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DESCRIPCIÓN 
 

Sistemas de enfoque de cámara con etiquetas de ubicación 
 

ANTECEDENTES 5 
 
La materia divulgada se refiere al suministro de sistemas relacionados con sistemas de enfoque de cámara mejorados 
que usan etiquetas de ubicación de sujeto. Más en concreto, la materia divulgada se refiere al suministro de un sistema 
que comprende accesorios de cámara y tecnologías en las lentes que permiten el enfoque automático y continuo de 
un sujeto mediante la medición de la distancia entre la cámara y un sujeto que ha sido “etiquetado” con una baliza 10 
localizadora. 
 
El enfoque de la imagen es uno de los aspectos más importantes en la producción de películas y vídeos. Un enfoque 
de imagen incorrecto puede tener un impacto significativo en el tiempo de producción y los costes de producción. Las 
imágenes capturadas que se arruinan debido a configuraciones de enfoque inadecuadas pueden resultar 15 
particularmente perjudiciales durante la producción de películas y vídeos. Con frecuencia se descartan las tomas o 
escenas desenfocadas, ya que son consideradas inutilizables por parte del equipo de producción. Desgraciadamente, 
esas imágenes descartadas a menudo tienen contenidos que solo aparecen una vez y que no se pueden volver a 
filmar o reproducir. Por ejemplo, es imposible volver a filmar eventos deportivos, bodas, etc., después de haber sido 
celebrados. 20 
 
Para lograr un enfoque ideal, la distancia de un sujeto desde el punto focal de la cámara debe medirse y ajustarse con 
precisión a la configuración focal de la lente de la cámara. A menudo, una escena requiere que el enfoque de la cámara 
cambie entre diferentes sujetos dentro del campo de visión de la cámara. Además, las distancias entre la cámara y 
los sujetos pueden ser dinámicas, como por ejemplo en las cámaras montadas en una plataforma con ruedas (dolly) 25 
o en brazo de grúa, o en escenas donde los sujetos se mueven. Un sistema mejorado para ayudar a mantener un 
enfoque de cámara apropiado durante todos los aspectos de la captura de imágenes resultaría de gran beneficio para 
un gran número de profesionales en este campo. 
 
En US2004135905 se divulga un aparato de captación de imágenes que tiene: una unidad de captación de imágenes 30 
para captar una imagen de un objeto; una unidad de detección de información para detectar, sin necesidad de contacto, 
información de objeto relacionada con el objeto almacenada en una etiqueta de identificación sin contacto; una unidad 
de registro para registrar la información de objeto detectada por la unidad de detección de información en un medio 
de registro, junto con los datos de imagen del objeto captado por la unidad de captación de imágenes; y una unidad 
de control para establecer las condiciones de detección en la unidad de detección de información de acuerdo con una 35 
condición de captación de imágenes en la unidad de captación de imágenes. 
 
En US2004046938 se divulga un sistema automático de enfoque de lente que incluye una lente de enfoque ajustable 
con un controlador para enfocar la lente en un sujeto que se fotografía, un dispositivo de detección de posición de 
lente para detectar una posición de enfoque de la lente, un dispositivo de detección de distancia para detectar la 40 
distancia entre el sujeto y la lente y generar una representación de la señal de rango del rango del sujeto que se 
fotografía, un dispositivo de accionamiento automático sensible a la señal de rango para activar el controlador y ajustar 
la posición de la lente con el fin de enfocar el sujeto que se fotografía, un dispositivo indicador sensible a la señal de 
rango para activar un primer indicador indicativo del punto focal del sujeto y que responde a la configuración de la 
lente para activar un segundo indicador indicativo de la configuración del rango de la lente, un accionador manual 45 
sensible a una entrada manual para activar el controlador y enfocar la lente, y un dispositivo de conmutación para 
cambiar entre el modo automático y el modo manual. 
 
En US2013229528 se divulga un sistema y un método para apuntar un dispositivo, por ejemplo una cámara, a un 
objetivo remoto en el que el apuntamiento del dispositivo está controlado por una combinación de información de 50 
ubicación obtenida por tecnología de posicionamiento global e información de orientación obtenida por detección de 
la línea de visión en la dirección del dispositivo al objetivo. 
 
En ME102 Project: GPS Tracking Camera Turret (“Proyecto ME102: torreta de cámara de seguimiento GPS” 
(https://www.youtube.com/watch?v=h092iEnU6n8) se divulga una cámara montada en un trípode alimentada por dos 55 
servomotores para controlar el movimiento vertical y horizontal. 
 
En US2010002084 se divulga un sistema que incluye una cámara y una etiqueta en un objeto, [y] la etiqueta se 
comunica con la cámara para determinar la posición del objeto. La posición del objeto se usa a continuación para 
llevar a cabo el enfoque. 60 
 
OBJETIVOS Y CARACTERÍSTICAS DE LA MATERIA DIVULGADA 
 
Un objetivo y característica primarios de la presente materia divulgada es proporcionar un sistema que supere el 
problema mencionado anteriormente. 65 
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Otro objetivo y característica de la presente materia divulgada es proporcionar un sistema mejorado de enfoque de 
cámara que utilice accesorios de cámara y/o tecnologías en las lentes, y permita la búsqueda continua de rangos de 
los sujetos mediante la medición de la distancia entre la cámara y un sujeto que ha sido “etiquetado” con una baliza 
de localización. 
 5 
Es un objetivo y característica adicionales de la presente materia divulgada proporcionar un sistema mejorado de 
enfoque de cámara que muestre la distancia calculada entre la cámara y un sujeto que ha sido “etiquetado” con una 
baliza de localización. 
 
Es un objetivo y característica adicionales de la presente materia divulgada proporcionar un sistema mejorado de 10 
enfoque de cámara que permita el enfoque continuo y automático de un sujeto mediante el cálculo de la distancia 
entre la cámara y un sujeto que ha sido “etiquetado” con un baliza de localización. 
 
Es un objetivo y característica adicionales de la presente materia divulgada proporcionar un sistema mejorado de 
enfoque de cámara de un tipo que permita la transición controlada de enfoque entre dos o más sujetos. 15 
 
Es un objetivo y característica adicionales de la presente materia divulgada proporcionar un sistema mejorado de 
enfoque de cámara que incluya un accesorio de enfoque de seguimiento (follow focus) de operación manual. 
 
Es un objetivo y característica adicionales de la presente materia divulgada proporcionar un sistema mejorado de 20 
enfoque de cámara que incluya un accesorio de enfoque de seguimiento accionado por servomotor. 
 
Es un objetivo y característica adicionales de la presente materia divulgada proporcionar un sistema de enfoque de 
cámara mejorado que permita a un solo operador controlar el estado de enfoque de múltiples cámaras que capturan 
imágenes de múltiples sujetos. 25 
 
Otro objetivo y característica primarios de la presente materia divulgada es proporcionar un sistema que sea eficiente, 
económico y útil. Otros objetivos y características de esta materia divulgada resultarán evidentes cuando se hace 
referencia a las siguientes descripciones. 
 30 
CARACTERÍSTICAS DE LA INVENCIÓN 
 
La invención se expone en las reivindicaciones 1 y 12. En un ejemplo, la materia divulgada proporciona un sistema 
relacionado con la generación, para al menos un dispositivo de captura de imágenes, de datos de ajuste de enfoque 
asociados con uno o varios sujetos cuyas imágenes se van a capturar; dichos datos de ajuste de enfoque pueden 35 
usarse para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, y dicho sistema 
comprende: al menos un generador de datos de la primera ubicación estructurado y configurado para generar datos 
de la primera ubicación asociados con una ubicación actual de al menos un primer sujeto localizable; al menos un 
generador de datos de la segunda ubicación estructurado y configurado para generar datos de la segunda ubicación 
asociados con una ubicación actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; y al menos un calculador 40 
de distancia estructurado y configurado para calcular una distancia actual entre dicho primer sujeto localizable y un 
punto de enfoque de generador de imágenes del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, en el que el 
calculador o los calculadores de distancia están configurados para generar dicha distancia actual usando los 
mencionados datos de la primera ubicación y los mencionados datos de la segunda ubicación; en el que el generador 
o los generadores de datos de la primera ubicación comprenden al menos un primer comunicador inalámbrico 45 
estructurado y configurado para comunicar de forma inalámbrica los mencionados datos de la primera ubicación; en 
el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden al menos un segundo comunicador inalámbrico 
estructurado y configurado para adquirir los datos de la primera ubicación mediante la comunicación inalámbrica con 
el primer o los primeros comunicadores inalámbricos, y al menos un comunicador de datos de distancia estructurado 
y configurado para comunicar la distancia calculada a al menos un efector de enfoque de imagen que controla el 50 
estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; en el que el generador o los generadores 
de datos de la primera ubicación comprenden al menos un primer acoplador de movimiento configurado para acoplar 
físicamente los movimientos del generador o los generadores de datos de la primera ubicación y el primer o los 
primeros sujetos localizables; y en el que el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación 
comprenden al menos un segundo acoplador de movimiento configurado para acoplar físicamente los movimientos 55 
del generador o los generadores de datos de la segunda ubicación y el dispositivo o los dispositivos de captura de 
imágenes. 
 
Por otra parte, proporciona un sistema en el que el comunicador o los comunicadores de datos de distancia 
comprenden al menos una pantalla de datos de distancia configurada para mostrar la distancia actual calculada. 60 
Adicionalmente, proporciona un sistema que comprende además al menos un soporte de pantalla de distancia 
estructurado y configurado para soportar la pantalla o las pantallas de datos de distancia adyacentes al dispositivo o 
los dispositivos de captura de imágenes. 
 
Asimismo, proporciona un sistema en el que: el generador o los generadores de datos de la primera ubicación 65 
comprenden al menos una etiqueta de identificación por radiofrecuencia (RFID, por sus siglas en inglés, Radio 
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Frequency Identification) estructurada y configurada para transmitir de manera inalámbrica al menos una primera señal 
de radio de la cual pueden derivarse los datos de la primera ubicación; y el generador o los generadores de datos de 
la segunda ubicación comprenden al menos un receptor de señales RFID estructurado y configurado para recibir la 
primera o las primeras señales de radio. Además, proporciona un sistema en el que: el generador o los generadores 
de datos de la primera ubicación comprenden al menos un primer receptor de Sistema de Posicionamiento Global 5 
(GPS) estructurado y configurado para recibir datos de señales GPS asociados con la ubicación actual del primer o 
los primeros sujetos localizables, al menos un primer procesador de datos de señales GPS estructurado y configurado 
para procesar los datos de señales GPS para formar los mencionados datos de la primera ubicación, y al menos un 
primer transmisor inalámbrico estructurado y configurado para transmitir de manera inalámbrica los datos de la primera 
ubicación; el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación comprenden al menos un segundo 10 
receptor GPS estructurado y configurado para recibir datos de señales GPS asociados con la ubicación actual del 
dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; y el calculador o los calculadores de distancia comprenden al 
menos un receptor de datos inalámbrico estructurado y configurado para recibir de forma inalámbrica los datos de la 
primera ubicación. 
 15 
También proporciona un sistema que comprende además al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento 
estructurado y configurado para manipular al menos un anillo de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura 
de imágenes para ayudar a establecer, dentro del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, un estado de 
enfoque apropiado para la generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos. Además, proporciona un 
sistema en el que el soporte o los soportes de pantalla de distancia están configurados para soportar la pantalla o las 20 
pantallas de datos de distancia desde el dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento. Asimismo, 
proporciona un sistema en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden al menos un componente 
de adquisición de ajuste de enfoque estructurado y configurado para adquirir al menos una configuración de enfoque 
de imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes. 
 25 
Por otra parte, proporciona un sistema en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además al 
menos una pantalla de ajuste de enfoque estructurada y configurada para mostrar la configuración o configuraciones 
de enfoque de la imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes. Adicionalmente, proporciona 
un sistema en el que el componente o los componentes de adquisición de ajuste de enfoque están configurados para 
adquirir al menos una configuración de enfoque de imagen actual seleccionada del grupo que consiste esencialmente 30 
en la configuración de número F (F-stop) de la lente actual y la distancia focal de la lente actual. Asimismo, proporciona 
un sistema en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además: una memoria de 
almacenamiento estructurada y configurada para almacenar una pluralidad de registros de calibración, cada uno de 
los cuales comprende entradas de datos asociadas con al menos una configuración de hardware del dispositivo o los 
dispositivos de captura de imágenes; y al menos una interfaz de usuario de calibración estructurada y configurada 35 
para ayudar a la recuperación por parte del usuario de un registro seleccionado de la pluralidad de registros de 
calibración guardados; en el que cada uno de los registros de calibración contiene al menos una entrada de datos 
seleccionada del grupo que consiste esencialmente en el rango de número F de lente, el rango de distancia focal de 
lente y el rango de ajuste de enfoque de lente; y en el que dichos registros de calibración pueden ser utilizados por el 
efector o los efectores de enfoque de imagen para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de 40 
captura de imágenes. 
 
Asimismo, proporciona un sistema en el que: el calculador o los calculadores de distancia comprenden además al 
menos un generador de perfiles de sujeto estructurado y configurado para generar al menos un primer perfil de ajuste 
de enfoque para el primer o los primeros sujetos; en el que el generador o los generadores de perfiles de sujetos 45 
generan el primer o los primeros perfiles de ajuste de enfoque usando los mencionados datos de la primera ubicación, 
los mencionados datos de la segunda ubicación y la configuración o configuraciones de enfoque de la imagen actual; 
y en el que el primer o los primeros perfiles de ajuste de enfoque generados pueden ser utilizados por el efector o los 
efectores de enfoque de imagen para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de 
imágenes. También proporciona un sistema que además comprende: efectores de enfoque de imagen; en el que el 50 
efector o los efectores de enfoque de imagen comprenden al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento 
accionado por servomotor estructurado y configurado para manipular automáticamente un anillo de enfoque del 
dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; en el que el efector o los efectores de enfoque de imagen están 
configurados para ayudar a establecer, dentro de los dispositivos de captura de imágenes, un estado de enfoque 
apropiado para la generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos en respuesta al primer o los 55 
primeros perfiles de ajuste de enfoque generados. 
 
Asimismo, proporciona un sistema en el que el dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento accionados 
por un servomotor comprenden además: al menos un control de enfoque de operación manual configurado para 
permitir ajustes manuales de dicho estado de enfoque; al menos un detector de manipulación manual estructurado y 60 
configurado para detectar entradas de ajuste manual; al menos una anulación de servomotor para anular el 
funcionamiento automático del dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento accionados por servomotor 
cuando se detecta al menos una manipulación manual del control o los controles de enfoque de operación manual. 
 
Asimismo, proporciona un sistema en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además: al 65 
menos un conjunto de datos de múltiples sujetos en el que cada entrada de datos del conjunto o los conjuntos de 
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datos de múltiples sujetos identifica un sujeto localizable de un conjunto que comprende múltiples sujetos localizables; 
al menos un generador de perfiles de sujeto estructurado y configurado para generar al menos un perfil de ajuste de 
enfoque para cada entrada de datos del conjunto o los conjuntos de datos de múltiples sujetos; y al menos un selector 
de sujeto localizable estructurado y configurado para permitir al usuario seleccionar al menos una de dichas entradas 
de datos del conjunto o los conjuntos de datos de múltiples sujetos; en el que cada uno de los perfiles de ajuste de 5 
enfoque seleccionados pueden ser utilizados por el efector o los efectores de enfoque de imagen para controlar el 
estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes. Además, proporciona un sistema en el 
que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además: al menos un generador de datos de n-ubicación 
estructurado y configurado para generar datos de n-ubicación asociados con una ubicación actual de al menos un 
sujeto n-localizable; al menos un generador de perfiles de n-sujetos estructurado y configurado para generar al menos 10 
un perfil de ajuste de n-enfoques para el sujeto o los sujetos n-localizables usando dichos datos de n-ubicación; en el 
que cada uno de los perfiles de ajuste de enfoque seleccionados pueden ser utilizados por el efector o los efectores 
de enfoque de imagen para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes. 
 
Adicionalmente, proporciona un sistema en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además 15 
al menos un elemento transicionador de enfoque de sujeto estructurado y configurado para llevar a cabo una transición 
del estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes entre el primer o los primeros perfiles 
de ajuste de enfoque generados para el primer o los primeros sujetos localizables y el perfil o los perfiles de ajuste de 
n-enfoque generados para el sujeto o los sujetos n-localizables. Además, proporciona un sistema en el que el elemento 
o los elementos transicionadores de enfoque del sujeto comprenden al menos un control de transición del usuario 20 
estructurado y configurado para permitir al usuario controlar una velocidad de cambio de dicha transición del estado 
de enfoque. Asimismo, proporciona un sistema en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden 
además: al menos un dispositivo informático, el cual comprende al menos una interfaz de usuario; al menos un 
procesador; una memoria; y al menos un programa, en el que el programa o los programas están almacenados en 
dicha memoria y están configurados para ser ejecutados por el procesador o los procesadores, comprendiendo el 25 
programa o los programas instrucciones para mostrar al menos un menú en la interfaz o las interfaces de usuario, 
comprendiendo el menú o los menús al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario, y recibiendo al 
menos una entrada de usuario correspondiente a al menos uno del elemento o los elementos de menú seleccionables 
por el usuario. También proporciona un sistema en el que el programa o los programas comprenden además 
instrucciones para que el calculador o los calculadores de distancia busquen automáticamente sujetos localizables. 30 
Además, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden al menos una pantalla 
táctil. 
 
Por otra parte, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden al menos una 
ventana de imagen actual configurada para mostrar al menos una imagen actual capturada por el dispositivo o los 35 
dispositivos de captura de imágenes. Asimismo, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario 
comprenden además: al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario que activa la interfaz o las interfaces 
de usuario de calibración; y en el que el elemento o los elementos de menú seleccionables por el usuario que activan 
la interfaz o las interfaces de usuario de calibración comprenden al menos un elemento de menú seleccionable por el 
usuario que permite la entrada manual de al menos una configuración de hardware del dispositivo o los dispositivos 40 
de captura de imágenes. Adicionalmente, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario 
comprenden además al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario que permite la adquisición iniciada 
por el usuario de al menos uno de los datos de la primera ubicación, los datos de la segunda ubicación y los datos de 
n-ubicación. 
 45 
Asimismo, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden además al menos un 
elemento de menú seleccionable por el usuario que permite la asociación del usuario de los datos de n-ubicación con 
al menos un nombre seleccionado por el usuario utilizado para identificar al menos uno de los sujetos n-localizables. 
Además, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden además al menos un 
elemento de menú seleccionable por el usuario que permite el funcionamiento del elemento o los elementos 50 
transicionadores de enfoque de sujeto. Y proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario 
comprenden además al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario que permite la operación del control 
o los controles de transición de usuario. Además, proporciona un sistema en el que el dispositivo o los dispositivos 
informáticos comprenden al menos un dispositivo informático portátil. 
 55 
Asimismo, proporciona un sistema que comprende además al menos un controlador del sistema estructurado y 
configurado para controlar múltiples dispositivos de captura de imágenes que operan dentro de dicho sistema. Por 
otra parte, proporciona un sistema en el que la comunicación o las comunicaciones de controlador son inalámbricas. 
Adicionalmente, proporciona un sistema en el que el dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes son cámaras 
de vídeo. 60 
 
De conformidad con un ejemplo del presente, la materia divulgada proporciona un sistema relacionado con la 
generación, para al menos un dispositivo de captura de imágenes, de datos de ajuste de enfoque asociados con uno 
o varios sujetos cuyas imágenes se van a capturar, y dichos datos de ajuste de enfoque pueden utilizarse para 
controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, comprendiendo dicho sistema: 65 
al menos una etiqueta localizadora estructurada y configurada para generar datos de la primera ubicación asociados 
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con una ubicación actual de un sujeto etiquetado asociado con la etiqueta o las etiquetas localizadoras; al menos un 
localizador de dispositivo de imágenes estructurado y configurado para generar los datos de la segunda ubicación 
asociados con una ubicación actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; al menos un dispositivo 
informático estructurado y configurado para calcular una distancia actual entre dicho sujeto localizable y un punto de 
enfoque del generador de imágenes del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, en el que el calculador 5 
o los calculadores de distancia están configurados para generar dicha distancia actual utilizando los datos de la primera 
ubicación y los datos de la segunda ubicación; al menos una pantalla de datos de distancia configurada para mostrar 
la distancia actual calculada; y al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento estructurado y configurado para 
manipular al menos un anillo de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes para ayudar a 
establecer, dentro del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, un estado de enfoque apropiado para la 10 
generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos; en el que la etiqueta o las etiquetas localizadoras 
comprenden al menos un primer comunicador inalámbrico estructurado y configurado para comunicar de manera 
inalámbrica los datos de la primera ubicación; en el que el dispositivo o los dispositivos informáticos comprenden al 
menos un segundo comunicador inalámbrico estructurado y configurado para adquirir los datos de la primera ubicación 
mediante la comunicación inalámbrica con el primer o los primeros comunicadores inalámbricos; y en el que la pantalla 15 
o las pantallas de datos de distancia comprenden al menos un soporte de pantalla estructurado y configurado para 
ayudar al montaje de la pantalla o las pantallas de datos de distancia adyacentes al dispositivo o los dispositivos de 
enfoque de seguimiento. 
 
Asimismo, proporciona un sistema en el que el soporte o los soportes de pantalla comprenden al menos un soporte 20 
de dispositivo informático estructurado y configurado para ayudar al montaje del dispositivo o los dispositivos 
informáticos adyacentes a los dispositivos de enfoque de seguimiento. Asimismo, proporciona un sistema que además 
comprende: al menos un componente de adquisición de ajuste de enfoque estructurado y configurado para adquirir al 
menos una configuración de enfoque de imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; y al 
menos una pantalla de ajuste de enfoque estructurada y configurada para mostrar la configuración o las 25 
configuraciones de enfoque de la imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes. También 
proporciona un sistema en el que el dispositivo o los dispositivos informáticos comprenden al menos un generador de 
perfiles de sujeto estructurado y configurado para generar al menos un perfil de ajuste de enfoque para cada uno de 
los mencionados sujetos etiquetados; en el que el generador o los generadores de perfiles de sujeto generan el perfil 
o los perfiles de ajuste de enfoque usando los datos de la primera ubicación, los datos de la segunda ubicación y la 30 
configuración o las configuraciones de enfoque de la imagen actual; y en el que cada uno de los perfiles de ajuste de 
enfoque generados puede utilizarse para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura 
de imágenes. 
 
Asimismo, proporciona un sistema que comprende además: al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento 35 
accionado por servomotor, estructurado y configurado para manipular automáticamente un anillo de enfoque del 
dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; en el que al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento 
accionado por un servomotor está controlado por el dispositivo o los dispositivos informáticos; y en el que el dispositivo 
o los dispositivos de enfoque de seguimiento accionados por servomotor están configurados para ayudar a establecer, 
dentro del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, un estado de enfoque apropiado para la generación 40 
de las imágenes que se van a capturar de los sujetos. Asimismo, proporciona un sistema en el que el dispositivo o los 
dispositivos informáticos comprenden además: al menos una interfaz de usuario; al menos un procesador; una 
memoria; y al menos un programa, en el que el programa o los programas están almacenados en dicha memoria y 
están configurados para ser ejecutados por el procesador o los procesadores; el programa o los programas 
comprenden instrucciones para mostrar al menos un menú en la interfaz o las interfaces de usuario; el menú o los 45 
menús comprenden al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario y reciben al menos una entrada de 
usuario correspondiente a al menos uno de los elementos de menú seleccionables por el usuario. 
 
Asimismo, proporciona un sistema en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden al menos una pantalla 
táctil. Además, proporciona un sistema en el que el dispositivo o los dispositivos informáticos se comunican con el 50 
dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento accionados por servomotor de forma inalámbrica. De 
conformidad con otra realización del presente, la materia divulgada proporciona un método relacionado con la 
generación, para al menos un dispositivo de captura de imágenes, de datos de ajuste de enfoque asociados con uno 
o varios sujetos cuyas imágenes se van a capturar; dichos datos de ajuste de enfoque pueden ser utilizados para 
controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, comprendiendo dicho método 55 
las etapas de: proporcionar al menos una etiqueta localizadora estructurada y configurada para generar los datos de 
la primera ubicación asociados con una ubicación actual de un sujeto etiquetado asociado con la etiqueta o las 
etiquetas localizadoras; proporcionar al menos un localizador de dispositivo de imágenes estructurado y configurado 
para generar los datos de la segunda ubicación asociados con una ubicación actual del dispositivo o los dispositivos 
de captura de imágenes; proporcionar al menos un dispositivo informático estructurado y configurado para calcular 60 
una distancia actual entre el sujeto localizable y un punto de enfoque del generador de imágenes del dispositivo o los 
dispositivos de captura de imágenes; generar la distancia actual utilizando los datos de la primera ubicación y los datos 
de la segunda ubicación; proporcionar al menos una pantalla de datos de distancia configurada para mostrar la 
distancia actual calculada; y proporcionar al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento estructurado y 
configurado para manipular al menos un anillo de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes 65 
para ayudar a establecer, dentro del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, un estado de enfoque 
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apropiado para la generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos; manipular el anillo o los anillos de 
enfoque de la captura o las capturas de imágenes en respuesta a la distancia actual calculada mostrada; en el que la 
etiqueta o las etiquetas localizadoras comprenden al menos un primer comunicador inalámbrico estructurado y 
configurado para comunicar de manera inalámbrica los datos de la primera ubicación; en el que el dispositivo o los 
dispositivos informáticos comprenden al menos un segundo comunicador inalámbrico estructurado y configurado para 5 
adquirir los datos de la primera ubicación mediante la comunicación inalámbrica con el primer o los primeros 
comunicadores inalámbricos; y en el que la pantalla o las pantallas de datos de distancia comprenden al menos un 
soporte de pantalla estructurado y configurado para ayudar al montaje de la pantalla o las pantallas de datos de 
distancia adyacentes al dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento. 
 10 
BREVE DESCRIPCIÓN DE LOS DIBUJOS 
 
En la Figura 1 se muestra una vista en perspectiva que ilustra esquemáticamente una cámara, modificada para 
comprender un dispositivo de asistencia de enfoque, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 
 15 
En la Figura 2 se muestra una vista en perspectiva que ilustra adicionalmente el dispositivo de asistencia de enfoque 
de la Figura 1. 
 
En la Figura 3 se muestra un diagrama que ilustra las características del dispositivo de asistencia de enfoque, el uso 
del dispositivo de captura de imágenes y la interoperación con la cámara de la Figura 1. 20 
 
En la Figura 4 se muestra un diagrama esquemático que ilustra una realización de la etiqueta localizadora del 
solicitante. 
 
En la Figura 5 se muestra un diagrama esquemático que ilustra una realización de la etiqueta localizadora del 25 
solicitante. 
 
En la Figura 6 se muestra una vista en perspectiva que ilustra esquemáticamente un dispositivo de asistencia de 
enfoque accionado por servomotor, de acuerdo con una realización de la materia divulgada. 
 30 
En la Figura 7 se muestra una vista en alzado frontal que ilustra un dispositivo de asistencia de enfoque accionado 
por servomotor de la Figura 6 montado adyacente a un engranaje de enfoque de seguimiento de un anillo de enfoque 
de una cámara, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 
 
En la Figura 8 se muestra un diagrama de bloques que ilustra elementos funcionales del dispositivo de asistencia de 35 
enfoque accionado por servomotor de la Figura 6. 
 
En la Figura 9 se muestra una vista en perspectiva que ilustra esquemáticamente una cámara, modificada para 
comprender el dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor de la Figura 6, el cual es controlado de 
forma remota mediante una interfaz de usuario portátil, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 40 
 
En la Figura 10 se muestra una vista frontal que ilustra una interfaz de usuario portátil, de conformidad con una 
realización de la materia divulgada. 
 
En la Figura 11 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se 45 
muestra un menú de visualización de distancia de enfoque, de conformidad con una realización de la materia 
divulgada. 
 
En la Figura 12 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se 
muestra un menú de calibración, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 50 
 
En la Figura 13 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se 
muestra un menú de sincronización de etiquetas, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 
 
En la Figura 14 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se 55 
muestra un menú de cambio de enfoque de sujeto, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 
 
En la Figura 15 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se 
muestra un menú de opciones, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 
 60 
En la Figura 16 se muestra un diagrama que ilustra esquemáticamente un controlador principal configurado para 
controlar una pluralidad de cámaras desde una ubicación central, de conformidad con una realización de la materia 
divulgada. 
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DESCRIPCIÓN DETALLADA 
 
El solicitante ha desarrollado un sistema de enfoque de cámara (100) que incluye accesorios de cámara de búsqueda 
de rango diseñados para ayudar a establecer el enfoque adecuado de los sujetos objetivo. En general, el sistema 
divulgado en el presente está configurado para determinar la distancia de enfoque entre un generador de imágenes 5 
de cámara y un sujeto cuya imagen va a ser capturada, mediante el establecimiento de las ubicaciones actuales de la 
cámara y el sujeto objetivo. 
 
Por lo que respecta a los dibujos, en la Figura 1 se muestra una vista en perspectiva que ilustra esquemáticamente la 
cámara (103) (indicada por la representación de la línea discontinua), que se ha modificado para comprender el 10 
dispositivo de asistencia de enfoque (102) del solicitante, de conformidad con una realización de la materia divulgada. 
En la Figura 2 se muestra una vista en perspectiva que ilustra adicionalmente el dispositivo de asistencia de enfoque 
(102), de conformidad con la realización de la Figura 1. Una capacidad primaria del dispositivo de asistencia de 
enfoque (102) es la capacidad del sistema para calcular con precisión las distancias de enfoque a los sujetos objetivo. 
Para lograr un enfoque perfecto, la distancia de un sujeto desde el punto focal de la cámara (103) debe medirse y 15 
coincidir exactamente con el anillo focal de la lente de la cámara (105). El dispositivo de asistencia de enfoque (102) 
ayuda al operador de la lente de la cámara (105) a ajustar correctamente el estado de enfoque de la cámara (103) al 
mostrar dichas distancias calculadas en o cerca del anillo focal de la lente de la cámara (105). Esta función de 
búsqueda de rango permite al operador de la lente enfocar consistentemente a la distancia correcta. 
 20 
En una realización, el dispositivo de asistencia de enfoque (102) de la cámara está equipado con al menos una unidad 
de cálculo de distancia (112) que tiene una pantalla de distancia (114), como se muestra. La unidad de cálculo de 
distancia (112) está configurada para calcular las distancias de enfoque entre la cámara (103) y uno o varios sujetos 
localizables (113) (véase la Figura 3). La unidad de cálculo de distancia (112) está configurada para recibir y procesar 
datos de distancia asociados con un sujeto localizable (113). Los resultados de dichos cálculos de distancia aparecen 25 
en la pantalla de distancia (114) y pueden ser utilizados por el operador de la lente de la cámara (105) para ajustar 
adecuadamente el estado de enfoque de la cámara (103) (que al menos incluye al menos un comunicador de datos 
de distancia estructurado y configurado para comunicar la distancia calculada a al menos un efector de enfoque de 
imagen que controla el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes). Las 
implementaciones del sistema que soportan las características descritas anteriormente se describen adicionalmente 30 
mediante y/o con respecto a la Figura 3. 
 
En una realización, el dispositivo de asistencia de enfoque (102) comprende además al menos una unidad de enfoque 
de seguimiento (104), como se muestra en las Figuras 1 y 2. La unidad de enfoque de seguimiento (104) está 
configurada para ayudar al operador de la cámara a ajustar manualmente el anillo focal de la lente de la cámara (105). 35 
La unidad de enfoque de seguimiento (104) comprende un conjunto de engranajes que une operativamente la rueda 
de enfoque exterior (108) y el engranaje de accionamiento interno (109). El engranaje de accionamiento (109) está 
configurado para acoplarse a un engranaje anular (106), el cual está montado en un anillo de enfoque de la lente de 
la cámara (105) o forma parte integral del mismo, como se muestra. 
 40 
La manipulación de la rueda de enfoque (108) tiene como resultado una rotación suave sin vibraciones del engranaje 
anular (106). Por consiguiente, la unidad de enfoque de seguimiento (104) permite al operador establecer, dentro de 
la cámara (103), un estado de enfoque apropiado para la generación de imágenes de los sujetos que se van capturar. 
Las unidades de enfoque de seguimiento comerciales, que tienen componentes adaptables para funcionar como 
unidad de enfoque de seguimiento (104), incluyen modelos seleccionados de la línea Z-Focus® producida por Zacuto 45 
USA Corporation, de Chicago, Illinois, Estados Unidos de América. 
 
El dispositivo de asistencia de enfoque (102) comprende al menos un soporte (110) configurado para montar el 
dispositivo de asistencia de enfoque (102) en una posición adyacente a la cámara (103), como se muestra. 
 50 
En una realización, el soporte (110) es un componente integral de la unidad de enfoque de seguimiento (104), como 
se muestra en las Figuras 1 y 2. El soporte (110) es compatible con al menos uno de los tres sistemas de carril de 
cámara usados comúnmente (111), por ejemplo las barras de soporte de caja mate de 15 milímetros (mm) indicadas 
por la representación de línea discontinua de la Figura 1. Al leer esta memoria descriptiva, los expertos en la técnica 
apreciarán que, en circunstancias apropiadas y teniendo en cuenta cuestiones tales como preferencias de diseño, 55 
preferencias de usuario, preferencias de comercialización, costes, requisitos estructurales, materiales disponibles, 
avances tecnológicos, etc., pueden ser suficientes otras configuraciones de montaje como, por ejemplo, soportes 
configurados para acoplarse al cuerpo de la cámara, soportes configurados para acoplarse a un trípode, etc. 
 
En la realización de la Figura 1 y la Figura 2, la unidad de cálculo de distancia (112) está contenida dentro de la carcasa 60 
(115) y está soportada por la unidad de enfoque de seguimiento (104), como se muestra. La carcasa (115) de la unidad 
de cálculo de distancia (112) comprende la pantalla de distancia (114), junto con los controles de entrada de usuario 
(121) y las luces indicadoras que forman la interfaz de usuario. Además, la configuración de la carcasa (115) también 
incluye provisiones para compartimentos de batería, puertos de datos externos, puertos de alimentación externos, etc. 
 65 
En la Figura 3 se muestra un diagrama que ilustra una realización de las características y configuraciones del 
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dispositivo de asistencia de enfoque (102), de conformidad con la Figura 1. El sistema de enfoque de la cámara (100) 
funciona al asociar una etiqueta localizadora (116) con cada sujeto que va a ser capturado por la cámara (103). Las 
etiquetas localizadoras (116) (también denominadas en el presente “balizas localizadoras” o simplemente “balizas”) 
están configuradas para transmitir al menos una señal inalámbrica detectable por la unidad de cálculo (112) (al menos 
como se incorpora en el presente, en el que el generador o los generadores de datos de la primera ubicación 5 
comprenden al menos un primer comunicador inalámbrico estructurado y configurado para comunicar de forma 
inalámbrica los datos de la primera ubicación). La señal inalámbrica contiene datos de ubicación que se pueden utilizar 
en relación con la unidad de cálculo (112) para determinar la ubicación actual de los sujetos etiquetados. De este 
modo, cualquier sujeto objetivo puede ser localizado por el sistema si el sujeto posee una etiqueta localizadora (116) 
y se encuentra dentro del rango de detección relacionado con la unidad de cálculo (112). 10 
 
Como ejemplo del sistema, dos sujetos localizables (113), identificados en la Figura 3 como sujeto “A” y sujeto “B”, se 
encuentran dentro del campo de visión (117) de la cámara (103) (que al menos incluye al menos un dispositivo de 
captura de imágenes). Cada sujeto localizable (113) lleva una etiqueta localizadora (116) capaz de transmitir datos de 
la ubicación actual del sujeto a un receptor de señales inalámbricas (118) del dispositivo de asistencia de enfoque 15 
(102) (que al menos incluye al menos un segundo comunicador inalámbrico estructurado y configurado para adquirir 
los datos de la primera ubicación mediante la comunicación inalámbrica con el primer o los primeros comunicadores 
inalámbricos). Cada etiqueta localizadora (116) (que al menos incluye al menos un generador de datos de la primera 
ubicación estructurado y configurado para generar datos de la primera ubicación asociados con una ubicación actual 
de al menos un primer sujeto localizable) comprende un identificador distinto que permite al dispositivo de asistencia 20 
de enfoque (102) diferenciar las señales que se originan en las múltiples etiquetas localizadoras (116) y sujetos 
localizables asociados (113). Las etiquetas localizadoras (116) están diseñadas para moverse con el sujeto localizable 
(113), por ejemplo, mediante el montaje en la superficie a una persona u objeto, la incorporación a una prenda usada 
por un actor o la adhesión a una parte de un vehículo (al menos como se incorpora en el presente, en el que el 
generador o los generadores de datos de la primera ubicación comprenden al menos un primer acoplador de 25 
movimiento configurado para acoplar físicamente los movimientos del generador o los generadores de datos de la 
primera ubicación y el primer o los primeros sujetos localizables). De este modo, la etiqueta localizadora (116) 
identificada como “Etiqueta A” se mueve con el sujeto “A” y la etiqueta localizadora (116) identificada como “Etiqueta 
B” se mueve con el sujeto “B”. 
 30 
En una realización, el sistema de enfoque de cámara (100) incluye al menos dos cámaras (103) y una unidad de 
cálculo de distancia (112), y al menos una etiqueta localizadora (116) que permite el uso de múltiples cámaras (103) 
con múltiples etiquetas localizadoras (116), lo que permite que el sistema (100) enfoque automáticamente las cámaras 
(103) en los sujetos (113) con las etiquetas (116). En una realización, las etiquetas localizadoras (116) se comunican 
entre sí y con las cámaras (103) para determinar las distancias en tiempo real. En una realización, el sistema de 35 
enfoque de cámara (100) usa uno o varios puntos o anclajes de referencia estacionarios para aumentar la precisión 
del cálculo de distancia entre los sujetos (113) con etiquetas (116) y la cámara (103). En una realización, los puntos 
de referencia estacionarios generan una transmisión de radio que se comunica con las etiquetas (116) y la unidad de 
cálculo de distancia (112) para determinar las distancias entre los elementos en tiempo real. En una realización, las 
etiquetas localizadoras (116) se comunican entre sí, los puntos de referencia estacionarios y la cámara (103) para 40 
determinar las distancias entre los elementos en tiempo real. 
 
La unidad de cálculo de distancia (112) comprende al menos un localizador de cámara (120) diseñado para generar 
datos de ubicación asociados con una ubicación actual de la cámara (103) (que al menos incluye al menos los datos 
de la segunda ubicación asociados con una ubicación actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes). 45 
El método para generar los datos de la segunda ubicación para la cámara (103) depende del método usado para 
generar los datos de la primera ubicación del sujeto asociados con los sujetos objetivo, y este método se analizará 
más adelante en una sección posterior de la presente divulgación. 
 
La unidad de cálculo de distancia (112) utiliza los datos de ubicación actual del sujeto recibidos de las etiquetas 50 
localizadoras (116) y los datos de ubicación secundaria para la cámara (103) para calcular las distancias entre el punto 
de enfoque del generador de imágenes (122) y los sujetos objetivo localizados dentro del campo de visión (117) (al 
menos como se incorpora en el presente, en el que el calculador o los calculadores de distancia están estructurados 
y configurados para calcular una distancia actual entre dicho primer sujeto localizable y un punto de enfoque del 
generador de imágenes del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes y en el que el calculador o los 55 
calculadores de distancia están configurados para generar dicha distancia actual utilizando dicha los datos de la 
primera ubicación y datos de la segunda ubicación). Por ejemplo, la unidad de cálculo de distancia (112) utiliza los 
datos de ubicación actual del sujeto recibidos de la “Etiqueta A” y los datos de la ubicación secundaria del localizador 
de cámara (120) para calcular la distancia D1 entre el sujeto “A” y el punto de enfoque del generador de imágenes 
(122) de la cámara (103). Por lo tanto, la unidad de cálculo de distancia (112) genera al menos un perfil de ajuste de 60 
enfoque para el sujeto “A” que puede ser utilizado por el operador de la cámara (103) (que al menos incluye al menos 
un efector de enfoque de imagen) para controlar el estado de enfoque de la cámara (103) (al menos como se incorpora 
en el presente, en el que el generador o los generadores de perfiles de sujeto generan el primer o los primeros perfiles 
de ajuste de enfoque usando los datos de la primera ubicación, los datos de la segunda ubicación y la configuración 
o configuraciones de enfoque de la imagen actual; y en el que el primer o los primeros perfiles de ajuste de enfoque 65 
generados pueden ser utilizados por el efector o los efectores de enfoque de imagen para controlar el estado de 
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enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes). De manera similar, la unidad de cálculo de distancia 
(112) utiliza los datos de ubicación actual del sujeto recibidos de la “Etiqueta B” y los datos de ubicación secundaria 
del localizador de cámara (120) para calcular la distancia D2 entre el sujeto “B” y el punto de enfoque del generador 
de imágenes (122) de la cámara (103). Por consiguiente, la unidad de cálculo de distancia (112) genera al menos un 
perfil de ajuste de enfoque para el sujeto “B” que puede ser utilizado por el operador de la cámara (103). 5 
 
Por lo que respecta al diagrama de bloques de la Figura 3, la unidad de cálculo de distancia (112) comprende al menos 
una interfaz de usuario (124), al menos un procesador (126) y una memoria de sistema (127), como se muestra. Un 
enlace de datos (140), que comprende un receptor de señales inalámbricas (118), funciona para recibir los datos de 
la primera ubicación de las etiquetas localizadoras (116) y pasar los datos al procesador (126). 10 
 
La unidad de cálculo de distancia (112) implementa las funciones de búsqueda de rango descritas anteriormente 
utilizando tecnologías de comunicación inalámbricas. En una realización, se usa la tecnología de identificación por 
radiofrecuencia (RFID), como se describe en general con relación a la Figura 4. 
 15 
En la Figura 4 se muestra un diagrama esquemático que ilustra una etiqueta localizadora habilitada con RFID (116), 
de conformidad con una realización de la materia divulgada. La unidad (112) de cálculo de distancia habilitada con 
RFID (112) utiliza un cálculo de la distancia D1 en función del tiempo de vuelo de una señal de radio. Más 
específicamente, la unidad de cálculo de distancia habilitada con RFID (112) mide el tiempo que una señal de radio 
(125) tarda en viajar desde la antena transmisora (128) a la antena de la etiqueta (130) y volver a la antena lectora 20 
(132). La distancia desde la cámara (103) a la etiqueta se calcula en función de la velocidad de desplazamiento de 
una onda de radio a la velocidad de la luz. La etiqueta localizadora habilitada con RFID (116) puede comprender un 
transpondedor activo (o pasivo) (134) para retransmitir la señal. En una realización, la antena transmisora (128) y la 
antena lectora (132) comprenden una extensión del enlace de datos (140) y, dependiendo de las preferencias de 
ingeniería, pueden comprender una única antena de envío y recepción (al menos como se incorpora en el presente, 25 
en el que el generador o los generadores de datos de la primera ubicación comprenden al menos una etiqueta de 
RFID estructurada y configurada para transmitir de forma inalámbrica al menos una primera señal de radio de la cual 
se pueden derivar los datos de la primera ubicación; y el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación 
comprenden al menos un receptor de señales RFID estructurado y configurado para recibir la primera o las primeras 
señales de radio). 30 
 
La implementación de un localizador de cámara (120) dentro de la unidad de cálculo de distancia habilitada con RFID 
(112) se lleva a cabo a través de una simple asociación física fija de la antena lectora (132) y el punto de enfoque del 
generador de imágenes (122) (en el que el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación comprenden 
al menos un segundo acoplador de movimiento configurado para acoplar físicamente los movimientos del generador 35 
o los generadores de datos de la segunda ubicación y el dispositivo o dispositivos de captura de imágenes). Al leer 
esta memoria descriptiva, los expertos en la técnica apreciarán que, en circunstancias apropiadas y teniendo en cuenta 
cuestiones tales como preferencias de diseño, preferencias de usuario, preferencias de comercialización, costes, 
materiales disponibles, avances tecnológicos, etc., pueden ser suficientes otras tecnologías de RFID como, por 
ejemplo, la medición de la intensidad de la señal, el ángulo de llegada de la onda de radio desde la etiqueta medida 40 
en varias ubicaciones de lector para trazar vectores de localización de regreso hacia la etiqueta, el cálculo de la 
distancia mediante la triangulación de múltiples balizas, etc. Además, otras tecnologías de comunicación inalámbricas 
pueden implementarse usando el tiempo de vuelo de una señal de radio, como por ejemplo etiquetas localizadoras 
habilitadas para Bluetooth® (116), etiquetas localizadoras habilitadas para tecnología de banda ultra ancha (116), 
etiquetas localizadoras habilitadas para banda ultra ancha (116), como por ejemplo la transmisión de radio por 45 
impulsos, la triangulación Wi-Fi o la triangulación celular GSM de etiquetas localizadoras (116) y componentes 
asociados del sistema (100), y el hardware y software correspondientes a la unidad de cálculo de distancia (112). 
 
En una realización, la unidad de cálculo de distancia (112) implementa las funciones de búsqueda de rango 
mencionadas anteriormente usando un conjunto de receptores de Sistema de Posicionamiento Global (GPS), como 50 
se describe en general en la Figura 5. 
 
En la Figura 5 se muestra un diagrama esquemático en el que se ilustra una etiqueta localizadora habilitada con GPS 
(116). La etiqueta localizadora habilitada con GPS (116) (“Etiqueta A”) comprende al menos un receptor GPS (136) 
estructurado y configurado para recibir datos de señales GPS asociados con la ubicación actual del sujeto localizable 55 
(113) (sujeto “A”). 
 
El receptor GPS (136) comprende al menos un primer procesador de datos de señales GPS (138) estructurado y 
configurado para procesar los datos de señales GPS con el fin de generar datos de ubicación actual para el sujeto 
localizable (113) (sujeto “A”). La etiqueta localizadora habilitada con GPS (116) contiene un transmisor inalámbrico 60 
(142) para transmitir los datos de ubicación del sujeto a un receptor inalámbrico (144) del enlace de datos (140) ubicado 
dentro de la unidad de cálculo de distancia habilitada con GPS (112), como se muestra (al menos como se incorpora 
en el presente, en el que el calculador o calculadores de distancia comprenden al menos un receptor de datos 
inalámbrico estructurado y configurado para recibir de manera inalámbrica los datos de la primera ubicación). Al leer 
esta memoria descriptiva, los expertos en la técnica apreciarán que, en circunstancias apropiadas y teniendo en cuenta 65 
cuestiones tales como preferencias de diseño, preferencias de usuario, preferencias de comercialización, costes, 
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avances tecnológicos, etc., pueden ser suficientes otras tecnologías de etiquetado, como por ejemplo la utilización de 
un teléfono móvil habilitado con GPS como baliza, la implementación de comunicaciones utilizando señales de datos 
basadas en infrarrojos (IR), etc. 
 
La implementación del localizador de cámara (120) dentro de la unidad de cálculo de distancia habilitada con GPS 5 
(112) se lleva a cabo mediante la integración de un segundo receptor GPS (146) dentro de la unidad de cálculo de 
distancia habilitada con GPS (112). El segundo receptor GPS (146) recibe datos de señales GPS asociados con la 
ubicación actual de la cámara (103) y pasa los datos de ubicación al procesador (126) (véase también la Figura 3). La 
distancia D1 se calcula comparando los datos de ubicación GPS. 
 10 
Por lo que respecta de nuevo a la Figura 3, una realización del sistema de enfoque de cámara (100) incluye además 
al menos un componente de adquisición de ajuste de enfoque (150). El componente de adquisición de ajuste de 
enfoque (150) está configurado para adquirir la configuración de distancia actual del anillo focal de la lente de cámara 
(105). Los ajustes de enfoque de imagen adquiridos por el componente de adquisición de ajuste de enfoque (150) 
incluyen la configuración del número F de lente actual y la distancia focal actual de la lente de la cámara (105). La 15 
configuración del número F y las distancias focales de la lente se utilizan para calcular la profundidad de campo y el 
rango focal de la lente de la cámara (105). 
 
Las configuraciones de distancia actual del anillo focal de la lente de la cámara (105) se muestran en la interfaz de 
usuario (124) (véase la Figura 2), permitiendo así al operador de la cámara (103) confirmar la precisión del enfoque 20 
de la imagen. Por lo que respecta de nuevo a la Figura 2, las configuraciones de distancia actual del anillo focal de la 
lente de la cámara (105) se muestran en la pantalla de distancia (114) del dispositivo de asistencia de enfoque (102) 
(que al menos incluye al menos una pantalla de ajuste de enfoque estructurada y configurada para mostrar la 
configuración o las configuraciones de enfoque de la imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de 
imágenes). 25 
 
En una realización, las etiquetas localizadoras (116) incluyen un interruptor de encendido/apagado, una caja para la 
batería y una entrada de suministro de energía para la recarga. Además, las realizaciones del sistema tienen la 
capacidad de controlar las opciones de frecuencia de actualización para las etiquetas localizadoras (116). 
 30 
Por lo que respecta de nuevo a la ilustración de la Figura 2, la interfaz de usuario (124) de la unidad de cálculo de 
distancia (112) incluye un interruptor de encendido/apagado (151), un botón de sincronización (152), una pantalla de 
distancia (114) y una luz de confirmación (154), como se muestra. El botón de sincronización (152), cuando está 
activado, inicia una búsqueda de todas las etiquetas localizadoras (116) dentro del rango de transmisión. Una luz 
verde de iluminación de confirmación (154) indica que se está realizando un seguimiento de una etiqueta localizadora 35 
(116). 
 
La pantalla de distancia (114) muestra la distancia calculada desde la cámara a la etiqueta localizadora (116) y, si está 
equipada con el componente de adquisición de ajuste de enfoque (150) de la Figura 3, la configuración de distancia 
actual del anillo focal de la lente de la cámara (105). Se observa que las realizaciones del sistema de enfoque de la 40 
cámara (100) están configuradas adicionalmente para registrar el rango de ajuste de enfoque de la lente de la cámara 
(105). Un ejemplo de la tecnología adaptable que se puede usar como componente de adquisición de ajuste de 
enfoque (150) es una unidad inteligente de visualización de lente electrónica de cinematografía (Cinematography 
Electronics /i Lens Display Unit) producida por Cooke Optics Limited, de Thurmaston, Leicester, Reino Unido. 
 45 
En la Figura 6 se muestra una vista en perspectiva que ilustra esquemáticamente un dispositivo de asistencia de 
enfoque accionado por servomotor (160), de conformidad con una realización de la presente materia divulgada. El 
dispositivo de asistencia de enfoque (160) comprende una unidad de cálculo de distancia (161) que interopera con el 
servomotor accionado eléctricamente (163), como se muestra. En la Figura 7 se muestra una vista en alzado frontal 
que ilustra el dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) montado adyacente al engranaje 50 
anular de enfoque de seguimiento (106) de un anillo de enfoque de una cámara (103). En la Figura 8 se muestra un 
diagrama de bloques en el que se ilustran los elementos funcionales del dispositivo de asistencia de enfoque accionado 
por servomotor (160) de la Figura 6. 
 
Por lo que respecta a las ilustraciones de la Figura 6 a la Figura 8, el servomotor (163) está configurado para hacer 55 
funcionar un accionamiento de engranaje (164), el cual se acopla al engranaje anular (106)/anillo de enfoque de la 
lente de la cámara (105), como se representa en la Figura 7 (y se ilustra conceptualmente en la Figura 1). El dispositivo 
de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) (que al menos incluye al menos un efector de enfoque de 
imagen) está configurado para ajustar automáticamente el estado de enfoque de la cámara (103), según sea apropiado 
para la generación apropiada de imágenes de sujetos localizables (113). Más específicamente, el dispositivo de 60 
asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) está configurado para ajustar automáticamente el estado de 
enfoque de la cámara (103) en respuesta a los perfiles de ubicación del sujeto generados por la unidad de cálculo de 
distancia (161) que utiliza datos de ubicación recibidos de etiquetas localizadoras (116) (al menos como se incorpora 
en el presente, en el que el efector o los efectores de enfoque de imagen están configurados para ayudar a establecer, 
dentro del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, un estado de enfoque apropiado para la generación 65 
de las imágenes que se van a capturar de los sujetos en respuesta al primer o los primeros perfiles de ajuste de 
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enfoque generados). 
 
La unidad de cálculo de distancia (161) incluye las características y funciones descritas anteriormente de la unidad de 
cálculo de distancia (112) (véase la Figura 3) y los elementos de sensor y control de motor adicionales que se muestran 
en la Figura 8. El servomotor (163) de la presente realización comprende un motor de velocidad gradual controlado 5 
por el procesador (126) que se comunica a través de al menos un controlador de motor digital (166), como se muestra. 
En la presente descripción, el controlador de motor (166) puede comprender indexadores, controladores, etc., según 
se requiera para operar el servomotor (163). Los datos de distancia son convertidos por la unidad de cálculo de 
distancia (161) en señales de control utilizadas para operar el servomotor (163). En una realización del presente 
sistema, las señales de control del procesador (126) se comunican a través del controlador de motor (166) y se pasan 10 
al servomotor (163) a través del enlace de señal (171) (que al menos incluye al menos un comunicador de datos de 
distancia estructurado y configurado para comunicar la distancia calculada a al menos un efector de enfoque de imagen 
que controla el estado del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes). 
 
Un detector de enfoque manual (174) funciona de tal manera que el sistema detecta cualquier manipulación manual 15 
del anillo de enfoque de la lente o (si está equipado) del engranaje de accionamiento (109) del enfoque de seguimiento, 
lo que tiene como resultado una terminación temporal de las funciones de enfoque automático del sistema. En una 
realización, el detector de enfoque manual (174) incluye al menos un sensor de extensímetro. El sensor del 
extensímetro tiene una señal de salida que es proporcional a la cantidad variable de presión. El dispositivo de 
asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) incluye una lógica de control para anular el funcionamiento del 20 
servomotor (163) cuando la señal de salida del sensor de extensímetro excede un nivel preestablecido (que al menos 
incluye al menos un control de enfoque de operación manual configurado para permitir ajustes manuales de dicho 
estado de enfoque; al menos un detector de manipulación manual estructurado y configurado para detectar entradas 
de ajuste manual; y al menos una anulación de servomotor para anular el funcionamiento automático del dispositivo o 
los dispositivos de enfoque de seguimiento accionados por servomotor cuando se detecta al menos una manipulación 25 
manual del control o los controles de enfoque de operación manual). 
 
Tanto la unidad de cálculo de distancia (161) como el servomotor (163) están situados dentro de la carcasa (168). La 
carcasa (168) comprende al menos un soporte (133) configurado para montar la carcasa (168) en una posición 
adyacente a la cámara (103), como se muestra en la Fig. 7. En una realización de la Figura 6, el soporte (133) es 30 
compatible con al menos uno de los tres sistemas usados habitualmente de carril de cámara (111), como por ejemplo 
las barras de soporte de caja mate de 15 milímetros (mm) indicadas por la representación de línea discontinua de la 
Figura 1. 
 
La parte exterior de la carcasa (168) está configurada para soportar la interfaz de usuario (124), como se muestra. La 35 
interfaz de usuario (124) del dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) comprende un 
interruptor de encendido/apagado (150), un botón de sincronización (152), una pantalla de distancia (114) y una luz 
de confirmación de seguimiento (154), como se muestra. El botón de sincronización (152), cuando está activado, inicia 
una búsqueda de todas las etiquetas localizadoras (116) dentro del rango de transmisión. Una iluminación verde de la 
luz de confirmación de seguimiento (154) indica que se está realizando un seguimiento de al menos una etiqueta 40 
localizadora (116). 
 
Por lo que respecta a la Figura 6, la pantalla de distancia (114) muestra: la distancia calculada desde la cámara hasta 
la etiqueta localizadora (116); y, si está equipada con el componente de adquisición de ajuste de enfoque (150), la 
configuración de distancia actual del anillo focal de la lente de la cámara (105). Además, la interfaz de usuario (124) 45 
del dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) incluye un interruptor de anulación manual 
(172) para permitir al operador volver al enfoque manual anulando las funciones automáticas del sistema. 
 
Tanto la unidad de cálculo de distancia (161) como el servomotor (163) son alimentados por baterías incorporadas (no 
mostradas). Además, el dispositivo de asistencia de enfoque (160) accionado por servomotor incluye puertos de 50 
entrada de control cableados y de alimentación externa (175), como se muestra. 
 
Alternativamente, el servomotor (163) puede estar incorporado dentro de la lente de la cámara (105) con la unidad de 
cálculo de distancia (161) ubicada dentro de la lente de la cámara (105), alternativamente dentro del cuerpo de la 
cámara (103) o alternativamente ubicado en un dispositivo informático portátil, como se describe más adelante en 55 
mayor detalle. La realización en la lente está configurada para enfocar la lente mediante la manipulación de la lente 
de la cámara (105) o la manipulación del anillo de enfoque de la lente de la cámara (105), donde la lente de la cámara 
(105) o el anillo de enfoque de la lente de la cámara (105) están accionados por el servomotor (163). El servomotor 
en la lente (163) está configurado para ajustarse selectivamente a la actuación automática o a la operación manual. 
 60 
El dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) permite el enfoque de la cámara (103) por 
control remoto. Por lo tanto, una ventaja importante de la presente realización es que el operador de la lente de la 
cámara (105) ya no necesita estar ubicado cerca de la cámara (103) para poder enfocar. Asimismo, varias 
configuraciones del dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) permiten el uso de uno o 
varios dispositivos de entrada ubicados remotamente. Por ejemplo, una realización del presente sistema incluye 65 
disparadores de dedo remotos (176) que están incorporados dentro de asas (178) del sistema de carril de cámara 
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soportado por el hombro (111) ilustrado en la Figura 1. Los disparadores de dedo (176) están acoplados 
operativamente a la unidad de cálculo de distancia (161) para permitir que un solo operador de la cámara (103) envíe 
señales remotamente al dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) con el fin de cambiar el 
enfoque entre dos sujetos localizables (113). En esta realización, el operador inicia una transición entre dos perfiles 
de ajuste de enfoque generados por la unidad de cálculo de distancia (176). La manipulación de disparadores de dedo 5 
(176) puede iniciar la transición controlada por el procesador entre un perfil de ajuste de enfoque para el sujeto “A” y 
un perfil de ajuste de enfoque para el sujeto “B”. De nuevo, se observa que los perfiles de ajuste de enfoque son 
generados por la unidad de cálculo de distancia (161) para sujetos localizables (113) que usan datos de la ubicación 
actual del sujeto y datos de la ubicación actual de la cámara. Al leer esta memoria descriptiva, los expertos en la 
técnica apreciarán que, en circunstancias apropiadas y teniendo en cuenta cuestiones tales como preferencias de 10 
diseño, preferencias de usuario, preferencias de comercialización, costes, avances tecnológicos, etc., pueden ser 
suficientes otras configuraciones de control como, por ejemplo, el seguimiento del sujeto, incluido el control automático 
de movimiento vertical y horizontal de la cámara, etc. 
 
Una realización del presente sistema implementa al menos un dispositivo de control y monitorización de vídeo remotos, 15 
en el que la interfaz de usuario (124) comprende una pantalla táctil ubicada dentro de un dispositivo portátil de mano, 
como se describe adicionalmente en la Figura 9. Dichos dispositivos portátiles permiten a los miembros del equipo de 
ayudantes de cámara controlar la lente de la cámara (105) desde una ubicación remota. Esto permite que el foquista 
se pueda mantener alejado de la cámara (103) si así se requiere. 
 20 
En la Figura 9 se muestra una vista en perspectiva que ilustra esquemáticamente la cámara (103), modificada para 
comprender un dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160) que está controlado de forma 
remota por la interfaz de usuario portátil (180), de conformidad con una realización de la materia divulgada. La interfaz 
de usuario portátil (180) comprende un dispositivo de mano que contiene la interfaz de usuario (124), como se muestra. 
En una realización del presente sistema, la interfaz de usuario (124) comprende una pantalla táctil (188) que el usuario 25 
puede controlar a través de gestos simples o multitáctiles. La interfaz de usuario portátil (180) comprende una carcasa 
exterior duradera (181) que soporta la pantalla táctil (188), como se muestra. Además, la carcasa exterior (181) 
contiene el puerto de suministro de energía (184), el almacenamiento de batería (no mostrado), las asas de mano 
periféricas (186) y los puertos de comunicación (190) para permitir conexiones cableadas al dispositivo de asistencia 
de enfoque accionado por servomotor (160). Una realización de la interfaz de usuario portátil (180) comprende al 30 
menos un comunicador inalámbrico (192) configurado para permitir la comunicación inalámbrica entre la interfaz de 
usuario portátil (180) y el dispositivo de asistencia de enfoque accionado por servomotor (160), como se muestra. 
 
La carcasa exterior (181) comprende al menos un soporte (187) para permitir la unión de la interfaz de usuario portátil 
(180) a los aparejos tradicionales de las cámaras. Una versión del soporte (187) permite la unión de la interfaz de 35 
usuario portátil (180) a los sistemas de carril de cámara (111). 
 
Por lo que respecta de nuevo al diagrama de bloques de la Figura 3, la unidad de cálculo de distancia (161) comprende 
al menos un programa ejecutable (194), como se muestra. El programa (194) se almacena en la memoria del sistema 
(127) y está configurado para ser ejecutado por el procesador (126). El programa (194) comprende instrucciones para 40 
mostrar una serie de menús (196) en la pantalla táctil (188), como se muestra en la Figura 10. 
 
En la Figura 10 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil (180), de conformidad con otra 
realización de la presente materia divulgada. La pantalla táctil (188) se utiliza para generar un conjunto de menús del 
sistema (196). Cada menú (196) comprende al menos un elemento de menú (198), como se muestra. Los elementos 45 
de menú (198) tienen una naturaleza o función informativa y reciben al menos una entrada de usuario correspondiente 
a una acción que va a ser realizada por el aparato del sistema. Los elementos de menú (198) permiten al usuario 
introducir o seleccionar información de lentes, personalizar el nombre de los sujetos, cambiar el enfoque de un sujeto 
a otro, seleccionar la velocidad de enfoque, guardar configuraciones de lente y calibrar automáticamente las lentes, 
como se describe más adelante. 50 
 
Al iniciarse la interfaz de usuario portátil (180), el programa (194) está configurado para mostrar el menú principal (196) 
en la pantalla táctil (188). Un menú principal (196) incluye los siguientes elementos de menú seleccionables (198): el 
elemento de menú “Distancia” (200), el elemento de menú “Calibración” (202), el elemento de menú “Sincronización” 
(204), el elemento de menú “Cambio de enfoque de sujeto” (206) y el elemento de menú “Opciones” (208). Cada 55 
elemento de menú seleccionable (198) del menú principal (196) proporciona un enlace seleccionable por el usuario a 
un submenú operado por el programa (194), como se describe en general en las Figuras 11 a [laguna]. Además, el 
programa (194) muestra un indicador de estado de la batería (210), como se muestra. 
 
La selección del usuario del elemento de menú “Distancia” (200) en el menú principal (196) tiene como resultado la 60 
visualización del menú de visualización de distancia de enfoque (212) en la pantalla táctil (188), mostrada en la Figura 
11. En la Figura 11 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se 
muestra un menú de visualización de distancia de enfoque (212). 
 
El menú de visualización de distancia de enfoque (212) incluye una ventana de vídeo (214) que muestra una señal de 65 
vídeo en directo desde la cámara (103) (que al menos incluye al menos una ventana de imagen actual configurada 
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para mostrar al menos una imagen actual capturada por el dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes) y 
una pantalla de distancia (114) que muestra la distancia calculada desde la cámara (103) a la etiqueta localizadora 
(116). Además, el menú de visualización de distancia de enfoque (212) comprende la pantalla de configuración de 
lente (216) que muestra la configuración de la distancia actual del anillo focal de la lente de la cámara (105). Se 
observa que el programa (194) interopera con el componente de adquisición de ajuste de enfoque (150) para generar 5 
el contenido de la pantalla de configuración de lente (216). 
 
La selección del usuario del elemento de menú “Calibración” (202) en el menú principal (196) tiene como resultado la 
visualización del menú de calibración (218) en la pantalla táctil (188) mostrada en la Figura 12. La Figura 12 muestra 
una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil de la Figura 9, en la que se muestra un menú de calibración 10 
(218), de conformidad con una realización de la materia divulgada. El menú de calibración (218) incluye el elemento 
de menú “Calibración automática de lente” (220), el elemento de menú “Longitud de lente” (222), el elemento de menú 
“Número F” (224), el elemento de menú “Configuración de punto de distancias de anillo de enfoque” (226), el elemento 
de menú de calibración de “Longitud de lente de zoom” (228) y el elemento de menú “Guardar calibración” (230), como 
se muestra. 15 
 
El elemento de menú “Entrada de longitud de lente” (222) se utiliza para calcular la profundidad de campo/rango focal 
de la lente de la cámara (105). El elemento de menú “Número F” (224) se utiliza para calcular la profundidad de 
campo/rango focal de la lente de la cámara (105). 
 20 
Además, el menú de calibración (218) incluye el elemento de menú “Calibraciones guardadas” (232) y los elementos 
de menú “Lista de calibraciones guardadas” (234) y “Seleccionar calibración” (236). 
 
El elemento de menú “Calibraciones guardadas” (232) se utiliza para configurar los parámetros del número F, el anillo 
de enfoque y la longitud de lente en la memoria del sistema (127). Esto permite que la configuración de lentes ya 25 
calibradas se establezca fácilmente en el futuro, reduciendo así la necesidad de recalibrar cuando se intercambian las 
lentes de la cámara (105). La lista de calibraciones guardadas (234) muestra una lista de las calibraciones guardadas. 
Las calibraciones guardadas pueden ser editadas por el usuario (que al menos incluye al menos un elemento de menú 
seleccionable por el usuario que permite la entrada manual de al menos una configuración de hardware del dispositivo 
o los dispositivos de captura de imágenes). 30 
 
El programa (194) comprende además instrucciones para que la unidad de cálculo de distancia (161) busque 
automáticamente los sujetos localizables (113) (al menos como se incorpora en el presente, en el que el programa o 
los programas comprenden además instrucciones para que el calculador o los calculadores de distancia busquen 
automáticamente sujetos localizables). La selección del usuario del elemento de menú “Sincronización” (204) en el 35 
menú principal (196) tiene como resultado la visualización del menú de sincronización de etiquetas (240) en la pantalla 
táctil (188), como se muestra en la Figura 13. En la Figura 13 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de 
usuario portátil (180) en la que se muestra el menú de sincronización de etiquetas (240), de conformidad con otra 
realización de la materia divulgada. 
 40 
El menú de sincronización de etiquetas (240) permite al usuario iniciar la búsqueda automática de sujetos localizables 
(113) dentro del rango de detección del dispositivo. El elemento de menú “Detectar balizas” (242), cuando se 
selecciona, tiene como resultado que el sistema busque todas las etiquetas localizadoras legibles (116) y enumere 
todas las etiquetas localizadoras detectadas (116) como “Sujetos”. 
 45 
El programa (194) está configurado para generar un conjunto de datos de múltiples sujetos (205) en el que cada 
entrada de datos del conjunto de datos de múltiples sujetos (205) identifica a un solo sujeto localizable (113) de los 
múltiples sujetos localizables (113) dentro del rango de detección del sistema. Los perfiles de ubicación de sujeto se 
generan activamente mediante el programa (194) usando datos de ubicación recibidos de las etiquetas localizadoras 
(116) (que al menos incluye al menos un generador de perfiles de sujeto estructurado y configurado para generar al 50 
menos un perfil de ajuste de enfoque para cada entrada de datos del conjunto o los conjuntos de datos de múltiples 
sujetos). El conjunto de datos de múltiples sujetos (205) y sus perfiles asociados de ubicación de sujetos se almacenan 
en la memoria del sistema (127). 
 
El menú de sincronización de etiquetas (240) incluye el campo de “Visualización” (244), en el cual se enumeran los 55 
sujetos localizables potencialmente “enfocados” (113) (sujetos etiquetados) del conjunto de datos de múltiples sujetos 
(205). De manera predeterminada, los dos primeros sujetos localizables ubicados (113) se enumeran como “Sujeto_A” 
y “Sujeto_B”. A cada sujeto ubicado adicional se le asigna la siguiente letra de identificación disponible, como se 
muestra (al menos como se incorpora en el presente, en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden 
además al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario que permite la adquisición iniciada por el usuario 60 
de al menos uno de los datos de la primera ubicación, los datos de la segunda ubicación y otros datos de ubicación). 
 
El usuario podrá editar los nombres de letras predeterminados asignados a las etiquetas localizadoras (116) mediante 
la selección de la designación de letras predeterminada de una etiqueta localizadora mostrada (116) y la selección del 
elemento de menú “Editar nombre de baliza” (246). La etiqueta localizadora seleccionada (116) se resalta con un color, 65 
por ejemplo azul, que indica que la entrada está disponible para su edición. A continuación, el usuario puede cambiar 

E14862843
18-09-2018ES 2 688 020 T3

 



 

15 

el nombre para que en lugar de indicar un sujeto ubicado como “Sujeto_A”, la entrada de la pantalla diga 
“Actor_Masculino”, “John_Smith”, “Manzana_Roja”, etc. Cuando se selecciona el elemento de menú “Editar nombre 
de baliza” (246), el programa (194) muestra una interfaz de teclado para facilitar la edición. 
 
El campo de visualización (244) también muestra las distancias entre todas las etiquetas localizadoras (116) y la 5 
cámara (103) y la carga de la batería de todas las etiquetas localizadoras (116). Las etiquetas localizadoras (116) 
sobre las que se detecta que poseen una carga de batería inferior al 25% son resaltadas con un color de alerta, como 
por ejemplo el rojo. 
 
La selección por parte del usuario del elemento de menú “Cambio de enfoque de sujeto” (206) en el menú principal 10 
(196) tiene como resultado la visualización del menú de cambio de enfoque de sujeto (250) en la pantalla táctil (188), 
como se muestra en la Figura 14. En la Figura 14 se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil 
de la Figura 9, en la que se muestra el menú de cambio de enfoque de sujeto (250) de conformidad con una realización 
de la materia divulgada. 
 15 
El menú de cambio de enfoque de sujeto (250) comprende el elemento de menú de “Cambiar enfoque” (Rack focus) 
(252), el control deslizante de velocidad de enfoque digital (254), la ventana de vídeo (214), la pantalla de distancia 
(114), la pantalla de configuración de lente (216), el elemento de menú de “Configuración de velocidad de cambio de 
enfoque” (256) y la ventana de lista de sujetos (258), como se muestra. 
 20 
En la ventana de lista de sujetos (258) se muestra una lista de dos o más posibles “sujetos etiquetados” enfocados 
del conjunto de datos actual de múltiples sujetos (205). De manera predeterminada, los primeros dos “sujetos 
etiquetados” ubicados por el sistema aparecen como “Sujeto_A” y “Sujeto_B”. El usuario puede seleccionar el “sujeto 
etiquetado” que será enfocado mediante la selección en la pantalla táctil de un sujeto enumerado dentro de la ventana 
de lista de sujetos (258) (que al menos incluye al menos un selector de sujeto localizable estructurado y configurado 25 
para permitir al usuario seleccionar al menos una entrada de datos del conjunto o los conjuntos de datos de múltiples 
sujetos). 
 
De manera predeterminada, la primera baliza que será activada y detectada por el sistema se designará como 
“Sujeto_A” y estará enfocada. El sujeto “enfocado” se identificará en la pantalla táctil (188) como el sujeto “enfocado” 30 
actual mediante una luz de fondo verde. 
 
A continuación, el usuario puede seleccionar el siguiente sujeto que se enfocará, por ejemplo, al tocar el elemento del 
menú en la ventana de la lista de sujetos (258) asociada con “Sujeto_B”. En una realización del presente sistema, el 
programa (194) no lleva a cabo una transición inmediata del enfoque al “Sujeto_B” cuando se produce la selección del 35 
usuario, sino que el sistema asigna a “Sujeto_B” un estado “en espera” (on deck). Esta designación “en espera” indica 
que un sujeto está seleccionado y está listo para ser el próximo sujeto que el sistema “enfocará”. Un sujeto “en espera” 
se identifica con una luz de fondo roja en la ventana de lista de sujetos (258). 
 
Después de que el usuario haya seleccionado un sujeto para que esté “en espera” y la pantalla táctil (188) haya 40 
indicado el estado del sujeto “en espera” mediante una luz de fondo roja, el usuario puede activar una transición entre 
el sujeto “enfocado” actual y el sujeto “en espera” tocando el elemento de menú “Cambiar enfoque” (252). A 
continuación, el programa (194) envía una señal al sistema para que haga una transición del “Sujeto_A” al “Sujeto_B”, 
usando el perfil de ubicación de sujeto actual para el “Sujeto_B” (que al menos incluye al menos un elemento 
transicionador de enfoque de sujeto estructurado y configurado para llevar a cabo una transición del estado de enfoque 45 
del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes entre el primer o los primeros perfiles de ajuste de enfoque 
generados para el primer o los primeros sujetos localizables y el otro o los otros perfiles de ajuste de enfoque 
generados para el otro o los otros sujetos localizables). La velocidad de transición se controla mediante el elemento 
de menú “Configuración de velocidad de cambio de enfoque” (256) o el control deslizante de velocidad de enfoque 
digital (254). Ambos elementos de menú controlan la velocidad a la que el programa cambia entre el enfoque de dos 50 
“sujetos etiquetados”. El elemento de menú “Configuración de velocidad de cambio de enfoque” (256) permite las 
selecciones generalizadas de transiciones “lenta”, “media” y “rápida”. El control deslizante de velocidad de enfoque 
digital (254) está configurado para permitir el control manual de la velocidad del proceso de cambio de enfoque (al 
menos como se incorpora en el presente, en el que el elemento o los elementos transicionadores de enfoque de sujeto 
comprende al menos un control de transición de usuario estructurado y configurado para permitir el control por parte 55 
del usuario de la velocidad de cambio de la transición de dicho estado de enfoque). 
 
En una realización del presente sistema, la capacidad de cambiar entre “Sujeto_A” y “Sujeto_B” también está 
disponible mediante los disparadores de dedo remotos (176) incorporados dentro de las asas (178) (véase la Figura 
1). 60 
 
Asimismo, se proporciona un icono de batería baja en la ventana de lista de sujetos (258) que parpadeará si a una 
etiqueta localizadora (116) le queda poca carga de batería. Se muestra el “Sujeto_E” con un icono iluminado de batería 
baja. 
 65 
La selección del usuario del elemento de menú “Opciones” (208) en el menú principal (196) tiene como resultado la 
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visualización de la pantalla táctil (188) del menú “Opciones” (260), como se muestra en la Figura 15. En la Figura 15 
se muestra una vista frontal que ilustra la interfaz de usuario portátil (180) en la que se muestra el menú “Opciones” 
(260), de conformidad con otra realización de la materia divulgada. 
 
Los elementos de menú en el menú “Opciones” (260) permiten al usuario modificar opciones dentro de los menús. Por 5 
ejemplo, las opciones incluyen la selección del idioma mostrado, permitir al usuario configurar el brillo de la pantalla, 
permitir al usuario elegir una configuración de color para la visualización nocturna, permitir al usuario evitar la edición 
de los nombres de balizas, etc. 
 
Además, el elemento de menú (262) en el menú “Opciones” (260) permite al usuario eliminar el elemento de menú 10 
“Cambiar enfoque” (252) del menú de cambio de enfoque del sujeto (250). Esto tiene como resultado la transición 
inmediata del enfoque a un nuevo sujeto tan pronto como el sujeto sea seleccionado en la ventana de lista de sujetos 
(258) (véase también la Figura 14). El elemento de menú (264) en el menú “Opciones” (260) tiene como resultado que 
el último sujeto que haya sido enfocado se mantenga automáticamente enfocado para quedar automáticamente “en 
espera”. 15 
 
Otros elementos de menú en el menú “Opciones” (260) incluyen la capacidad de modificar la organización de la 
pantalla táctil (188) para los usuarios zurdos, controlar y modificar las opciones de flujo de datos para definir cómo se 
visualiza la señal de vídeo de la cámara (103) y seleccionar el idioma que se utiliza en la interfaz. Al leer esta memoria 
descriptiva, los expertos en la técnica apreciarán que, en circunstancias apropiadas y teniendo en cuenta cuestiones 20 
tales como preferencias de diseño, preferencias de usuario, preferencias de comercialización, costes, avances 
tecnológicos, etc., pueden ser suficientes otras opciones como, por ejemplo, el cambio de unidades de medición entre 
unidades imperiales y métricas, la capacidad de almacenar y recuperar configuraciones para usuarios específicos, 
etc. 
 25 
En la Figura 16 se muestra un diagrama en el que se ilustra esquemáticamente el controlador principal (300) 
configurado para controlar una pluralidad de cámaras (103) desde una ubicación central, de conformidad con una 
realización de la materia divulgada. El controlador principal (300) está configurado para proporcionar un control 
inalámbrico de dos o más cámaras (103) equipadas con dispositivos de asistencia de enfoque accionados por 
servomotor (160). El controlador principal (300) (que al menos incluye al menos un controlador de sistema estructurado 30 
y configurado para controlar múltiples dispositivos de captura de imágenes que funcionan dentro de dicho sistema) 
permite a un solo usuario obtener el control de múltiples cámaras de manera similar a la selección de sujetos en los 
menús descritos anteriormente (196) de la interfaz de usuario portátil (180). Más específicamente, el controlador 
principal (300) comprende una pantalla táctil (188) y un menú (302) en el que se enumeran las cámaras seleccionables 
(103) bajo el control del dispositivo. Una vez seleccionada, una cámara está “en espera” y el nombre de la cámara 35 
seleccionada se retroilumina con el color verde. A continuación, el usuario puede cambiar a la cámara seleccionada 
presionando el elemento de menú “Controlar ahora” (304). Cuando una cámara está bajo el control del usuario, se 
ilumina con una luz posterior roja. También se pueden controlar múltiples cámaras (103) al mismo tiempo, lo que 
permite que múltiples cámaras (103) enfoquen todas a la vez al mismo sujeto. Esto permite que un usuario pueda 
realizar el enfoque para varias cámaras (103). Una vez que se selecciona una cámara, el programa del sistema puede 40 
mostrar menús de control similares a los implementados en la interfaz de usuario portátil (180) descrita anteriormente. 
 
Cabe destacar que las realizaciones descritas de la interfaz de usuario portátil (180) y el controlador principal (300) se 
implementan usando un dispositivo informático portátil como, por ejemplo, una tableta iPad®, fabricada por Apple 
Corporation de América del Norte. En una realización, el procesador (126), la memoria (127) y la interfaz de usuario 45 
(124) son componentes del dispositivo de tableta e interoperan con uno o varios programas de aplicaciones (194) 
ejecutados dentro del dispositivo de tableta. 
 
Por lo que respecta a la divulgación contenida en el presente, el sistema de enfoque de cámara (100) comprende un 
método relacionado con la generación, para al menos una cámara (103), de datos de ajuste de enfoque asociados 50 
con uno o varios sujetos localizables (113) cuyas imágenes se van a capturar, pudiéndose utilizar estos datos de ajuste 
de enfoque para controlar el estado de enfoque de la cámara (113). En ese sentido, el método del sistema de enfoque 
de la cámara (100) incluye las siguientes etapas: proporcionar al menos una etiqueta localizadora (116) estructurada 
y configurada para generar datos de la primera ubicación asociados con una ubicación actual de un sujeto etiquetado 
asociado con dicha etiqueta localizadora (116); proporcionar al menos un localizador de cámara (120) estructurado y 55 
configurado para generar datos de la segunda ubicación asociados con una ubicación actual de la cámara (103); 
proporcionar al menos un dispositivo informático (es decir, una unidad de cálculo de distancia (112), una unidad de 
cálculo de distancia (161), una interfaz de usuario portátil (180) o un controlador principal (300)), estando dicho 
dispositivo informático estructurado y configurado para calcular una distancia actual entre sujetos localizables (113) y 
un punto de enfoque del generador de imágenes (122) de la cámara (103); generar dicha distancia actual utilizando 60 
los datos de la primera ubicación y los datos de la segunda ubicación; proporcionar al menos una pantalla de distancia 
(114) configurada para mostrar la distancia actual calculada; y proporcionar al menos un dispositivo de enfoque de 
seguimiento (es decir, un dispositivo de asistencia de enfoque (102) o dispositivo de asistencia de enfoque accionado 
por servomotor (160)) estructurado y configurado para manipular al menos un anillo de enfoque de la lente de la 
cámara (105) con el fin de ayudar a establecer, dentro de la cámara (103), un estado de enfoque apropiado para la 65 
generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos. Asimismo, el método anterior comprende además 
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la manipulación de dicho anillo de enfoque de la lente de la cámara (105) en respuesta a la distancia actual calculada 
mostrada; en donde dicha etiqueta localizadora comprende al menos un primer comunicador inalámbrico estructurado 
y configurado para comunicar de manera inalámbrica dichos datos de la primera ubicación. 
 
Aunque el solicitante ha descrito las realizaciones del solicitante de la materia divulgada, se entenderá que el ámbito 5 
más amplio de esta materia incluye modificaciones entre las que figuran una diversidad de formas, tamaños y 
materiales.  
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REIVINDICACIONES 
 

1. Un sistema (100) relacionado con la generación, para al menos un dispositivo de captura de imágenes (103), 
de datos de ajuste de enfoque asociados con uno o varios sujetos (113) cuyas imágenes se van a capturar, pudiéndose 
utilizar estos datos de ajuste de enfoque para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de 5 
captura de imágenes, y este sistema se caracteriza por: 

a. al menos un generador de datos de la primera ubicación (116) estructurado y configurado para generar 
datos de la primera ubicación asociados con una ubicación actual de al menos un primer sujeto localizable; 

b. al menos un generador de datos de la segunda ubicación (120) estructurado y configurado para generar 
datos de la segunda ubicación asociados con una ubicación actual del dispositivo o los dispositivos de 10 
captura de imágenes; y 

c.  al menos un calculador de distancia (112, 161, 180 y 300) estructurado y configurado para calcular una 
distancia actual entre el primer sujeto localizable y un punto de enfoque del generador de imágenes (122) 
del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, en el que el calculador o los calculadores de 
distancia están configurados para generar la distancia actual usando los datos de la primera ubicación y 15 
los datos de la segunda ubicación; 

d. en el que el generador o los generadores de datos de la primera ubicación comprenden al menos un 
primer comunicador inalámbrico estructurado y configurado para comunicar de forma inalámbrica los 
datos de la primera ubicación; 

e. en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden: 20 
i. al menos un segundo comunicador inalámbrico (118) estructurado y configurado para adquirir los 

datos de la primera ubicación mediante la comunicación inalámbrica con el primer o los primeros 
comunicadores inalámbricos; 

ii. al menos un comunicador de datos de distancia (171) estructurado y configurado para comunicar la 
distancia calculada a al menos un efector de enfoque de imagen (160) que controla el estado de 25 
enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; 

iii. una memoria de almacenamiento (127) estructurada y configurada para almacenar una pluralidad 
de registros de calibración, cada uno de los cuales comprende entradas de datos asociadas con al 
menos una configuración de hardware del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; 

iv. al menos una interfaz de usuario de calibración (124) estructurada y configurada para ayudar a la 30 
recuperación por parte del usuario de un registro seleccionado de la pluralidad de registros de 
calibración guardados; 

v. en el que cada uno de los registros de calibración contiene al menos una entrada de datos 
seleccionada de entre: 

 A. un rango de número F de lente; 35 
 B. un rango de distancia focal de lente; y 
 C. un rango de ajuste de enfoque de lente; y 
vi. en el que los registros de calibración pueden ser utilizados por el efector o los efectores de enfoque 

de imagen para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de 
imágenes; 40 

f. en el que el generador o los generadores de datos de la primera ubicación (116) comprenden al menos 
un primer acoplador de movimiento configurado para acoplar físicamente los movimientos del generador 
o los generadores de datos de la primera ubicación y el primer o los primeros sujetos localizables; y 

g. en el que el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación (120) comprenden al menos 
un segundo acoplador de movimiento configurado para acoplar físicamente los movimientos del 45 
generador o los generadores de datos de la segunda ubicación y el dispositivo o los dispositivos de 
captura de imágenes. 

 
2. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que el comunicador o los comunicadores de datos de distancia 
(171) comprenden al menos una pantalla de datos de distancia (114) configurada para mostrar la distancia actual 50 
calculada y opcionalmente al menos un soporte de pantalla de distancia estructurado y configurado para soportar la 
pantalla o las pantallas de datos de distancia adyacentes al dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes. 
 
3. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que: 

a. el generador o los generadores de datos de la primera ubicación (116) comprenden al menos una etiqueta 55 
de identificación por radiofrecuencia (RFID) estructurada y configurada para transmitir de manera 
inalámbrica al menos una primera señal de radio de la cual pueden derivarse los datos de la primera 
ubicación; y 

b. el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación (120) comprenden al menos un receptor 
de señales RFID estructurado y configurado para recibir la primera o las primeras señales de radio. 60 

 
4. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que: 
 a. el generador o los generadores de datos de la primera ubicación (116) comprenden: 

i. al menos un primer receptor de Sistema de Posicionamiento Global (GPS) (136) estructurado y 
configurado para recibir datos de señales GPS asociados con la ubicación actual del primer o los 65 
primeros sujetos localizables (113); 
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ii. al menos un primer procesador de datos de señales GPS (138) estructurado y configurado para 
procesar los datos de señales GPS para formar los datos de la primera ubicación; y 

iii. al menos un primer transmisor inalámbrico (142) estructurado y configurado para transmitir de 
manera inalámbrica los datos de la primera ubicación; 

b. el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación (120) comprenden al menos un segundo 5 
receptor GPS (146) estructurado y configurado para recibir datos de señales GPS asociados con la 
ubicación actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes (103); y 

c. el calculador o los calculadores de distancia (112, 161, 180 y 300) comprenden al menos un receptor de 
datos inalámbrico estructurado y configurado para recibir de forma inalámbrica los datos de la primera 
ubicación. 10 

 
5. El sistema (100), según la reivindicación 2, que además comprende al menos un dispositivo de enfoque de 
seguimiento (104) estructurado y configurado para manipular al menos un anillo de enfoque del dispositivo o los 
dispositivos de captura de imágenes (103) para ayudar a establecer, dentro del dispositivo o los dispositivos de captura 
de imágenes, un estado de enfoque apropiado para la generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos 15 
y opcionalmente en el que el soporte o los soportes de pantalla de distancia están configurados para soportar la 
pantalla o las pantallas de datos de la distancia desde el dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento. 
 
6. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que el calculador o los calculadores de distancia (112, 161, 
180 y 300) comprenden al menos un componente de adquisición de ajuste de enfoque (150) estructurado y configurado 20 
para adquirir al menos una configuración de enfoque de imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de 
imágenes (103) y opcionalmente en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además al menos 
una pantalla de ajuste de enfoque estructurada y configurada para mostrar al menos la configuración o las 
configuraciones de enfoque de la imagen actual del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes o en el que 
el componente o los componentes de adquisición de ajuste de enfoque están configurados para adquirir al menos una 25 
configuración de enfoque de la imagen actual seleccionada de entre: una configuración de número F de la lente actual; 
y la distancia focal de la lente actual. 
 
7. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que: 

a. el calculador o los calculadores de distancia (112, 161, 180 y 300) comprenden además al menos un 30 
generador de perfiles de sujeto estructurado y configurado para generar al menos un primer perfil de 
ajuste de enfoque para el primer o los primeros sujetos; 

b. en el que el generador o los generadores de perfiles de sujeto generan el primer o los primeros perfiles 
de ajuste de enfoque usando los datos de la primera ubicación, los datos de la segunda ubicación y la 
configuración o las configuraciones de enfoque de la imagen actual; y 35 

c. en el que el primer o los primeros perfiles de ajuste de enfoque generados pueden ser utilizados por el 
efector o los efectores de enfoque de imagen para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los 
dispositivos de captura de imágenes; 

opcionalmente en el que: 
a. el efector o los efectores de enfoque de imagen (160) comprenden al menos un dispositivo de enfoque de 40 

seguimiento accionado por servomotor estructurado y configurado para manipular automáticamente un 
anillo de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes (103); y 

b. el efector o los efectores de enfoque de imagen están configurados para ayudar a establecer, dentro de 
los dispositivos de captura de imágenes, un estado de enfoque apropiado para la generación de imágenes 
de los sujetos que se van a capturar en respuesta al primer o los primeros perfiles de ajuste de enfoque 45 
generados; y 

en el que el dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento accionados por servomotor pueden 
comprender además: 
a. al menos un control de enfoque de operación manual configurado para permitir ajustes manuales de dicho 

estado de enfoque; 50 
b. al menos un detector de manipulación manual estructurado y configurado para detectar entradas de ajuste 

manual; y 
c. al menos una anulación de servomotor para anular el funcionamiento automático del dispositivo o los 

dispositivos de enfoque de seguimiento accionados por servomotor cuando se detecta al menos una 
manipulación manual del control o los controles de enfoque de operación manual. 55 

 
8. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que el calculador o los calculadores de distancia (112, 161, 
180 y 300) comprenden además: 

a. al menos un conjunto de datos de múltiples sujetos en el que cada entrada de datos del conjunto o los 
conjuntos de datos de múltiples sujetos identifica un sujeto localizable (113) de un conjunto que 60 
comprende múltiples sujetos localizables; 

b. al menos un generador de perfiles de sujeto estructurado y configurado para generar al menos un perfil 
de ajuste de enfoque para cada entrada de datos del conjunto o los conjuntos de datos de múltiples 
sujetos; 

c. al menos un selector de sujeto localizable (258) estructurado y configurado para permitir al usuario 65 
seleccionar al menos una de las entradas de datos del conjunto o los conjuntos de datos de múltiples 
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sujetos; y 
d. en el que cada uno de los perfiles de ajuste de enfoque seleccionados puede ser utilizado por el efector 

o los efectores de enfoque de imagen para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos 
de captura de imágenes; 

opcionalmente, en el que el calculador o los calculadores de distancia comprenden además al menos un 5 
elemento transicionador de enfoque de sujeto estructurado y configurado para llevar a cabo una transición del estado 
de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes entre el primer o los primeros perfiles de ajuste 
de enfoque generados para el primer o los primeros sujetos localizables y al menos otro perfil de ajuste de enfoque 
generado para el otro o los otros sujetos localizables, 

en el que el elemento o los elementos transicionadores de enfoque del sujeto pueden comprender al menos un 10 
control de transición del usuario (254) estructurado y configurado para permitir al usuario controlar una velocidad de 
cambio de dicha transición del estado de enfoque y en el que el calculador o los calculadores de distancia pueden 
comprender además: 

a. al menos un dispositivo informático, el cual comprende: 
 i. al menos una interfaz de usuario (188); 15 
 ii. al menos un procesador (126); y 
 iii. una memoria (127); y 
b. al menos un programa (194), en el que el programa o los programas están almacenados en la memoria y 

están configurados para ser ejecutados por el procesador o los procesadores, comprendiendo el 
programa o los programas instrucciones para: 20 
i. mostrar al menos un menú (196) en la interfaz o las interfaces de usuario, comprendiendo el menú 

o los menús al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario (198); y 
ii. recibir al menos una entrada de usuario correspondiente a al menos uno de los elementos de menú 

seleccionables por el usuario, 
el programa o los programas pueden comprender además instrucciones para que el calculador o los calculadores de 25 
distancia busquen automáticamente sujetos localizables (113). 
 
9. El sistema (100), según la reivindicación 8, en el que la interfaz o las interfaces de usuario comprenden además: 

a. al menos un elemento de menú seleccionable por el usuario (202) que activa la interfaz o las interfaces 
de usuario de calibración; y 30 

b. en el que el elemento o los elementos de menú seleccionables por el usuario que activan la interfaz o las 
interfaces de usuario de calibración comprenden al menos un elemento de menú seleccionable por el 
usuario (232) que permite la entrada manual de al menos una configuración de hardware del dispositivo 
o los dispositivos de captura de imágenes (103). 

 35 
10. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que el dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes 
(103) son cámaras de vídeo. 
 
11. El sistema (100), según la reivindicación 1, en el que: 

a. el generador o los generadores de datos de la primera ubicación (116) comprenden al menos una etiqueta 40 
de banda ultra ancha estructurada y configurada para transmitir de forma inalámbrica al menos una 
primera señal de radio de la que se puede derivar los datos de la primera ubicación; y 

el generador o los generadores de datos de la segunda ubicación (120) comprenden al menos un receptor de banda 
ultra ancha estructurado y configurado para recibir la primera o las primeras señales de radio. 
 45 
12. Un método relacionado con la generación, para al menos un dispositivo de captura de imágenes (103), de datos 
de ajuste de enfoque asociados con uno o varios sujetos (113) cuyas imágenes se van a capturar; dichos datos de 
ajuste de enfoque pueden ser utilizados para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura 
de imágenes, comprendiendo dicho método las etapas de: 

a. proporcionar al menos una etiqueta localizadora (116) estructurada y configurada para generar los datos 50 
de la primera ubicación asociados con una ubicación actual de un sujeto etiquetado asociado con la 
etiqueta o las etiquetas localizadoras; 

b. proporcionar al menos un localizador de dispositivo de imágenes (120) estructurado y configurado para 
generar los datos de la segunda ubicación asociados con una ubicación actual del dispositivo o los 
dispositivos de captura de imágenes; 55 

c. proporcionar al menos un dispositivo informático (112, 161, 180 y 300) estructurado y configurado para 
calcular la distancia actual entre el sujeto localizable y un punto de enfoque del generador de imágenes 
del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; 

d. generar la distancia actual utilizando los datos de la primera ubicación y los datos de la segunda ubicación; 
e. proporcionar al menos una pantalla de datos de distancia (114) configurada para mostrar la distancia 60 

actual calculada; 
f. proporcionar al menos un dispositivo de enfoque de seguimiento estructurado y configurado para 

manipular al menos un anillo de enfoque del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes para 
ayudar a establecer, dentro del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes, un estado de 
enfoque apropiado para la generación de las imágenes que se van a capturar de los sujetos; 65 

g. manipular el anillo o los anillos de enfoque de la captura o las capturas de imagen en respuesta a la 
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distancia actual calculada mostrada; 
h. en el que la etiqueta o las etiquetas localizadoras comprenden al menos un primer comunicador 

inalámbrico estructurado y configurado para comunicar de manera inalámbrica los datos de la primera 
ubicación; 

i. en el que el dispositivo o los dispositivos informáticos comprenden además: 5 
A. al menos un segundo comunicador inalámbrico (118) estructurado y configurado para adquirir los 

datos de la primera ubicación mediante la comunicación inalámbrica con el primer o los primeros 
comunicadores inalámbricos; 

B. una memoria de almacenamiento (127) estructurada y configurada para almacenar una pluralidad 
de registros de calibración, cada uno de los cuales comprende entradas de datos asociadas con 10 
al menos una configuración de hardware del dispositivo o los dispositivos de captura de imágenes; 

C. al menos una interfaz de usuario de calibración (124) estructurada y configurada para ayudar a la 
recuperación por parte del usuario de un registro seleccionado de la pluralidad de registros de 
calibración guardados; 

D. en el que cada uno de los registros de calibración contiene al menos una entrada de datos 15 
seleccionada de entre: 

 1. un rango de número F de lente; 
 2. un rango de distancia focal de lente; y 
 3. un rango de ajuste de enfoque de lente; y 
E. en el que los registros de calibración pueden ser utilizados por el dispositivo o los dispositivos de 20 

enfoque de seguimiento para controlar el estado de enfoque del dispositivo o los dispositivos de 
captura de imágenes; y 

j. en el que la pantalla o las pantallas de datos de distancia comprenden al menos un soporte de pantalla 
estructurado y configurado para ayudar al montaje de la pantalla o las pantallas de datos de distancia 
adyacentes al dispositivo o los dispositivos de enfoque de seguimiento. 25 
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