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DESCRIPCIÓN 
 
Monitorización 
 
Campo tecnológico 5 
 
Las realizaciones de la presente invención se refieren a la monitorización de un escenario. En concreto, se refieren a 
la monitorización automatizada de un escenario. 
 
Antecedentes 10 
 
Los sistemas de monitorización actuales, tales como sistemas de vigilancia, pueden comprender una o más cámaras 
para grabar en vídeo, con o sin grabación de audio, conectadas a través de cables o de manera inalámbrica a un 
concentrador que almacena o permite almacenar los datos grabados del escenario. En algunos ejemplos, un 
operario puede ser capaz de utilizar el concentrador para programar la configuración de las cámaras y/o del 15 
concentrador. Por ejemplo, el documento US2006/0099969A1 divulga un sistema que utiliza dispositivos de 
localización basados en GPS para monitorizar a gente y/o vehículos dependiendo de su ubicación. 
 
Breve sumario 
 20 
De acuerdo con varios, aunque no necesariamente todos los ejemplos de la divulgación, se proporciona un método 
según cualquiera de las reivindicaciones 1-13. 
 
De acuerdo con varios, aunque no necesariamente todos los ejemplos de la divulgación, se proporciona un aparato 
según la reivindicación 14. 25 
 
De acuerdo con varios, aunque no necesariamente todos los ejemplos de la divulgación, se proporciona un aparato 
que comprende: al menos un procesador; y al menos una memoria que incluye un código de programa informático, 
estando configurados la al menos una memoria y el código de programa informático para hacer que el aparato, con 
el al menos un procesador, lleve a cabo por lo menos un método según cualquiera de las reivindicaciones 1-13. 30 
 
De acuerdo con varios, aunque no necesariamente todos los ejemplos de la divulgación, se proporciona un código 
de programa informático que, cuando lo lleva a cabo al menos un procesador, hace que se lleve a cabo un método 
de al menos una de las reivindicaciones 1-13. De acuerdo con varios, aunque no necesariamente todos los ejemplos 
de la divulgación, se proporciona un programa informático que, cuando se ejecuta en un ordenador, lleva a cabo: un 35 
método según cualquiera de las reivindicaciones 1-13. 
 
De acuerdo con varios, aunque no necesariamente todos los ejemplos de la divulgación, se proporciona un método 
que comprende: ubicar un primer artefacto móvil en un espacio del escenario monitorizado, para así definir al menos 
parcialmente la forma y posición de un límite virtual implementado por ordenador en un espacio de monitorización 40 
correspondiente; generar la implementación del límite virtual implementado por ordenador en el espacio de 
monitorización correspondiente al espacio del escenario monitorizado; procesar los datos recibidos desde los 
sensores del espacio del escenario monitorizado para permitir la creación de un episodio de respuesta, que 
responde a un cambio en al menos una parte del espacio del escenario monitorizado con respecto al límite virtual 
implementado por ordenador en el espacio de monitorización correspondiente; reconocer un traspaso desde el 45 
primer artefacto móvil hasta un segundo artefacto móvil; ubicar el segundo artefacto móvil en el espacio del 
escenario monitorizado para definir al menos parcialmente un nuevo límite virtual implementado por ordenador en el 
espacio de monitorización correspondiente; y procesar los datos recibidos desde los sensores del espacio del 
escenario monitorizado para permitir la creación de un episodio de respuesta, que responde a un cambio en al 
menos una parte del espacio del escenario monitorizado con respecto al nuevo límite virtual implementado por 50 
ordenador en el espacio de monitorización correspondiente. 
 
De acuerdo con varias, aunque no necesariamente todas las realizaciones de la invención, se proporcionan 
ejemplos según las reivindicaciones adjuntas. 
 55 
Breve descripción 
 
Para una mejor comprensión de los diversos ejemplos que son útiles para comprender la breve descripción, a 
continuación se hará referencia, únicamente a modo de ejemplo, a los dibujos adjuntos, en los que: 
 60 

la figura 1 ilustra esquemáticamente un ejemplo de un sistema; 
la figura 2 ilustra un ejemplo de una máquina de estados; 
la figura 3 ilustra un ejemplo de un módulo de procesamiento; 
la figura 4 ilustra un ejemplo de un mecanismo de suministro para un programa informático; 
la figura 5 ilustra un ejemplo de un artefacto móvil; 65 
las figuras 6A-D ilustran el funcionamiento del sistema; 
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las figuras 7A-7C ilustran la definición/redefinición de los límites virtuales implementados por ordenador utilizando 
un artefacto móvil; 
las figuras 8A-8C ilustran la definición del límite virtual implementado por ordenador utilizando un traspaso entre 
artefactos móviles; 
la figura 9 ilustra un ejemplo de un método. 5 

 
Definiciones 
 
En este documento, el término "maniobra", cuando se utiliza como sustantivo en relación con un artefacto móvil, se 
refiere a un cambio en la posición del artefacto móvil a lo largo del tiempo y, cuando se utiliza como sustantivo en 10 
relación con varios artefactos móviles, se refiere a sus posiciones relativas en un momento en el tiempo o a un 
cambio en las posiciones o posiciones relativas de uno o más de los artefactos móviles a lo largo del tiempo. Si se 
considera que un conjunto de coordenadas espaciales define una posición en un momento en particular, se define 
una maniobra con varios conjuntos diferentes de coordenadas espaciales para uno o más artefactos móviles que 
definen distintas posiciones en el espacio. El término "maniobrar", cuando se utiliza como verbo o adjetivo, se refiere 15 
a la eficacia de una maniobra. 
 
En este documento, un "artefacto móvil" es un transporte, vehículo u otro medio de transporte. 
 
En este documento, un "espacio del escenario monitorizado" o "espacio del escenario" o "escenario" es un espacio 20 
tridimensional que está siendo monitorizado. 
 
En este documento, un "espacio de monitorización" es un espacio tridimensional virtual que se corresponde con el 
espacio del escenario monitorizado y dentro del que se define un límite virtual implementado por ordenador. 
 25 
En este documento, un "límite virtual implementado por ordenador" es un límite en el espacio de monitorización, que 
es un espacio virtual implementado por ordenador. 
 
En este documento, un "episodio" es un suceso. 
 30 
En este documento, un "episodio de respuesta" es un suceso producido en respuesta a un cambio detectado en el 
espacio del escenario monitorizado. 
 
Descripción detallada 
 35 
El sistema 100 descrito es un sistema que monitoriza al menos un escenario 140. Un escenario 140 es un espacio 
donde puede suceder un episodio. El escenario 140 también puede denominarse consecuentemente espacio del 
escenario monitorizado 140. El funcionamiento del sistema 100 puede ser controlado por uno o más artefactos 
móviles que maniobran dentro del espacio del escenario monitorizado 140. Por ejemplo, uno o más artefactos 
móviles pueden definir al menos un límite virtual 144 implementado por ordenador que sea monitorizado por el 40 
sistema 100. 
 
La figura 1 ilustra esquemáticamente un sistema 100 que comprende: uno o más sensores 110, configurados para 
grabar los datos 112 de sensor de un escenario 140; un módulo de procesamiento 120, configurado para grabar los 
datos 112 de sensor grabados en el escenario 140, para así reconocer automáticamente los episodios que se 45 
producen en el escenario 140 y automáticamente tomar decisiones como consecuencia de dicho reconocimiento; y 
un módulo de comunicación 130, configurado para informar, cuando el módulo de procesamiento 120 toma una 
decisión de la que hay que informar. 
 
Algunos, aunque no necesariamente todos los episodios que son reconocidos pueden referirse a un objeto 152 o a 50 
un objeto 152 en particular del escenario 140. Un objeto puede ser un objeto inanimado, un animal, una persona o 
una persona en particular que esté en el escenario 140. En algunos, aunque no necesariamente en todos los 
ejemplos del sistema 100, el sistema 100 es un sistema de reconocimiento en tiempo real y, si hubiera un 
reconocimiento y decisión automáticos, se producirían sustancialmente al mismo tiempo que se graban los datos 
112 de sensor. 55 
 
El sistema 100 puede permitir que un usuario controle la monitorización, por ejemplo, desde dentro del escenario 
140. El sistema 100 puede permitir que un usuario controle el reconocimiento y/o una consecuencia del 
reconocimiento, por ejemplo, a través del movimiento del usuario u otro objeto de control 150 dentro del escenario. 
El objeto de control 150 puede ser parte de una persona que está en el escenario 140 o de un objeto portado por 60 
una persona, o puede ser un artefacto 200 móvil que está en el escenario 140. 
 
Entre los ejemplos de acciones realizadas, puede haber la generación de una alerta o notificación. 
 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el sistema 100 puede comprender varios aparatos 65 
diferentes. Por ejemplo, los sensores 110 pueden estar alojados en uno o más aparatos separados, el módulo de 
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procesamiento 120 puede estar alojado en uno o más aparatos y el módulo de comunicación 130 puede estar 
alojado en uno o más aparatos. Cuando un componente o componentes del sistema 100 están alojados en aparatos 
diferentes, dichos aparatos pueden ser locales o remotos entre sí, y cuando son remotos se pueden comunicar, por 
ejemplo, a través de una red. 
 5 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el sistema 100 puede estar alojado en un único 
aparato. 
 
Los sensores 110 están configurados para grabar o permitir la grabación de los datos 112 de sensor del escenario 
140. 10 
 
Un escenario 140 puede comprender componentes estáticos que, por ejemplo, tengan posiciones fijas relativas, tal 
como, por ejemplo, objetos estáticos. Estos objetos estáticos tienen diferentes posiciones estáticas en el espacio 
tridimensional del escenario (espacio del escenario). Un escenario 140 puede comprender componentes que se 
muevan, tales como, por ejemplo, un objeto móvil. Un objeto móvil adopta diferentes posiciones en el espacio del 15 
escenario a lo largo del tiempo. La referencia al ‘escenario’ en relación con diferentes datos 112 de sensor o 
diferentes tiempos implica una continuidad de los componentes estáticos del escenario 140 que se detectan, pero no 
necesariamente implica una continuidad de ciertos o todos los componentes dinámicos, aunque sí puede ocurrir. 
 
La grabación de los datos 112 de sensor puede comprender solo la grabación temporal, o puede comprender una 20 
grabación permanente, o puede comprender ambas, la grabación temporal y permanente. La grabación temporal 
implica la grabación de datos de manera temporal. Esto, por ejemplo, puede producirse durante la detección, 
producirse en cualquier memoria dinámica, producirse en una memoria intermedia, tal como una memoria intermedia 
circular, un registro, una caché o similares. La grabación permanente implica que los datos estén en forma de 
estructura de datos direccionable, que es recuperable desde un espacio de memoria direccionable y, por lo tanto, 25 
puede almacenarse y recuperarse hasta que se elimine o sobrescriba, aunque el almacenamiento a largo plazo 
puede producirse, o no. 
 
Los sensores 110 pueden configurarse para transducir ondas propagantes, tales como ondas de sonido y/u ondas 
de luz, en señales eléctricas que codifican los datos de ondas propagantes desde el escenario 140 como datos 112 30 
de sensor. 
 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, uno o más de los sensores 110 están fijados en el 
espacio con respecto al espacio del escenario 140. En otros ejemplos, que pueden ser los mismos o ejemplos 
distintos, uno o más de los sensores 110 son móviles o se mueven con respecto al espacio del escenario 140. Por 35 
ejemplo, uno o más de los sensores 110 pueden formar parte de algunos, todos o ninguno del uno o más artefactos 
200 móviles. 
 
En algunas, aunque no necesariamente en todas las realizaciones, los sensores 110 son o comprenden sensores 
114 de imagen. Un ejemplo de un sensor 114 de imagen es un sensor de imagen digital que está configurado para 40 
funcionar como una cámara. Dicha cámara puede funcionar para grabar imágenes estáticas y/o imágenes de vídeo. 
 
En algunas, aunque no necesariamente en todas las realizaciones, las cámaras pueden configurarse de manera 
estereoscópica u otra disposición distribuida en el espacio, de modo que el escenario 140 se observa desde distintas 
perspectivas. Esto puede permitir la creación de una imagen tridimensional y/o procesamiento para establecer la 45 
profundidad, por ejemplo, a través del efecto Parallax. 
 
En algunas, aunque no necesariamente en todas las realizaciones, los sensores 110 son o comprenden sensores 
116 de audio. Un ejemplo de un sensor 116 de audio es un micrófono o micrófonos. Los micrófonos pueden 
configurarse de manera estereoscópica u otra disposición distribuida en el espacio, tal como una serie de 50 
micrófonos, de modo que se obtienen registros del escenario 140 desde diferentes perspectivas. Esto puede 
posibilitar el procesamiento de audio espacial tridimensional, lo que permite la ubicación del audio dentro del 
escenario 140. 
 
En algunas, aunque no necesariamente en todas las realizaciones, los sensores son o comprenden sensores 118 de 55 
profundidad. Un sensor 118 de profundidad puede comprender un transmisor y un receptor. El transmisor transmite 
una señal (por ejemplo, una señal que un humano no pueda detectar, tal como ultrasonido o una luz infrarroja) y el 
receptor recibe la señal reflejada. Con el uso de un solo transmisor y un solo receptor puede conseguirse cierta 
información de profundidad a través de la medición del tiempo de vuelo desde la transmisión hasta la recepción. 
Puede conseguirse una mejor resolución utilizando más transmisores y/o más receptores (diversidad espacial). En 60 
un ejemplo, el transmisor está configurado para "pintar"·el escenario 140 con luz, preferentemente luz invisible, tal 
como luz infrarroja, con un patrón que depende del espacio. La detección de un patrón determinado por parte del 
receptor permite encuadrar espacialmente el escenario 140. La distancia con la parte espacialmente encuadrada del 
escenario 140 puede determinarse mediante el tiempo de vuelo y/o estereoscopia (si el receptor está en una 
posición estereoscópica con respecto al transmisor). 65 
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Estos ejemplos "pasivos" o "no activos" de detección de profundidad son pasivos y únicamente reflejan la luz 
incidente o las ondas de sonido emitidas por un transmisor. Sin embargo pueden utilizarse adicional o 
alternativamente ejemplos "activos" que requieren actividad en el objeto detectado. 
 
En el ejemplo ilustrado, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el módulo de procesamiento 120 5 
comprende un submódulo de memoria 122, un submódulo de procesamiento 124, un submódulo de reconocimiento 
126 y un submódulo de control 128. Aunque los "módulos" se describen e ilustran de manera separada, estos 
pueden, aunque no tienen que estar separados o combinados en distintas combinaciones. Por ejemplo, el 
submódulo de procesamiento 124, el submódulo de reconocimiento 126 y el submódulo de control 128 pueden 
funcionar con la misma circuitería o mediante el control del mismo programa informático. De manera alternativa, uno 10 
o más del submódulo de procesamiento 124, el submódulo de reconocimiento 126 y el submódulo de control 128 
pueden funcionar mediante circuitería especializada o un programa informático especializado. Los submódulos 
pueden funcionar utilizando un software, un hardware especializado o una mezcla de hardware y software 
programados. 
 15 
El submódulo de memoria 122 puede utilizarse para almacenar los datos del sensor sin procesar y/o los datos 112 
de sensor procesados (datos del escenario), de los programas informáticos, de los modelos del espacio del 
escenario y otros datos utilizados por el módulo de procesamiento 120, aunque otros submódulos pueden disponer 
de sus propias memorias. 
 20 
El submódulo de procesamiento 124 puede configurarse para procesar los datos 112 de sensor y determinar los 
datos del escenario que son significativos del escenario 140. 
 
El submódulo de procesamiento 124 puede configurarse para llevar a cabo el procesamiento de imágenes, donde 
los datos del sensor 110 comprenden datos de imágenes de una cámara o cámaras 114. El submódulo de 25 
procesamiento 124 puede configurarse para llevar a cabo el procesamiento de audio, donde los datos del sensor 
110 comprenden datos de audio de un micrófono o micrófonos 116. 
 
El submódulo de procesamiento 124 puede configurarse para llevar a cabo automáticamente una o más de las 
siguientes tareas mediante el uso de los datos 112 de sensor, para así crear datos del escenario que tengan un 30 
significado potencial del escenario 140: 
 

utilizar la visión electrónica (informática) para realizar una o más de las siguientes tareas: 
 
detectar un objeto o persona (móvil o estacionaria), clasificar un objeto o persona (móvil o estacionaria), y/o 35 
localizar un objeto o persona (móvil o estacionaria); 

 
utilizar el análisis espacial para realizar una o más de las siguientes tareas: 

 
ubicar un objeto (móvil o estacionario) en el espacio del escenario, utilizando la determinación de 40 
profundidad; y/o 

 
crear un mapa del espacio del escenario; y/o 
utilizar el análisis de comportamiento para describir un episodio que se produzca en el escenario 140 como 
símbolo potencialmente significativo. 45 

 
Un ejemplo de procesamiento de imágenes es un análisis del "histograma de las características de gradiente", que 
crea una distribución de los gradientes de intensidad o direcciones del borde de una imagen. La imagen puede 
dividirse en pequeñas regiones (celdas) conectadas y, para cada celda, se crea un histograma de direcciones de 
gradiente u orientaciones de borde de cada píxel de dentro de la celda. La combinación de estos histogramas 50 
representa entonces un descriptor. 
 
Un ejemplo de procesamiento de audio es la determinación de los "coeficientes cepstrales en las frecuencias de 
Mel", procesamiento de audio espacial que utiliza, por ejemplo, técnicas de formación de haces de audio, 
reconocimiento o clasificación de los episodios de audio, reconocimiento o verificación del interlocutor o 55 
reconocimiento del discurso. 
 
La detección del movimiento puede conseguirse, por ejemplo, utilizando la diferenciación con respecto a un modelo 
de fondo (sustracción de fondo) o con respecto a una imagen previa (diferenciación temporal), o utilizando cualquier 
otro enfoque, tal como el análisis del flujo óptico que utiliza un enfoque vectorial. 60 
 
La clasificación de los objetos puede conseguirse, por ejemplo, utilizando un análisis basado en la forma y/o un 
análisis basado en el movimiento. 
 
La clasificación de una persona puede ser la clasificación de que un objeto es un humano, o la clasificación de que 65 
un objeto es un humano en particular (identificación). La identificación puede conseguirse utilizando un atributo o una 
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combinación de atributos que identifiquen de manera exclusiva una persona dentro del grupo de posibles personas. 
Entre los ejemplos de atributos se incluyen: características biométricas que son o pueden ser específicas de una 
persona, tal como su cara o su voz: su forma y tamaño; su comportamiento. 
 
La localización de un objeto puede conseguirse marcando los objetos y grabando la posición del objeto marcado 5 
dentro del escenario 140. Puede ser necesario que el algoritmo se enfrente a uno o más de los siguientes episodios: 
entrada de un objeto al escenario 140; salida de un objeto del escenario 140; reentrada de un objeto al escenario 
140; obstrucción de un objeto; combinación de un objeto. En la técnica se conoce cómo afrontar estos episodios. 
 
La localización del objeto puede utilizarse para determinar cuándo cambia un objeto o una persona. Por ejemplo, la 10 
localización del objeto sobre una macroescala permite crear un marco de referencia que se mueva con el objeto. 
Dicho marco de referencia puede utilizarse después para localizar los cambios que suceden con el tiempo, en 
cuanto a la forma del objeto, mediante el uso de diferenciación temporal con respecto al objeto. Esto puede utilizarse 
para detectar los movimientos humanos a pequeña escala, tales como gestos, el movimiento de las manos o el 
movimiento facial. Estos son movimientos del usuario independientes del escenario (solo) con respecto al usuario. 15 
 
El sistema puede localizar una pluralidad de objetos y/o puntos en relación con el cuerpo de una persona, por 
ejemplo, una o más articulaciones del cuerpo de una persona. En algunos ejemplos, el sistema 100 puede llevar a 
cabo una localización esquelética del cuerpo completo de una persona. 
 20 
En el reconocimiento de gestos y otros rasgos, el sistema 100 puede utilizar la localización de uno o más objetos y/o 
puntos en relación con el cuerpo de una persona. 
 
El análisis del comportamiento requiere la descripción de un episodio que se produzca en el escenario 140 utilizando 
una simbología significativa. Un episodio puede ser algo que ocurra en un caso espacio-temporal, o puede ser una 25 
secuencia espacio-temporal (un patrón de casos espacio-temporales a lo largo del tiempo). Un episodio puede 
referirse al movimiento de un objeto (o persona) o a la interacción de una persona y un objeto. 
 
En algunas, aunque no necesariamente en todas las implementaciones, un episodio puede representarse por un 
supuesto símbolo definido en términos de parámetros, determinados a partir del análisis de visión electrónica 30 
(informática) y/o del análisis espacial. Estos parámetros codifican cierta cantidad o más información de lo que está 
ocurriendo, dónde está ocurriendo, cuándo está ocurriendo y quién lo está haciendo. 
 
El submódulo de reconocimiento 126 está configurado para reconocer un supuesto símbolo, que codifica un episodio 
en el escenario 140, como símbolo significativo asociado a un significado en particular. 35 
 
El submódulo de reconocimiento 126 puede configurarse para reconocer un supuesto símbolo, definido en términos 
de parámetros determinados a partir del análisis de visión electrónica (informática) y/o del análisis espacial, y 
producido por el submódulo de procesamiento 124 disponiendo de un significado. El submódulo de reconocimiento 
126, por ejemplo, puede almacenar o acceder a una base de datos de símbolos de referencia significativos, y puede 40 
valerse de una prueba de similitud para determinar si un supuesto símbolo es "similar" a un símbolo significativo. 
 
El submódulo de reconocimiento 126 puede configurarse como un motor de inferencia electrónica (informática) u 
otro motor de reconocimiento, tal como una red neuronal artificial o agrupación en el espacio del parámetro. El 
submódulo de reconocimiento 126, en algunos ejemplos, puede prepararse, mediante un aprendizaje supervisado, 45 
para reconocer los símbolos significativos similares a los símbolos de referencia. 
 
El submódulo de control 128 responde a la determinación de que se haya producido un episodio significativo en el 
escenario 140 dependiendo del episodio: 
 50 

a) si el supuesto símbolo es similar a un símbolo de respuesta, el episodio significativo es un episodio "de 
respuesta", y el submódulo de control 126 lleva a cabo una acción de respuesta. 

 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, la acción realizada la puede programar un usuario. 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, la programación puede producirse a través del 55 
movimiento del usuario u otro objeto de control 150 dentro del escenario. Entre los ejemplos de acciones realizadas, 
puede haber la generación de una alerta o notificación. 
 
La alerta o notificación puede proporcionarse a través del módulo de comunicación 130. El módulo de comunicación 
130 puede comunicarse de manera inalámbrica, por ejemplo, a través de ondas de radio o a través de una conexión 60 
por cable con un aparato local o remoto. Entre los ejemplos de dichos aparatos se incluyen, aunque no se limitan a, 
pantallas, televisiones, aparatos de salida de audio, dispositivos personales, tales como teléfonos móviles u 
ordenadores personales, un proyector u otro aparato de salida del usuario. 
 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el símbolo de respuesta puede programarlo un 65 
usuario. Por ejemplo, un usuario puede programar o enseñar un episodio significativo que esté representado por un 
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símbolo de respuesta significativo. El símbolo de respuesta creado por el usuario puede añadirse a la base de datos 
de los símbolos de referencia, o de otra forma utilizarse para reconocer un supuesto símbolo como símbolo 
significativo. En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, la programación puede producirse a 
través del movimiento del usuario dentro del escenario 140. Entre los ejemplos de episodios significativos que están 
representados por símbolos significativos se incluyen acciones o movimientos realizados en particular, tales como 5 
gestos de entrada de un usuario. 
 
La acción de una única persona o la acción colectiva de varias personas puede utilizarse como símbolo de 
respuesta. En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, pueden utilizarse como símbolos de 
respuesta una entrada del usuario de gesto en particular o un grupo de entradas del usuario de gesto. 10 
 

b) Si el supuesto símbolo es similar a un símbolo de control, el episodio significativo es un episodio "de control", y 
el submódulo de control 126 posibilita el control de la monitorización y/o el control de la respuesta. 

 
Por ejemplo, un usuario puede programar o enseñar un símbolo de respuesta significativo que se añada a la base de 15 
datos de los símbolos de referencia. En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, la programación 
puede producirse a través del movimiento de un objeto de control 150, por ejemplo, un usuario o artefacto móvil 
dentro del escenario 140. 
 
Por ejemplo, un usuario puede programar o enseñar una acción realizada cuando el supuesto símbolo coincide con 20 
un símbolo de respuesta. Entre los ejemplos de acciones realizadas, puede haber la generación de una alerta o 
notificación. 
 
El funcionamiento del módulo de procesamiento 120 puede entenderse además gracias a la figura 2, que ilustra una 
máquina de estados 20 para el módulo de procesamiento 120. La máquina de estados 20 tiene un estado de 25 
monitorización 21, un estado de control 22 y un estado de respuesta 23 automática. 
 
En el estado de monitorización 21, los sensores 110 proporcionan datos 112 de sensor, y el submódulo de 
procesamiento 124 procesa automáticamente los datos 112 de sensor (vídeo y/o audio y/o profundidad) para crear 
datos del escenario que tengan un posible significado. El submódulo de reconocimiento 126 procesa 30 
automáticamente los datos del escenario para identificar el significado real entre los datos del escenario, es decir, los 
símbolos significativos.  
 
Los símbolos significativos son predeterminados, es decir, son acciones que han ocurrido que determinan un 
símbolo antes de su reconocimiento. Sin embargo, no debería considerarse que el término "predeterminado" 35 
signifique exacto o fijo. El símbolo utilizado para la coincidencia de similitudes simplemente tiene una determinación 
previa, que puede evolucionar dinámicamente o fijarse. 
 
Si el submódulo de reconocimiento 126 determina que se ha producido un episodio significativo en el escenario 140, 
el submódulo de control 126 responde automáticamente dependiendo del episodio. Si el episodio significativo es un 40 
episodio "de respuesta", entonces la máquina de estados 20 pasa al estado de respuesta 23 y el submódulo de 
control 126 lleva a cabo una acción de respuesta. La acción de respuesta puede relacionarse con el episodio de 
respuesta. Si el episodio es un episodio "de control", entonces la máquina de estados 20 pasa al estado de control 
22 y se posibilita el control de la monitorización y/o de la respuesta. Esta habilitación puede realizarse en relación 
con el estado de control 22. 45 
 
La acción de una única persona o la acción colectiva de varias personas puede utilizarse como símbolo "de control". 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, puede utilizarse una entrada del usuario de gesto en 
particular como símbolo de control. 
 50 
En algunos ejemplos, en el reconocimiento de gestos, el sistema 100 puede localizar uno o más objetos y/o puntos 
en relación con el cuerpo de una persona. Por ejemplo, en el reconocimiento de gestos, el sistema 100 puede llevar 
a cabo una localización esquelética del cuerpo completo de una persona. 
 
La implementación del módulo de procesamiento 120 o de parte del módulo de procesamiento 120 puede ser la 55 
circuitería del controlador. La circuitería del controlador 120 puede implementarse solo en el hardware, en ciertos 
aspectos en el software, incluyendo solo el firmware, o puede implementarse en una combinación del hardware y el 
software (incluyendo el firmware). 
 
Tal y como se ilustra en la figura 3, el controlador 120 puede implementarse utilizando las instrucciones que permiten 60 
la funcionalidad del hardware, por ejemplo, utilizando instrucciones de programa informático 322 ejecutables con un 
procesador 310 de uso general o especializado que puede almacenarse en un medio de almacenamiento legible por 
ordenador (disco, memoria, etc.) para ejecutarlas por medio de dicho procesador 310. 
 
El procesador 310 está configurado para leer desde y escribir en la memoria 320. El procesador 310 también puede 65 
comprender una interfaz de salida a través de la que el procesador 310 emite los datos y/o las órdenes y una interfaz 
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de entrada a través de la que el procesador 310 recibe los datos y/o las órdenes. 
 
La memoria 320 almacena un programa informático 322 que comprende instrucciones de programa informático 
(código de programa informático), que controlan el funcionamiento del módulo de procesamiento 120 cuando se 
cargan en el procesador 310. Las instrucciones de programa informático del programa informático 322 proporcionan 5 
la lógica y las rutinas que posibilitan que el módulo de procesamiento lleve a cabo los métodos comentados 
referentes a las figuras. El procesador 310, al leer la memoria 320, es capaz de cargar y ejecutar el programa 
informático 322. 
Por lo tanto, el sistema 100 puede comprender un aparato 120 que comprenda: 
 10 

al menos un procesador 310; y al menos una memoria 320 que incluya un código de programa informático 322, 
estando configurados la al menos una memoria 320 y el código de programa informático 322, junto con el al 
menos un procesador 310, para hacer que el aparato 120 lleve a cabo, al menos, uno o más bloques 124, 126, 
128 de la figura 1 y/o uno o más de los bloques de la figura 8. 

 15 
Como se ilustra en la figura 4, el programa informático 322 puede llegar hasta dicho aparato a través de cualquier 
mecanismo de suministro 324 adecuado. El mecanismo de suministro 324 puede ser, por ejemplo, un medio de 
almacenamiento no transitorio legible por ordenador, un producto de programa informático, un dispositivo de 
memoria, un medio de grabación, tal como un disco compacto de memoria de solo lectura (CD-ROM) o disco versátil 
digital (DVD), un artículo de fabricación que represente el programa informático 322. El mecanismo de suministro 20 
puede ser una señal configurada para transferir de manera fiable el programa informático 322, tal como una onda 
electromagnética modulada o señal eléctrica digitalmente codificada. El aparato 120 puede propagar o transmitir el 
programa informático 322 como señal de datos informáticos. 
 
A pesar de que la memoria 320 se ilustra como único componente/circuitería, puede implementarse como uno o más 25 
componentes/circuitería separados, algunos de los cuales pueden integrarse/quitarse y/o pueden proporcionar un 
almacenamiento permanente/semipermanente/dinámico o caché. 
 
A pesar de que el procesador 310 se ilustra como único componente/circuitería, puede implementarse como uno o 
más componentes/circuitos separados, algunos de los cuales pueden integrarse/quitarse. El procesador 310 puede 30 
ser un procesador de un solo núcleo o multinúcleo. 
 
Debería entenderse que las referencias a "medio de almacenamiento legible por ordenador", "producto de programa 
informático", "programa informático de ordenador concretamente incorporado", etc., o a un "controlador", 
"ordenador", "procesador", etc., abarcan no solo ordenadores que presenten diversas estructuras, tales como 35 
estructuras de procesador único/multiprocesador y estructuras secuenciales (Von Neumann)/paralelas, sino también 
circuitos especializados, tales como matrices de puertas programables por campo (FPGA), circuitos para 
aplicaciones específicas (ASIC), dispositivos de procesamiento de señales y otra circuitería de procesamiento. 
Debería entenderse que las referencias a programas informáticos, instrucciones, códigos, etc., abarcan el software 
para un procesador programable o firmware, tal como, por ejemplo, el contenido programable de un dispositivo 40 
hardware, ya sean instrucciones para un procesador o ajustes de configuración para un dispositivo de función 
específica, una matriz de puertas o dispositivo lógico programable, etc. 
 
Según se usa en la presente solicitud, el término "circuitería" se refiere a todos de los siguientes: 
 45 

a) implementaciones de solo circuito de hardware (tales como implementaciones solo en circuitería analógica y/o 
digital) y 
b) combinaciones de circuitos y software (y/o firmware), tales como (según proceda): i) una combinación de 
procesador(es) o ii) partes de procesador(es)/software (incluyendo procesador(es) digital(es) de señal)), software 
y memoria(s) que trabajan juntos para hacer que un aparato, tal como un teléfono móvil o servidor, lleve a cabo 50 
varias funciones) y 
(c) circuitos, tales como un/unos microprocesador(es) o una parte de un/unos microprocesador(es), que 
requieren software o firmware para funcionar, incluso si el software o firmware no está presente de forma física. 

 
Esta definición de "circuitería" se aplica a todos los usos de este término en la presente aplicación, incluyendo en 55 
cualquier reivindicación. Como ejemplo adicional, según se usa en la presente solicitud, el término "circuitería" 
también abarcaría una implementación de simplemente un procesador (o varios procesadores) o una parte de un 
procesador y su (o sus) software y/o firmware adjunto. El término "circuitería" también abarcaría, por ejemplo y si 
procediera con respecto al elemento de la reivindicación en particular, un circuito integrado de banda base o circuito 
integrado de procesador de aplicaciones para un teléfono móvil o circuito integrado similar en un servidor, un 60 
dispositivo de red celular u otro dispositivo de red. 
 
Los bloques 124, 126, 128 ilustrados en la figura 1 y/o los bloques ilustrados en la figura 9 pueden representar las 
etapas de un método y/o secciones de código del programa informático 322. La ilustración con un orden particular de 
los bloques no implica necesariamente que se requiera o se prefiera un orden de los bloques, y el orden y 65 
disposición de los bloques puede variar. Además, puede ser posible omitir algunos bloques. 
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En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el objeto de control 150 puede ser un usuario, por 
ejemplo, una persona 150 en el escenario 140. En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, que 
pueden ser los mismos o ejemplos distintos, el objeto de control 150 puede ser uno o más artefactos 200 móviles. 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el artefacto 200 móvil puede ser una aeronave. Un 5 
ejemplo de un artefacto 200 móvil es un "dron". Un dron es un artefacto radiocontrolado no pilotado. Un dron 
aeronave es una aeronave radiocontrolada no pilotada. 
 
La figura 5 ilustra un ejemplo de un dron 200. En este ejemplo, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el 
dron es un dron aeronave. El dron aeronave 200 comprende un sistema de propulsión 202 para mover el dron 10 
aeronave 200 en tres dimensiones. 
 
La ubicación o reubicación del dron aeronave puede llevarla a cabo el usuario, manualmente o a través de control 
por voz, de manera semiautónoma o autónoma. La posición del dron aeronave 200 puede estar definida, en algunos 
ejemplos, únicamente por la posición, en otros ejemplos, únicamente por la orientación, y en otros ejemplos tanto 15 
por la posición como por la orientación. Así, en algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, el dron 
aeronave puede ser autónomo, semiautónomo o controlado totalmente por el usuario para cambiar de posición 
tridimensional y/o una orientación tridimensional. 
 
El término "totalmente autónomo", cuando se utiliza para describir una función, significa que el artefacto puede 20 
realizar la función de acuerdo con reglas predefinidas sin necesitar ninguna entrada de usuario en tiempo real. El 
controlador en tiempo real está completamente basado en reglas. 
 
El término "semiautónomo", cuando se utiliza para describir una función, significa que el artefacto puede realizar la 
función de acuerdo con reglas predefinidas, pero adicionalmente requiere ciertas entradas de usuario en tiempo real. 25 
El control en tiempo real no está totalmente basado en reglas ni totalmente basado en el control del usuario. 
 
El término "autónomo" abarca los términos "totalmente autónomo" y "semiautónomo". Si una característica se 
describe como "autónoma", puede ser "totalmente autónoma" o "semiautónoma". 
 30 
El dron aeronave 200 puede comprender adicionalmente un sistema de estabilidad de la posición 204 autónomo. El 
sistema de estabilidad de la posición 204 autónomo controla el sistema de propulsión 202 para mantener el dron 
aeronave 200 en una posición tridimensional en particular. La posición tridimensional mantenida puede ser, por 
ejemplo, una posición absoluta definida en un sistema de coordinadas fijado a la Tierra, o la posición tridimensional 
mantenida puede ser, por ejemplo, una posición relativa definida en un sistema de coordinadas que se mueve, por 35 
ejemplo, con un objeto localizado 152 en el espacio del escenario monitorizado 140. El objeto localizado 152 puede 
ser, por ejemplo, otro dron aeronave 200. 
 
El dron aeronave 200 puede comprender adicionalmente un sistema de estabilidad de la orientación 206 autónomo. 
El sistema de estabilidad de la orientación 206 autónomo controla el sistema de propulsión 202 para mantener el 40 
dron aeronave 200 en una orientación tridimensional en particular. La orientación tridimensional mantenida puede 
ser, por ejemplo, una orientación absoluta definida en un sistema de coordinadas fijado a la Tierra, o la orientación 
tridimensional mantenida puede ser, por ejemplo, una orientación relativa definida en un sistema de coordenadas 
que se mueve, por ejemplo, con un objeto localizado 152 en el espacio del escenario monitorizado 140. El objeto 
localizado 152 puede ser, por ejemplo, otro dron aeronave 200. 45 
 
El dron aeronave 200 puede comprender, adicionalmente, un sistema de comunicaciones inalámbrico 208 para 
comunicarse con un módulo de comunicación 130 del sistema 100. 
 
El dron aeronave 200 puede comprender, opcionalmente, un sistema de navegación 210 para posibilitar la ubicación 50 
del dron aeronave 200 en tres dimensiones, por ejemplo, a través de una ubicación satélite u otra tecnología de 
ubicación. En algunos ejemplos, la posición del dron aeronave 200 se comunica al sistema 100. El sistema de 
navegación 210 también puede posibilitar la planificación de una ruta que siga el dron aeronave 200 y/o proporcionar 
una entrada en el sistema de estabilidad de la posición 204 y/o en el sistema de propulsión 202. 
 55 
El dron aeronave 200 puede comprender opcionalmente sensores cinemáticos 212 para posibilitar la detección de 
los cambios en la posición y/u orientación utilizando, por ejemplo, una brújula electrónica, giroscopios, 
magnetómetros y acelerómetros a lo largo de los diferentes ejes. Estos sensores cinemáticos 212 pueden 
proporcionar una entrada en el sistema de estabilidad de la posición 204 y/o en el sistema de estabilidad de la 
orientación 206. 60 
 
El dron aeronave 200 puede comprender, opcionalmente, al menos algunos sensores 110 configurados para 
monitorizar el espacio del escenario monitorizado 140. Los sensores 110 están configurados para grabar o permitir 
la grabación de los datos 112 de sensor del escenario 140. 
 65 
El dron aeronave 200 puede estar configurado para funcionar al aire libre. Por ejemplo, el dron aeronave 200 puede 
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estar configurado para funcionar con lluvia y viento. El dron aeronave puede ser impermeable. 
 
El dron aeronave 200 puede utilizarse, por ejemplo, para definir un límite virtual implementado por ordenador al aire 
libre, sobre una gran área de decenas, cientos o miles de metros y/o extenderse hasta una gran altitud. Esto puede 
ser particularmente útil en eventos al aire libre a gran escala, tales como conciertos, festivales, eventos deportivos, 5 
en áreas donde es necesario el control de la multitud o en áreas donde es necesaria la vigilancia. 
 
La figura 6 ilustra un ejemplo de funcionamiento del sistema 100. La parte A ilustra un escenario del mundo real 
dentro de un espacio tridimensional monitorizado por el sistema 100. El escenario 140 también puede denominarse 
espacio del escenario monitorizado 140. 10 
 
En el ejemplo de la figura 6, un artefacto 200 móvil, por ejemplo, un dron aeronave, está realizando una maniobra 
146 para definir al menos un límite virtual implementado por ordenador 144. 
 
En el ejemplo ilustrado, el artefacto 200 móvil está realizando una maniobra para definir un único límite virtual 15 
implementado por ordenador 144. La maniobra 148 comprende cualquier movimiento o serie de movimientos en una 
dimensión espacial, dos dimensiones espaciales o tres dimensiones espaciales, y puede adoptar cualquier forma. 
 
La parte C del ejemplo de la figura 6 ilustra una vista aérea del espacio del escenario monitorizado 140, en la que se 
ilustra el artefacto 200 móvil haciendo la maniobra 146 para definir el límite virtual implementado por ordenador 144. 20 
 
Como puede verse en las partes A y C de los ejemplos de la figura 6, la maniobra 146 tiene una posición que 
presenta coordenadas ortogonales cartesianas (xi(t), yi(t), zi(t)) del escenario 140 para cada objeto de entrada de 
usuario "i", en el tiempo "t". En este ejemplo, xi(t) se mide desde la izquierda, yi(t) se mide desde el frente y zi(t) se 
mide desde abajo. Se entenderá que pueden utilizarse otros sistemas de coordenadas y que pueden utilizarse 25 
distintas orientaciones del sistema de coordenadas cartesianas. 
 
Para simplificar la ilustración de la figura 6, la maniobra 146 comprende el movimiento de un artefacto 200 móvil en 
una dimensión espacial, mientras que el valor de los cambios "x" y los valores de "y" y "z" permanecen constantes. 
En otros ejemplos, los valores de "x", "y" y/o "z" pueden variar de cualquier manera con el movimiento 148, desde la 30 
posición de inicio en el espacio del escenario monitorizado 140. También pueden utilizarse artefactos 200 móviles, 
por ejemplo, simultáneamente. 
 
Las partes B y D del ejemplo de la figura 6 ilustran un espacio de monitorización 142 que se corresponde con el 
espacio del escenario monitorizado 140 (un espacio de monitorización 142 correspondiente). El espacio de 35 
monitorización 142 comprende una representación virtual del espacio del escenario monitorizado 140 creado y 
utilizado por el sistema 100. El espacio de monitorización 142 puede formarse, por ejemplo, a partir de los datos 
recibidos por los sensores 110, tal como los datos de imagen recibidos y/o los datos de profundidad. Las partes B y 
D ilustran, respectivamente, las mismas vistas que se ilustran en las partes A y C de la figura 6. 
 40 
En algunos ejemplos, el sistema 100 puede utilizar la información de la geometría del espacio del escenario 
monitorizado 140 para formar el espacio de monitorización 142. Por ejemplo, el sistema 100 puede utilizar un 
modelo tridimensional del espacio del escenario monitorizado 140 en la formación del espacio de monitorización 
142. El modelo tridimensional del espacio del escenario monitorizado 140 puede crearlo el sistema 100 y/o puede 
recibirlo el sistema 100. En la técnica se conocen los métodos para crear un modelo tridimensional del espacio del 45 
escenario monitorizado 140. 
 
El sistema 100 puede utilizar el espacio de monitorización 142 para monitorizar el espacio del escenario 140. Por 
ejemplo, el sistema puede utilizar el espacio de monitorización 142 para implementar y monitorizar al menos un 
límite virtual implementado por ordenador 144. 50 
 
Tal y como indican las flechas entre las partes A y B y las partes C y D de la figura 6, hay una correspondencia entre 
el espacio de monitorización 142 y el espacio del escenario monitorizado 140. En algunos ejemplos, puede haber un 
mapeo M individual entre el espacio de monitorización 142 y el espacio del escenario monitorizado 140. 
 55 
En otros ejemplos, puede haber una transformación invariable a escala entre el espacio del escenario monitorizado 
140 y el espacio de monitorización 142. 
 
El sistema 100 reconoce la maniobra 146 realizada por el artefacto 200 móvil y, como respuesta, implementa al 
menos un límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización 142. 60 
 
En algunos ejemplos, el reconocimiento de la maniobra 146 puede comprender el procesamiento de los datos 
recibidos. En un ejemplo, los datos recibidos pueden ser datos de imagen que se analizan para ubicar el artefacto 
200 móvil utilizando procesamiento de imagen. En otro ejemplo, los datos recibidos pueden comprender los datos de 
posición, que ubican el artefacto 200 móvil que, en algunos ejemplos, puede ser una posición proporcionada por un 65 
sistema de ubicación que está dentro del artefacto 200 móvil. 
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En ejemplos, la maniobra 146 del espacio del escenario monitorizado 140 determina, al menos parcialmente, una 
forma y posición del límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización, y el límite virtual 
implementado por ordenador 144 está ubicado en el espacio de monitorización, en una posición correspondiente 
equivalente a la posición de la maniobra 146 en el espacio del escenario monitorizado 140. 5 
 
Por lo tanto, se entenderá que el sistema 100 posibilita ubicar uno o más artefactos 200 móviles en un espacio del 
escenario monitorizado 140 para definir, al menos parcialmente, la forma y posición de un límite virtual 
implementado por ordenador 144 en un espacio de monitorización 142 correspondiente; provocar la implementación 
del límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización 142 correspondiente al espacio 10 
del escenario monitorizado 140; y procesar los datos recibidos 112 desde los sensores 110 del espacio del 
escenario monitorizado 140 para generar un episodio de respuesta, que responde a un cambio en al menos una 
parte del espacio del escenario monitorizado 140 con respecto al límite virtual implementado por ordenador 144 en el 
espacio de monitorización 142 correspondiente. 
 15 
En las figuras 7A, 7B, 7C, 8A, 8B, 8C se ilustran distintos ejemplos de diferentes posiciones de uno o más artefactos 
200 móviles en un espacio del escenario monitorizado 140, que definen 210 la forma y posición de un límite virtual 
implementado por ordenador 144 en un espacio de monitorización 142 correspondiente. 
 
En algunos, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, puede ser necesario que un artefacto 200 móvil se 20 
"empareje" con el sistema 100 para posibilitar que el artefacto 200 móvil controle una forma y posición de un límite 
virtual implementado por ordenador 144. El emparejamiento puede comprender, por ejemplo, un procedimiento de 
autenticación que identifique el artefacto 200 móvil y/o un procedimiento de autorización que compruebe uno o más 
credenciales de seguridad. 
 25 
En estas figuras, un punto pn(tx) se refiere a un punto 214 en el espacio monitorizado 140 en un tiempo tx y está 
definido por un artefacto móvil "n". Un punto pn(tx) se corresponde con un punto en particular pn’(tx) 216 en el espacio 
del escenario monitorizado 140, donde la misma etiqueta "n" se utiliza de modo sistemático en ambos espacios para 
marcar los puntos 214, 216 correspondientes, y la etiqueta "x" se utiliza de modo sistemático en ambos espacios 
para marcar el tiempo de correspondencia. 30 
 
La maniobra 148 en el espacio del escenario monitorizado 140 especifica un conjunto de diferentes puntos {pn(tx)}, 
que se correlacionan con un conjunto correspondiente de puntos {pn’(tx)} en el espacio de monitorización 142. El 
mapeo M que correlaciona el espacio del escenario monitorizado 140 con el espacio de monitorización 142 también 
correlaciona el conjunto de diferentes puntos {pn(tx)} en el espacio del escenario monitorizado 140 con un conjunto 35 
correspondiente de diferentes puntos {pn’(tx)} en el espacio de monitorización 142. 
 
El conjunto de diferentes puntos {pn’(tx)} en el espacio de monitorización 142 define una forma y posición del límite 
virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización 142 correspondiente. 
 40 
En el ejemplo ilustrado, el límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización pasa a 
través de cada uno de los puntos 216 de los puntos del conjunto {pn’(tx)}. En los ejemplos ilustrados, el límite virtual 
implementado por ordenador 144 es un polígono con N lados que tiene un vértice (punto angular) en cada uno de los 
puntos 216 de los puntos del conjunto {pn’(tx)}. 
 45 
El límite virtual implementado por ordenador 144 puede ser mono-, bi- o tridimensional. 
 
En la figura 7A, un límite virtual implementado por ordenador 144 está definido 210 por una maniobra 148 que 
comprende solo el movimiento de un único artefacto 200 móvil en el espacio del escenario monitorizado 140. El 
límite virtual implementado por ordenador 144 está definido 210 por la secuencia de posiciones 214 del único 50 
artefacto 200 móvil en el espacio del escenario monitorizado 140. El artefacto 200 móvil en el espacio del escenario 
monitorizado 140 especifica una secuencia de puntos 214 en el espacio del escenario monitorizado 140, que se 
corresponde con los puntos 216 en el espacio de monitorización 143. La forma y posición del límite virtual 
implementado por ordenador 144 están definidas por la posición de los puntos 216 del espacio de monitorización 
142. En este ejemplo, el límite virtual implementado por ordenador 144 es un polígono con N lados que tiene N 55 
vértices (puntos angulares) en los puntos 216. El único artefacto 200 móvil en el espacio del escenario monitorizado 
140 define, en cada posición 214, uno de los N vértices. El artefacto 200 móvil puede transmitir una señal de punto 
de ruta para indicar al sistema 100 que un punto de ruta de su recorrido especifica un punto 214. 
 
Como se ilustra en la figura 7A, la maniobra 148 en el espacio del escenario monitorizado 140 define los puntos 60 
p1(t1), p1(t2), pi1(t3), p1(t4) en el espacio del escenario monitorizado 140. Los puntos p1(t1), p1(t2), pi1(t3), p1(t4) en el 
espacio del escenario monitorizado 140, determinan 210 los puntos correspondientes p1’(t1), p1’(t2), p1’(t3), p1’(t4) 216 
en el espacio de monitorización 142. De este modo, la maniobra 148 en el espacio del escenario monitorizado 140 
especifica los puntos p1’(t1), p1’(t2), p1’(t3), p4’(t4) en el espacio de monitorización 142, que definen el límite virtual 
implementado por ordenador 144. 65 
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En la figura 7B, se define un límite virtual implementado por ordenador 144 mediante una maniobra 148, que 
comprende la ubicación simultánea de varios artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140. 
Se define 210 un límite virtual implementado por ordenador 144 mediante una ubicación simultánea 214 de varios 
artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140. Los artefactos 200 móviles del espacio del 
escenario monitorizado 140 especifican una disposición de puntos 214 en el espacio del escenario monitorizado 140, 5 
que corresponde a una disposición de puntos 216 en el espacio de monitorización 142. La forma y posición del límite 
virtual implementado por ordenador 144 están definidas por la posición de los puntos 216 del espacio de 
monitorización 142. En este ejemplo, el límite virtual implementado por ordenador 144 es un polígono con N lados 
que tiene N vértices (puntos angulares) en los puntos 216. Cada uno de los diferentes artefactos 200 móviles en el 
espacio del escenario monitorizado 140 define uno de los N vértices. Un artefacto 200 móvil puede transmitir una 10 
señal de punto de ruta para indicar al sistema 100 que un punto de ruta en ese momento de su recorrido especifica 
un punto 214, o que los puntos de ruta de los diversos artefactos 200 móviles en ese momento de su recorrido 
especifican los puntos 214. 
 
Como se ilustra en la figura 7B, la maniobra 148 en el espacio del escenario monitorizado 140 define los puntos 15 
p1(t1), p2(t1), p3(t1), p4(t1) en el espacio del escenario monitorizado 140. Como se ilustra en la figura 7B, los puntos 
p1(t1), p2(t1), p3(t1), p4(t1) en el espacio del escenario monitorizado 140, determinan los puntos correspondientes 
p1’(t1), p2’(t1), p3’(t1), p4’(t1) en el espacio de monitorización 142. De este modo, la maniobra 148 en el espacio del 
escenario monitorizado 140 especifica los puntos p1’(t1), p2’(t1), p3’(t1), p4’(t1) en el espacio de monitorización 142, 
que definen el límite virtual implementado por ordenador 144. 20 
 
En otro ejemplo (que no está ilustrado de manera separada), una maniobra 148 define un límite virtual implementado 
por ordenador 144 que comprende la ubicación simultanea de un primer conjunto de uno o más artefactos 200 
móviles en el espacio del escenario monitorizado 140 (como en la figura 7B) y, además, el movimiento de un 
segundo conjunto de uno o más artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140 (como en la 25 
figura 7A). El límite virtual implementado por ordenador 144 se define 210, en parte, por las posiciones 214 
simultáneas del primer conjunto de artefactos 200 móviles y, en parte, por la secuencia de posiciones 214 del 
segundo conjunto de artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140. El primer conjunto de 
artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140 especifica una disposición de un primer 
conjunto de puntos 214 en el espacio del escenario monitorizado 140, que corresponde a una disposición de puntos 30 
216 en el espacio de monitorización 142. La forma y posición de una primera parte o primeras partes del límite virtual 
implementado por ordenador 144 están definidas por la posición del primer conjunto de puntos 216 en el espacio de 
monitorización 142. El segundo conjunto de artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140 
especifica una o más secuencias de puntos 214 en el espacio del escenario monitorizado 140, que corresponde a un 
segundo conjunto de puntos 216 en el espacio de monitorización 143. La forma y posición de una segunda parte o 35 
segundas partes del límite virtual implementado por ordenador 144 están definidas por la posición del segundo 
conjunto de puntos 216 en el espacio de monitorización 142. En algunos ejemplos, el límite virtual implementado por 
ordenador 144 es un polígono con N lados que tiene N vértices (puntos angulares) en el primer y segundo conjunto 
de puntos 216. El artefacto 200 móvil puede transmitir señales de punto de ruta para indicar al sistema 100 que un 
punto de ruta en ese momento de su recorrido especifica un punto 214. 40 
 
Es posible la modificación dinámica del límite virtual implementado por ordenador 144. En la figura 7C, el límite 
virtual implementado por ordenador 144, tal y como se define en la figura 7B, se redefine con una nueva maniobra 
148 que comprende la reubicación de uno o más artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 
140. Se redefine 210 un límite virtual implementado por ordenador 144 con nuevas posiciones 214 de los diversos 45 
artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140. Los artefactos 200 móviles del espacio del 
escenario monitorizado 140 especifican una disposición de puntos 214 en el espacio del escenario monitorizado 140, 
que corresponde a una nueva disposición de puntos 216 en el espacio de monitorización 142. La nueva forma y 
posición del límite virtual implementado por ordenador 144 están definidas por las nuevas posiciones de los puntos 
216 del espacio de monitorización 142. En este ejemplo, el límite virtual implementado por ordenador 144 es un 50 
polígono con N lados que tiene N vértices (puntos angulares) en los puntos 216. Cada uno de los diferentes 
artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140 redefine uno de los N vértices. Un artefacto 200 
móvil puede transmitir una señal de punto de ruta para indicar al sistema 100 que un punto de ruta en ese momento 
de su recorrido especifica un punto 214, o que los puntos de ruta de los diversos artefactos 200 móviles en ese 
momento de su recorrido especifican los puntos 214. 55 
 
Como se ilustra en la figura 7C, la maniobra 148 en el espacio del escenario monitorizado 140 define los puntos 
p1(t2), p2(t2), p3(t2), p4(t2) en el espacio del escenario monitorizado 140. Como se ilustra en la figura 7C, los puntos 
p1(t2), p2(t2), p3(t2), p4(t2) en el espacio del escenario monitorizado 140, determinan los puntos correspondientes 
p1’(t2), p2’(t2), p3’(t2), p4’(t2) en el espacio de monitorización 142. De este modo, la maniobra 148 en el espacio del 60 
escenario monitorizado 140 especifica los puntos p1’(t2), P2’(t2), p3’(t2), p4’(t2) en el espacio de monitorización 142, 
que redefinen el límite virtual implementado por ordenador 144. 
 
La maniobra 148, por ejemplo, tal y como se ha descrito con referencia a las figuras 7A, 7B, 7C, puede ser 
autónoma, semiautónoma o estar controlada por el usuario. 65 
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Por ejemplo, un usuario puede especificar un tamaño del límite virtual implementado por ordenador 144. El usuario 
puede definir un tamaño fijado. El usuario puede definir las reglas que controlan la redimensión del límite virtual 
implementado por ordenador 144 de manera autónoma. 
 
Por ejemplo, un usuario puede especificar una forma del límite virtual implementado por ordenador 144. El usuario 5 
puede definir una forma fijada. El usuario puede definir las reglas que controlan la redimensión del límite virtual 
implementado por ordenador 144 de manera autónoma. Esto puede producirse, por ejemplo, cuando hay disponibles 
para su uso más o menos artefactos 200 móviles. 
Por ejemplo, un usuario puede especificar posición del límite virtual implementado por ordenador 144. El usuario 
puede definir una posición absoluta fijada o una posición relativa fijada con respecto a un objeto localizado 10 
específico del usuario. El usuario puede definir las reglas que controlan la reubicación del límite virtual implementado 
por ordenador 144 de manera autónoma. Esto puede producirse, por ejemplo, cuando un objeto localizado u objetos 
cambian de posición, o cuando cambian otros factores contextuales, tales como la posición del sol. 
 
El control del usuario proporcionado para posibilitar la especificación del usuario de una característica de un límite 15 
virtual implementado por ordenador 144, o una regla que controla una característica de un límite virtual 
implementado por ordenador 144, puede realizarse mediante cualquier medio adecuado. Por ejemplo, el usuario 
puede ser capaz de proporcionar órdenes de entrada de usuario a los diversos artefactos 200 móviles a través del 
sistema 100, utilizando, por ejemplo, el control gestual, una interfaz de pantalla táctil, una interfaz de programación, 
órdenes por voz y similares. 20 
 
En las figuras 8A, 8B y 8C se ilustra un procedimiento de traspaso desde un primer artefacto 2001 móvil hasta un 
segundo artefacto 2002 móvil. Antes del traspaso, el primer artefacto 2001 móvil se utiliza para definir un límite virtual 
implementado por ordenador 144. Tras el traspaso, el primer artefacto 2001 móvil ya no se utiliza para definir el límite 
virtual implementado por ordenador 144, y se utiliza el segundo artefacto 2002 móvil para definir el límite virtual 25 
implementado por ordenador 144. 
 
En estas figuras, se define un límite virtual implementado por ordenador 144 mediante una maniobra 148, que 
comprende la ubicación simultánea de varios artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140. 
Se define 210 un límite virtual implementado por ordenador 144 mediante una ubicación simultánea 214 de varios 30 
artefactos 200 móviles en el espacio del escenario monitorizado 140. Los artefactos 200 móviles del espacio del 
escenario monitorizado 140 especifican una disposición de puntos 214 en el espacio del escenario monitorizado 140, 
que corresponde a una disposición de puntos 216 en el espacio de monitorización 142. La forma y posición del límite 
virtual implementado por ordenador 144 están definidas por la posición de los puntos 216 del espacio de 
monitorización 142. En este ejemplo, el límite virtual implementado por ordenador 144 es un polígono con N lados 35 
que tiene N vértices (puntos angulares) en los puntos 216. Cada uno de los diferentes artefactos 200 móviles en el 
espacio del escenario monitorizado 140 define uno de los N vértices. Un artefacto 200 móvil puede transmitir una 
señal de punto de ruta para indicar al sistema 100 que un punto de ruta en ese momento de su recorrido especifica 
un punto 214, o que los puntos de ruta de los diversos artefactos 200 móviles en ese momento de su recorrido 
especifican los puntos 214. 40 
 
La maniobra 148 en el espacio del escenario monitorizado 140 define los puntos p1(t1), p2(t1), p3(t1), p4(t1) en el 
espacio del escenario monitorizado 140. 
 
Como se ilustra en la figura 8A, antes del traspaso 300, los puntos p1(t1), p2(t1), p3(t1), p4(t1) en el espacio del 45 
escenario monitorizado 140, determinan los puntos correspondientes p1’(t1), p2’(t1), p3’(t1), p4’(t1) en el espacio de 
monitorización 142, que definen el límite virtual implementado por ordenador 144. El primer artefacto 2001 móvil está 
asociado con la posición p2(t1) y define, al menos parte, del límite virtual implementado por ordenador 144. El 
segundo artefacto 2002 móvil está asociado con la posición p5(t1) y no define ninguna parte del límite virtual 
implementado por ordenador 144. 50 
 
Como se ilustra en la figura 8B, después del traspaso 300, los puntos p1(t2), p5(t2), p3(t2), p4(t2) en el espacio del 
escenario monitorizado 140, determinan los puntos correspondientes p1’(t2), p5’(t2), p3’(t2), p4’(t2) en el espacio de 
monitorización 142, que definen el límite virtual implementado por ordenador 144. El primer artefacto 2001 móvil, 
asociado a la posición p2(t1), ya no define ninguna parte del límite virtual implementado por ordenador 144. El 55 
segundo artefacto 2002 móvil, asociado a la posición p5(t2), define parte del límite virtual implementado por 
ordenador 144. 
 
En el ejemplo ilustrado en la figura 8C, aunque no necesariamente en todos los ejemplos, después del traspaso 300, 
el segundo artefacto 2002 móvil, asociado a la posición p5(t), cambia la posición 302, de modo que su posición p5(t3) 60 
= p2(t1). 
Es decir, el segundo artefacto 2002 móvil ocupa la misma posición 214 que ocupó el primer artefacto 2001 móvil 
antes del traspaso 300. Los puntos pi1(t3), p5(t3), p3(t3), p4(t3) en el espacio del escenario monitorizado 140, 
determinan los puntos correspondientes p1’(t3), p5’(t3), p3(t3), p4’(t3) en el espacio de monitorización 142, que definen 
el límite virtual implementado por ordenador 144. El límite virtual implementado por ordenador 144 en el tiempo t3 es 65 
el mismo que el límite virtual implementado por ordenador 144 en el tiempo t1, sin embargo, ahora está definido por 
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el segundo artefacto 2002 móvil y no por el primer artefacto 2001 móvil. 
 
El traspaso 300 entre los artefactos 200 móviles puede ser automático. Por ejemplo, si una batería utilizada por el 
primer artefacto 2001 móvil se descarga por debajo de un nivel umbral, puede transmitir una señal de sustitución. El 
segundo artefacto 2002 móvil, en respuesta a la señal de sustitución, se aproxima al primer artefacto 2001 móvil y 5 
realiza un traspaso 300 con el primer artefacto 2001 móvil. 
 
El traspaso 300 puede involucrar adicionalmente al sistema 100, de modo que las comunicaciones desde el sistema 
100 hasta el primer artefacto 2001 móvil cambian para llevar a cabo la comunicación desde el sistema 100 hasta el 
segundo artefacto 2002 móvil. Puede ser necesario, por ejemplo, que el sistema 100 se desempareje del primer 10 
artefacto 2001 móvil y se empareje con el segundo artefacto 2002 móvil. 
 
De este modo, el sistema 100 en el tiempo t1, ubica el primer artefacto 2001 móvil en el espacio del escenario 
monitorizado 140 para definir, al menos parcialmente, una forma y posición de un límite virtual implementado por 
ordenador 144 en un espacio de monitorización 142 correspondiente, y provoca la implementación del límite virtual 15 
implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización 142 correspondiente al espacio del escenario 
monitorizado 140. El sistema 100 procesa los datos recibidos 112 desde los sensores 110 del espacio del escenario 
monitorizado 140 para posibilitar la generación de un episodio de respuesta, que responde a un cambio en al menos 
una parte del espacio del escenario monitorizado 140 con respecto al límite virtual implementado por ordenador 144 
en el espacio de monitorización 142 correspondiente. 20 
 
El sistema 100, entre el tiempo t1 y el tiempo t2, reconoce un traspaso 300 desde un primer artefacto 2001 móvil 
hasta un segundo artefacto 2002 móvil. 
 
El sistema 100 en el tiempo t2, ubica el segundo artefacto 2002 móvil en el espacio del escenario monitorizado 140 25 
para definir al menos parcialmente un nuevo límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de 
monitorización 142 correspondiente; y procesa los datos recibidos 112 desde los sensores 110 del espacio del 
escenario monitorizado 140 para posibilitar la generación de un episodio de respuesta, que responde a un cambio en 
al menos una parte del espacio del escenario monitorizado 140 con respecto al límite virtual implementado por 
ordenador 144 en el espacio de monitorización 142 correspondiente. 30 
 
En el ejemplo anterior, el traspaso 300 se utiliza para sustituir un artefacto 200 móvil por otro. En otros ejemplos, uno 
o más artefactos móviles pueden añadirse, lo que aumenta N, o quitarse, lo que disminuye N. 
 
En otros ejemplos, pueden combinarse uno o más límites implementados por ordenador distintos para definir un 35 
nuevo límite implementado por ordenador 214. 
 
El sistema 100 puede proporcionar retroalimentación al usuario para confirmar que el sistema 100 ha reconocido una 
maniobra 146 y ha implementado el límite implementado por ordenador 144. La retroalimentación puede comprender 
cualquier retroalimentación adecuada, por ejemplo, retroalimentación por audio y/o visual y/o táctil y otras. Adicional 40 
o alternativamente, el sistema 100 puede enviar uno o más mensajes a un dispositivo o dispositivos para informar al 
usuario de que el sistema 100 ha implementado el límite implementado por ordenador 144. 
 
El sistema 100 puede procesar los datos recibidos para generar un episodio de respuesta cuando, con respecto al al 
menos un límite virtual 144, hay un cambio en la parte del espacio del escenario monitorizado 140 que provoque un 45 
cambio en una parte del espacio de monitorización 142 delimitado por el límite implementado por ordenador. 
 
Por ejemplo, el sistema 100 puede procesar los datos recibidos por los sensores 110, tales como datos de audio y/o 
imagen, para así generar el episodio de respuesta. El sistema puede analizar uno o más suministros de datos de 
audio y/o vídeo para generar el episodio de respuesta. En algunos ejemplos, el procesamiento de los datos recibidos 50 
para generar el episodio de respuesta puede considerarse como la monitorización del límite implementado por 
ordenador 144. 
 
En ejemplos, el mismo sensor, tal como una cámara, puede utilizarse para reconocer la maniobra 146, que define el 
al menos un límite virtual 144, y para monitorizar el al menos un límite virtual 144. 55 
 
En algunos ejemplos, el procesamiento de los datos recibidos para generar el episodio de respuesta puede 
comprender el procesamiento de los datos recibidos para monitorizar el límite implementado por ordenador 144, y 
así detectar la actividad a través del límite implementado por ordenador 144 y/o la actividad dentro de un umbral del 
límite implementado por ordenador 144. Por ejemplo, el sistema 100 puede procesar los datos de audio y/o imagen 60 
y/o profundidad para monitorizar el límite implementado por ordenador 144 y así detectar la actividad a través del 
límite implementado por ordenador 144 y/o la actividad dentro de un umbral del límite implementado por ordenador 
144. 
 
El episodio de respuesta puede comprender la provisión de retroalimentación, por ejemplo, utilizando el módulo de 65 
comunicación 130. En algunos ejemplos, la retroalimentación puede comprender una o más alertas. La una o más 
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alertas pueden comprender cualquier forma de alerta, tal como alertas de audio y/o visuales. Adicional o 
alternativamente, la retroalimentación puede comprender la provisión de uno o más mensajes a un aparato, tal como 
un teléfono móvil, tablet, ordenador portátil, ordenador de sobremesa y otros. 
 
En algunos ejemplos, el episodio de respuesta puede comprender, adicional o alternativamente, el aumento de un 5 
contador. Por ejemplo, el sistema 100 puede monitorizar el número de veces que hay interacción con el límite, tal 
como un objeto 152 que toca y/o cruza y/o se aproxima al límite dentro de un umbral del límite implementado por 
ordenador 144. Adicional o alternativamente, el sistema 100 puede monitorizar la dirección de las interacciones del 
límite, tales como la dirección de los cruces del límite. El sistema 100 puede configurarse para proporcionar 
estadísticas o interacciones con el límite. 10 
 
Un usuario del sistema 100 puede configurar el episodio de respuesta. 
 
El sistema 100, en algunos ejemplos, puede procesar los datos recibidos para generar un episodio de respuesta 
cuando hay, con respecto al límite implementado por ordenador 144, un cambio en una parte del espacio del 15 
escenario monitorizado 140 en relación con cualquier objeto 152. Por ejemplo, el sistema puede generar un episodio 
de respuesta cuando cualquier objeto 152 cruza, toca y/o entra dentro de un umbral del límite implementado por 
ordenador 144. Dichos límites virtuales 144 pueden considerarse límites virtuales 144 generales. 
 
En otros ejemplos, el sistema puede procesar los datos recibidos para generar un episodio de respuesta cuando 20 
hay, con respecto al límite implementado por ordenador 144, un cambio en una parte del espacio del escenario 
monitorizado 140 en relación con uno o más objetos 152 especificados por el usuario. 
 
Por ejemplo, tras definir el límite virtual implementado por ordenador 144, un usuario del sistema 100 puede indicar 
al sistema 100 uno o más objetos 152. El sistema 100, en respuesta, el sistema 100 solo puede generar un episodio 25 
de respuesta cuando hay un cambio en una parte del espacio del escenario monitorizado 140 con respecto al límite 
implementado por ordenador 144, en relación con los objetos 152 indicados. Por ejemplo, el sistema 100 solo puede 
generar un episodio de respuesta cuando uno de los objetos 152 cruza, toca y/o entra dentro de un umbral del límite 
implementado por ordenador 144. Dichos límites virtuales 144 pueden considerarse límites virtuales específicos de 
objeto. 30 
 
En algunos ejemplos, un límite virtual implementado por ordenador 144 puede monitorizarse condicionalmente y/o 
habilitarse/deshabilitarse condicionalmente. Por ejemplo, el sistema 100 puede procesar los datos recibidos para 
generar un episodio de respuesta cuando, con respecto al límite virtual implementado por ordenador 144, hay un 
cambio en una parte del espacio del escenario monitorizado 140 cuando se cumplen uno o más criterios, pero no 35 
procesa los datos recibidos para generar el episodio de respuesta de otra manera. 
 
El usuario puede definir previamente y/o configurar los criterios. 
 
En ejemplos, puede utilizarse cualquier criterio/criterios. Por ejemplo, puede utilizarse cualquier criterio temporal y/o 40 
físico. En ejemplos, un límite virtual implementado por ordenador 144 puede monitorizarse condicionalmente 
dependiendo del tiempo del día y/o día de la semana y/o semana del mes y/o mes del año y/o independientemente 
de la presencia de uno o más objetos 152 en el espacio del escenario monitorizado 140. 
 
La figura 9 ilustra un ejemplo de un método 800. El sistema 100 puede llevar a cabo el método 800. En el bloque 45 
802, el método 800 comprende: ubicar uno o más artefactos 200 móviles en un espacio del escenario monitorizado 
140 para, al menos, definir parcialmente una forma y posición de un límite virtual implementado por ordenador 144 
en un espacio de monitorización 142 correspondiente. En el bloque 804, el método 800 comprende: provocar la 
implementación del límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización 142 
correspondiente al espacio del escenario monitorizado 140. En el bloque 806, el método 800 comprende: procesar 50 
los datos recibidos 112 desde los sensores 110 del espacio del escenario monitorizado 140 para generar un episodio 
de respuesta, que responde a un cambio en al menos una parte del espacio del escenario monitorizado 140 con 
respecto al límite virtual implementado por ordenador 144 en el espacio de monitorización 142 correspondiente. 
 
Donde se haya descrito una característica estructural, puede sustituirse por medios que lleven a cabo una o más de 55 
las funciones de la característica estructural, tanto si esa o esas funciones se describen de manera explícita como 
implícita. 
 
Los ejemplos de la divulgación proporcionan una manera fácil e intuitiva de definir límites virtuales para un sistema 
de vigilancia. 60 
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REIVINDICACIONES 
 
1. Un método que comprende: 
 

colocar uno o más drones en un espacio del escenario monitorizado para definir, al menos parcialmente, la forma 5 
y la posición de un límite virtual implementado por ordenador en un espacio de monitorización correspondiente; 
causar la implementación del límite virtual implementado por ordenador en el espacio de monitorización 
correspondiente al espacio del escenario monitorizado, y 
procesar los datos recibidos desde los sensores del espacio del escenario monitorizado para generar un episodio 
de respuesta, que responde a un cambio en al menos una parte del espacio del escenario monitorizado con 10 
respecto al límite virtual implementado por ordenador en el espacio de monitorización correspondiente. 

 
2. Un método según la reivindicación 1, en el que el dron es un dron aeronave configurado para mantener, de 
manera autónoma, una posición tridimensional y/o configurado para mantener, de manera autónoma, una 
orientación tridimensional. 15 
 
3. Un método según la reivindicación 2, en el que el dron aeronave está configurado para funcionar al aire libre. 
 
4. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el uno o más drones que están en el 
espacio del escenario monitorizado especifican los puntos del espacio del escenario monitorizado que se 20 
corresponden con los puntos del espacio de monitorización, en el que se definen, al menos parcialmente, una forma 
y una posición del límite virtual implementado por ordenador mediante los puntos del espacio de monitorización. 
 
5. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el límite virtual implementado por 
ordenador es un polígono con N lados que dispone de N vértices, en el que el uno o más artefactos móviles dentro 25 
del espacio del escenario monitorizado definen los N vértices. 
 
6. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el límite virtual implementado por 
ordenador solo está definido por el movimiento de un único dron en el espacio del escenario monitorizado. 
 30 
7. Un método según cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, en el que el límite virtual implementado por ordenador 
está definido por las posiciones de diversos drones en el espacio del escenario monitorizado. 
 
8. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la ubicación de uno o más drones 
comprende procesar los datos recibidos para localizar el movimiento del uno o más drones móviles en el espacio del 35 
escenario monitorizado. 
 
9. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende además el emparejamiento de 
uno o más drones móviles en el espacio del escenario monitorizado, para posibilitar la ubicación del uno o más 
drones móviles en el espacio del escenario monitorizado, y la definición de una forma y una posición del límite virtual 40 
implementado por ordenador. 
 
10. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, que comprende además el reconocimiento de al 
menos una señal de punto de ruta predeterminada para permitir que se reconozca un vértice en el límite virtual 
implementado por ordenador. 45 
 
11. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que al menos algunos de los sensores del 
espacio del escenario monitorizado forman parte del uno o más drones móviles. 
 
12. Un método según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el procesamiento de los datos 50 
recibidos para generar un episodio de respuesta comprende el procesamiento de los datos de imagen, para 
monitorizar el límite virtual implementado por ordenador, y así detectar la actividad a través del límite virtual 
implementado por ordenador y/o la actividad dentro de un umbral del límite virtual implementado por ordenador. 
 
13. Un método según cualquier reivindicación anterior, que comprende además: 55 
 

reconocer un traspaso desde el primer dron hasta un segundo dron; 
ubicar el segundo dron en el espacio del escenario monitorizado para definir, al menos parcialmente, un nuevo 
límite virtual implementado por ordenador en el espacio de monitorización correspondiente; y 
procesar los datos recibidos desde los sensores del espacio del escenario monitorizado para permitir la creación 60 
de un episodio de respuesta, en a un cambio en al menos una parte del espacio del escenario monitorizado con 
respecto al nuevo límite virtual implementado por ordenador en el espacio de monitorización correspondiente. 

 
14. Un aparato que comprende medios para llevar a cabo el método de al menos una de las reivindicaciones 1 a 13, 
o un programa informático, que cuando lo ejecuta al menos un procesador hace que se lleve a cabo al menos el 65 
método de al menos una de las reivindicaciones 1 a 13. 
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