccién y transmitir un tren continuo de
sefiales de deteccién correspondiente a la presencia del vehiculo aéreo (5) no

tripulado UAV dentro de la predeterminada zona objeto de proteccion.

2. Sistema de acuerdo a la reivindicacion 1; donde la unidad procesadora (3)
transmite hacia la unidad apuntadora (6) datos calculados de trayectoria y vector

velocidad del vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV.

3. Un dispositivo inhibidor de  un sistema de vision embarcado en un vehiculo
aéreo (5) no tripulado UAV; siendo el dispositivo inhibidor (4) emplazable dentro de
una predeterminada zona objeto de proteccion; caracterizado porque el dispositivo
inhibidor (4) comprende una unidad apuntadora (6) adaptada para recibir datos
asociados a la trayectoria y vector velocidad del vehiculo (5) detectado dentro de la
predeterminada zona objeto de proteccion; suministrar instrucciones para mover y
desplazar una unidad inhibidora (7) hacia al menos un punto de la trayectoria del
vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV; y emitir una sefial inhibidora hacia el vehiculo
aéreo (5) no tripulado UAV para interferir el correcto funcionamiento del sistema de
visién del vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV; estando el dispositivo inhibidor (4)
conectado a través de una red local a una unidad procesadora (3) y al menos a un

sensor optico (2) distribuido dentro de la predeterminada zona objeto de proteccion.
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4, Dispositivo de acuerdo a la reivindicacion 3; caracterizado porque la sefial

inhibidora es del tipo radiacion IR focalizada, rayo LASER o similar.

5. Una unidad procesadora de acuerdo a cualquiera de las reivindicaciones 1
0 2; caracterizada porque la unidad procesadora (3) recibe un tren continuo de sefales
de deteccidén desde un sensor Optico (2) y ejecuta un procedimiento de triangulacién
de calculo de la trayectoria y vector velocidad del vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV,

a partir del tren continuo de sefiales de deteccion recibido.

6. Unidad procesadora de acuerdo a la reivindicacion 5; donde la unidad
procesadora (3) transmite hacia una unidad apuntadora (6) datos calculados de

trayectoria y vector velocidad del vehiculo aéreo (5) no tripulado UAV.

7. Una unidad apuntadora de acuerdo a cualquiera de las reivindicaciones 1 o
2; caracterizado porque la unidad apuntadora (6) esta adaptada para recibir datos
asociados a la trayectoria y vector velocidad del vehiculo (5) detectado dentro de la

predeterminada zona objeto de proteccion.

8. Un sensor Optico de acuerdo a cualquiera de las reivindicaciones 1 o 2;
caracterizado porgue el sensor 6ptico (2) esta adaptado para observar el espacio
aéreo dentro de la predeterminada zona objeto de proteccidén y transmitir un tren
continuo de sefiales de deteccion correspondiente a la presencia del vehiculo aéreo

(5) no tripulado UAV dentro de la predeterminada zona objeto de proteccion.
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Declaracion

Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986) Reivindicaciones 1-8 SI
Reivindicaciones NO

Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986) Reivindicaciones SI
Reivindicaciones 1-8 NO

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial. Este requisito fue evaluado durante la fase de
examen formal y técnico de la solicitud (Articulo 31.2 Ley 11/1986).

Base de la Opinién.-

La presente opinidn se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.
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N° de solicitud: 201530179

1. Documentos considerados.-

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacién de esta opinién.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 US 2012098693 A1 (BRADLEY TIMOTHY) 26.04.2012
D02 US 2014251123 A1 (VENEMA BENJAMIN JOSEPH) 11.09.2014
D03 US 2007103552 A1 (PATEL SHWETAK N et al.) 10.05.2007
D04 GB 2252398 A (COMP GENERALE ELECTRICITE) 05.08.1992
D05 EP 2830028 A1 (BOEING CO) 28.01.2015

2. Declaracion motivada seguin los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracion

De los documentos encontrados para la realizacion de este informe, el documento D01 se considera el mas proximo del
estado de la técnica al objeto de las reivindicaciones 1 a 8, y en lo que respecta a estas reivindicaciones este documento
parece afectar a la actividad inventiva de las mismas, tal y como se explica a continuacion (las referencias entre paréntesis
corresponden a DO1):

Reivindicacién independiente 1:

El documento D01 describe un sistema inhibidor de sistemas de vision embargados en vehiculos aéreos (véase la figura 1y
el parrafo [0052]) que se emplaza en una zona a proteger. Dicho sistema inhibidor comprende:

- Una unidad apuntadora que recibe datos de la posicién y trayectoria del vehiculo detectado (véase los elementos
474 y 510 en la figura 13 y los parrafos [0063], [0091], [0104] y [0106]), y suministra instrucciones para mover y
desplazar una

- Unidad inhibidora que emite una sefal inhibidora en la direccion de la posicion del vehiculo detectado (véase el
elemento 450 en la figura 13 y los parrafos [0062] y [0091]), a partir de las sefiales recibidas desde una

- Una unidad procesadora que recibe las sefales de deteccion y calcula la posicién del vehiculo (véase el elemento
432 en la figura 13 y el parrafo [0103]).

- Un sensor 6ptico que observa el espacio aéreo y detecta la presencia de un vehiculo (véase los elementos 430 y
512 en la figura 13, y los parrafos [0055], [0065], [0102] y [0103]).

De este modo, las principales caracteristicas técnicas reivindicadas ya son conocidas en el estado de la técnica a la vista del
documento DO1. Las caracteristicas técnicas diferenciales, tales como la utilizacién de trenes continuos de sefales o la
deteccién de la posicién del vehiculo aéreo mediante triangulacion, se consideran técnicas bien conocidas y ampliamente
utilizadas, por lo que no supondrian ningun elemento de significacion inventiva respecto a lo divulgado en DO1.

Por lo tanto, la reivindicaciéon 1 no cumpliria con el requisito de actividad inventiva establecido en el Articulo 8.1 de la Ley
11/1986, de Patentes.

Reivindicacién independiente 3:

Esta reivindicacion se refiere a un dispositivo inhibidor que comprende una unidad apuntadora y una unidad inhibidora,
conectada ésta a una unidad procesadora y un sensor 6ptico del mismo modo que se ha comentado para la reivindicacién 1.
Por lo tanto, teniendo en cuenta las mismas consideraciones que para la reivindicacion 1, el objeto de esta reivindicacion
también careceria de actividad inventiva a la luz de lo descrito en DO1 (Art. 8.1 LP).

Reivindicacion independiente 5:

El documento D01 describe una unidad procesadora como la de la reivindicacion 1 que recibe sefiales de un sensor 6ptico y
calcula la trayectoria de un objeto detectado. Si bien el documento D01 no detalla que dicho calculo se realice mediante
triangulacion, se considera que ésta es una de las técnicas que un experto en la materia consideraria dentro de las
habituales a la hora de calcular la posicién de un objeto a partir de varias imagenes.

De este modo, la reivindicacién 5 careceria de actividad inventiva a la luz de lo descrito en DO1 (Art. 8.1 LP).

Reivindicaciones independientes 7 vy 8:

Estas reivindicaciones se refieren a una unidad apuntadora que recibe datos asociados a la trayectoria y velocidad de un
vehiculo detectado, y a un sensor 6ptico que observa el espacio aéreo y detecta la presencia de un vehiculo aéreo.
Teniendo en cuenta los razonamientos expuestos para la reivindicacion 1, mutatis mutandis, las reivindicaciones 7 y 8
tampoco tendrian actividad inventiva (Art. 8.1 LP).
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Reivindicaciones dependientes 2, 4 y 6:

Estas reivindicaciones no parecen presentar caracteristicas adicionales o alternativas diferentes que les confieran actividad
inventiva frente a lo ya descrito en D01. En particular, respecto a la reivindicaciéon 4, este documento describe que la sefial
inhibidora es una luz laser (véase el elemento 460 en la figura 13).

El resto de caracteristicas reivindicadas se consideran o bien incluidas en los documentos citados o bien serian cuestiones
practicas que resultarian obvias para un experto en la materia a la vista de dichos documentos.

Asi, las reivindicaciones 2, 4 y 6 también carecerian de actividad inventiva (Art. 8.1 LP).
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