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ES 2701 165 T3

DESCRIPCION
Métodos y aparatos para facilitar el reconocimiento de gestos
Campo tecnolégico

Las formas de realizacién a modo de ejemplo de la presente invencion se refieren, en general, a la tecnologia de
interfaz de usuario y, mas en concreto, se refieren a métodos y aparatos para facilitar el reconocimiento de gestos.

Antecedentes

La era de las comunicaciones modernas ha traido consigo una expansién tremenda de las redes cableadas e
inaldmbricas. Las tecnologias de interconexion de redes inalambricas y moviles han abordado demandas relacionadas
con los consumidores, al tiempo que proporcionan mas flexibilidad e inmediatez de la transferencia de informacion.
De forma simultanea a la expansién de las tecnologias de interconexion de redes, una expansion en la potencia de
cémputo ha dado como resultado el desarrollo de unos dispositivos informaticos econédmicamente viables que son
capaces de aprovechar los servicios posibilitados por las tecnologias de interconexién de redes modernas. Esta
expansion en la potencia de computo ha conducido a una reduccion en el tamario de los dispositivos informaticos y
ha dado lugar a una nueva generacion de dispositivos moviles que son capaces de realizar una funcionalidad que,
hace solo unos pocos afos, requeria una potencia de procesamiento que solo podria ser proporcionada por los
ordenadores de sobremesa mas avanzados. En consecuencia, los dispositivos informaticos moéviles que tienen un
factor de forma pequefio se han vuelto ubicuos y son usados para acceder a aplicaciones y servicios de red por
consumidores de todos los trasfondos socioeconémicos.

La evolucién en la potencia y la viabilidad econémica de los dispositivos informaticos méviles ha incluido el lanzamiento
de unos dispositivos informaticos que incluyen tecnologias de interfaz de usuario potenciadas. Una tecnologia de
interfaz de usuario de ese tipo es el control de un dispositivo mediante la realizacién de un gesto de movimiento. A
este respecto, algunos dispositivos incluyen un sensor de tipo acelerometro, un giréscopo, o similares que puede
detectar vibraciones, orientaciones y otro movimiento de un dispositivo movil. Algunas aplicaciones usan este
movimiento como una fuente de entrada de usuario ademas de o en lugar de un teclado, una pantalla tactil y una
entrada de voz tradicionales. Por ejemplo, se ha propuesto que se usen gestos para controlar de forma remota una
television o un reproductor de medios, navegar por interfaces de usuario, iniciar aplicaciones favoritas y jugar a juegos
moviles. No obstante, hasta la fecha, la puesta en practica de la tecnologia de reconocimiento de gestos y el uso de
gestos como una forma de entrada de usuario ha estado limitada en cierta medida debido a dificultades en el
reconocimiento de entradas de gesto.

El documento US 2009/0265671 se refiere a dispositivos méviles que llevan a cabo un reconocimiento de gestos de
movimiento. Se da a conocer un método en el que el movimiento se procesa para controlar un dispositivo electrénico
portatil. EI procesamiento incluye recibir, en el dispositivo, unos datos de movimiento detectado que se obtienen de
unos sensores de movimiento del dispositivo y basandose en el movimiento del dispositivo en el espacio. Los sensores
de movimiento incluyen al menos tres sensores de movimiento de rotacion y al menos tres acelerébmetros. Se
determina que un modo operativo particular se encuentra activo mientras tiene lugar el movimiento del dispositivo,
siendo el modo uno de multiples modos operativos diferentes del dispositivo. El gesto o gestos de movimiento se
reconocen a partir de los datos de movimiento a partir de un conjunto de gestos de movimiento que se encuentran
disponibles para su reconocimiento en el modo operativo activo.

El documento US 2008/0174550 da a conocer un dispositivo de entrada de movimiento para un dispositivo informatico,
que comprende: un alojamiento; un sensor de aceleracion de tres ejes que esta dispuesto en el alojamiento para emitir
unas sefiales de inercia en relacion con la orientacion y el movimiento del dispositivo de entrada de movimiento con
una brujula de tres ejes que esta dispuesta en el alojamiento, para emitir unas sefiales de campo magnético en relacion
con la orientacién de campo magnético del dispositivo de entrada de movimiento, en donde el dispositivo de entrada
de movimiento se dota de un componente de transferencia para transferir las sefiales de campo magnético y las
sefiales de inercia al dispositivo informatico.

Breve sumario

En el presente documento se proporcionan métodos, aparatos y productos de programa informatico para facilitar el
reconocimiento de gestos. Los métodos, aparatos y productos de programa informatico de acuerdo con diversas
formas de realizacion pueden proporcionar varias ventajas a los dispositivos informaticos, los usuarios de dispositivos
informaticos, los desarrolladores de soporte fisico y los desarrolladores de aplicaciones. Algunas formas de realizacion
a modo de ejemplo mejoran de forma ventajosa el reconocimiento de gestos mediante la reduccion de la dependencia
de la orientacién de un dispositivo cuando se introdujo el gesto. A este respecto, se determina una matriz de rotaciéon
entre un gesto de entrada y un gesto de plantilla y el gesto de plantilla se rota hasta un sistema de coordenadas del
gesto de entrada para facilitar el reconocimiento del gesto de entrada. Ademas, algunas formas de realizacién a modo
de ejemplo aplican uno o mas filtros para eliminar de toda consideracion ulterior gestos de plantilla para el
reconocimiento de un gesto de entrada antes de aplicar una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos para
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determinar si el gesto de entrada concuerda con un gesto de plantilla respectivo. La aplicacion de estos filtros puede
reducir la tasa de falsos reconocimientos de gestos. Ademas, la aplicacion de tales filtros puede reducir la complejidad
computacional y el consumo de potencia que se requieren para el reconocimiento de gestos, debido a que el niumero
de célculos que se llevan a cabo se puede reducir mediante la separacion por filtrado de uno o mas gestos de plantilla
antes de aplicar una unidad de clasificacién de reconocimiento de gestos para determinar si el gesto de entrada
concuerda con un gesto de plantilla respectivo. Por consiguiente, algunas formas de realizacién a modo de ejemplo
pueden mejorar la experiencia de usuario a través de la reduccion de falsos reconocimientos de gestos sin requerir un
consumo de potencia considerable o requisitos de soporte fisico onerosos que serian poco practicos a los dispositivos
moviles.

En una primera forma de realizacién a modo de ejemplo, se proporciona un método, que comprende construir una
matriz basandose, al menos en parte, en un gesto de entrada y un gesto de plantilla. El método comprende
adicionalmente determinar si una relacion que se determina basandose, al menos en parte, en la matriz construida
satisface un umbral previamente definido. En un caso en el que la relacién no satisface el umbral previamente definido,
el método también comprende eliminar de toda consideracion ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del
gesto de entrada. En un caso en el que la relacion satisface el umbral previamente definido, el método comprende
adicionalmente determinar una matriz de rotacién basandose, al menos en parte, en la matriz construida.

En otra forma de realizacion a modo de ejemplo, se proporciona un aparato que comprende al menos un procesador
y al menos una memoria que almacena cédigo de programa informatico. La al menos una memoria y cédigo de
programa informatico almacenado estan configurados, con el al menos un procesador, para dar lugar a que el aparato
de la presente forma de realizacion a modo de ejemplo al menos construya una matriz basandose, al menos en parte,
en un gesto de entrada y un gesto de plantilla. La al menos una memoria y cédigo de programa informatico almacenado
estan configurados, con el al menos un procesador, para dar lugar adicionalmente a que el aparato de la presente
forma de realizacion a modo de ejemplo determine si una relacion que se determina basandose, al menos en parte,
en la matriz construida, satisface un umbral previamente definido. La al menos una memoria y coédigo de programa
informatico almacenado estan configurados, con el al menos un procesador, también para dar lugar a que el aparato
de la presente forma de realizacién a modo de ejemplo, en un caso en el que la relacién no satisface el umbral
previamente definido, elimine de toda consideracién ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de
entrada. La al menos una memoria y coédigo de programa informatico almacenado estan configurados, con el al menos
un procesador, para dar lugar adicionalmente a que el aparato de la presente forma de realizacion a modo de ejemplo,
en un caso en el que la relacion satisface el umbral previamente definido, determine una matriz de rotacion basandose,
al menos en parte, en la matriz construida.

En otra forma de realizacion a modo de ejemplo, se proporciona un producto de programa informatico. El producto de
programa informatico de la presente forma de realizacion a modo de ejemplo incluye al menos un medio de
almacenamiento legible por ordenador que tiene unas instrucciones de programa legibles por ordenador almacenadas
en el mismo. Las instrucciones de programa de la presente forma de realizaciéon a modo de ejemplo comprenden unas
instrucciones de programa que estan configuradas para dar lugar a que un aparato lleve a cabo un método. El método
de la presente forma de realizacién a modo de ejemplo comprende construir una matriz basandose, al menos en parte,
en un gesto de entrada y un gesto de plantilla. EI método de la presente forma de realizacion a modo de ejemplo
comprende adicionalmente determinar si una relacion que se determina basandose, al menos en parte, en la matriz
construida satisface un umbral previamente definido. En un caso en el que la relacidon no satisface el umbral
previamente definido, el método de la presente forma de realizacion a modo de ejemplo también comprende eliminar
de toda consideracién ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada. En un caso en el que
la relacion satisface el umbral previamente definido, el método de la presente forma de realizacién a modo de ejemplo
comprende determinar una matriz de rotacién basdndose, al menos en parte, en la matriz construida.

En otra forma de realizacion a modo de ejemplo, se proporciona un aparato que comprende unos medios para construir
una matriz basandose, al menos en parte, en un gesto de entrada y un gesto de plantilla. El aparato de la presente
forma de realizacion a modo de ejemplo comprende adicionalmente unos medios para determinar si una relacion que
se determina basandose, al menos en parte, en la matriz construida satisface un umbral previamente definido. El
aparato de la presente forma de realizacion a modo de ejemplo también comprende unos medios para, en un caso en
el que la relacién no satisface el umbral previamente definido, eliminar de toda consideracién ulterior el gesto de
plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada. El aparato de la presente forma de realizacién a modo de ejemplo
comprende adicionalmente unos medios para, en un caso en el que la relacion satisface el umbral previamente
definido, determinar una matriz de rotacién basandose, al menos en parte, en la matriz construida.

El sumario anterior se proporciona meramente para fines de resumen de algunas formas de realizacion a modo de
ejemplo de la invencion con el fin de proporcionar una comprension basica de algunos aspectos de la invencion. Por
consiguiente, se apreciara que las formas de realizacion a modo de ejemplo que se han descrito en lo que antecede
son meramente ejemplos y no se deberia entender que reduzcan el alcance de las reivindicaciones adjuntas. Se
apreciara que el alcance de la invencion engloba muchas formas de realizacion potenciales, algunas de las cuales se
describiran adicionalmente en lo sucesivo, ademas de las que se resumen en el presente caso.
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Breve descripcion de los dibujos

Habiendo descrito de este modo, en términos generales, algunas formas de realizacién de la invencién, a continuacion
se hara referencia a los dibujos adjuntos, que no estan necesariamente dibujados a escala, y en los que:

la figura 1 ilustra un diagrama de bloques de un aparato de reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas
formas de realizacién a modo de ejemplo;

la figura 2 es un diagrama de bloques esquematico de un terminal movil de acuerdo con algunas formas de
realizacién a modo de ejemplo;

la figura 3 ilustra un sistema para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacion
a modo de ejemplo;

la figura 4 ilustra una puesta en practica de capas de soporte logico para facilitar el reconocimiento de gestos de
acuerdo con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo;

la figura 5 ilustra un flujo de proceso a modo de ejemplo para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con
algunas formas de realizacion a modo de ejemplo;

las figuras 6a - 6¢ ilustran una rotacién a modo de ejemplo de un gesto de plantilla hasta un sistema de
coordenadas de un gesto de entrada de acuerdo con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo;

la figura 7 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con un método a modo de ejemplo para facilitar el reconocimiento
de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de ejemplo;

la figura 8 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con otro método a modo de ejemplo para facilitar el
reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de ejemplo;

la figura 9 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con un método adicional a modo de ejemplo para facilitar el
reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de ejemplo; y

la figura 10 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con aun otro método a modo de ejemplo para facilitar el
reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de ejemplo.

Descripcion detallada

El alcance de la presente invencion se define por medio de las reivindicaciones independientes. Algunas formas de
realizacién de la presente invencion se describirdn a continuacién mas plenamente en lo sucesivo en el presente
documento con referencia a los dibujos adjuntos, en los que se muestran algunas, pero no todas las formas de
realizacién de la invencién. De hecho, la invencién se puede materializar de muchas formas diferentes y no se deberia
entender como limitada a las formas de realizacion que se exponen en el presente documento; mas bien, estas formas
de realizacion se proporcionan de tal modo que la presente divulgacion satisfara los requisitos legales aplicables.
Numeros de referencia semejantes se refieren a elementos semejantes por la totalidad del presente documento.

Tal como se usan en el presente documento, los términos “datos”, “contenido”, “informacion”, y términos similares, se
pueden usar de forma intercambiable para hacer referencia a datos que se pueden transmitir, recibir, visualizar y / o
almacenar de acuerdo con diversas formas de realizacion a modo de ejemplo. Por lo tanto, no se deberia interpretar
que el uso de término alguno de ese tipo limite el alcance de las reivindicaciones. Ademas, cuando en el presente
documento se describe que un dispositivo informatico recibe unos datos a partir de otro dispositivo informatico, se
apreciara que los datos se pueden recibir directamente del otro dispositivo informatico o se pueden recibir
indirectamente por medio de uno o mas dispositivos informaticos intermedios, tales como, por ejemplo, uno o mas
servidores, relés, encaminadores, puntos de acceso de red, estaciones de base, y / o similares.

La expresion “medio legible por ordenador” tal como se usa en el presente documento hace referencia a cualquier
medio que esté configurado para participar en la provisiéon de informacion a un procesador, incluyendo instrucciones
para su ejecucion. Un medio de ese tipo puede adoptar muchas formas, incluyendo, pero sin limitarse a, un medio de
almacenamiento legible por ordenador no transitorio (por ejemplo, medios no volatiles, medios volatiles) y medios de
transmision. Los medios de transmision incluyen, por ejemplo, cables coaxiales, hilo de cobre, cables de fibra optica,
y ondas portadoras que se desplazan a través del espacio sin hilos o cables, tales como ondas acusticas y ondas
electromagnéticas, incluyendo ondas de radio, opticas y de infrarrojos. Los ejemplos de los medios legibles por
ordenador no transitorios incluyen un disco flexible, un disco duro, una cinta magnética, cualquier otro medio magnético
no transitorio, un disco compacto - memoria de solo lectura (CD-ROM, compact disc read only memory), disco
compacto de tipo disco compacto regrabable (CD-RW, compact disc compact disc - rewritable), un disco versatil digital
(DVD, digital versatile disc), Blu-Ray, cualquier otro medio éptico no transitorio, una memoria de acceso aleatorio
(RAM, random access memory), una memoria de solo lectura programable (PROM, programmable read only memory),
una memoria de solo lectura programable y borrable (EPROM, erasable programmable read only memory), una
FLASH - EPROM, cualquier otro cartucho o chip de memoria, o cualquier otro medio no transitorio a partir del cual
pueda leer un ordenador. La expresion medio de almacenamiento legible por ordenador se usa en el presente
documento para hacer referencia a cualquier medio legible por ordenador excepto medios de transmision. No obstante,
se apreciara que, cuando se describe que algunas formas de realizaciéon usan un medio de almacenamiento legible
por ordenador, otros tipos de medios legibles por ordenador pueden sustituir a o usarse ademas del medio de
almacenamiento legible por ordenador en formas de realizacién alternativas.
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Adicionalmente, tal como se usa en el presente documento, la expresion ‘conjunto de circuitos’ hace referencia a (a)
puestas en practica de circuitos solo en soporte fisico (por ejemplo, puestas en practica en conjuntos de circuitos
analdgicos y / o conjuntos de circuitos digitales); (b) combinaciones de circuitos y producto o productos de programa
informatico que comprenden instrucciones de soporte l6gico y / o de soporte légico inalterable que estan almacenadas
en una o mas memorias legibles por ordenador que colaboran entre si para dar lugar a que un aparato lleve a cabo
una o mas funciones que se describen en el presente documento; y (c) circuitos, tales como, por ejemplo, un
microprocesador o microprocesadores o una porcién de un microprocesador o microprocesadores, que requieren un
soporte logico o soporte l6gico inalterable para su accionamiento incluso si el soporte l6gico o soporte I6gico inalterable
no se encuentra fisicamente presente. Esta definicion de ‘conjunto de circuitos’ es de aplicacién a todos los usos de
esta expresion en el presente documento, incluyendo en cualquiera de las reivindicaciones. Como un ejemplo
adicional, tal como se usa en el presente documento, la expresion ‘conjunto de circuitos’ también incluye una puesta
en practica que comprende uno o mas procesadores y / 0 porcidn o porciones de los mismos y el soporte légicoy / o
soporte légico inalterable adjunto. Como otro ejemplo, la expresiéon ‘conjunto de circuitos’ tal como se usa en el
presente documento también incluye, por ejemplo, un circuito integrado de banda de base o un circuito integrado de
procesador de aplicaciones para un teléfono mévil o un circuito integrado similar en un servidor, un dispositivo de red
celular, otro dispositivo de red y / u otro dispositivo informatico.

En la actualidad, hay varias cuestiones técnicas que pueden obstaculizar el reconocimiento de entradas de gesto, que
estan retardando el desarrollo y la puesta en practica de aplicaciones de soporte fisico y de soporte l6gico que utilizan
entradas de gesto. Una cuestidn técnica de ese tipo es que las sefiales de acelerometro dependen de la orientacién
actual de un dispositivo. Esto quiere decir que, si un usuario o el desarrollador entrena un gesto (por ejemplo, crea
una plantilla de gesto) cuando el dispositivo se sujeta mirando hacia delante, el usuario tendra que asegurar que la
totalidad de los siguientes gestos de entrada se han de llevar a cabo con la misma orientacion (mirando hacia delante).
No obstante, cuando un usuario repite un gesto en instantes diferentes en lugares diferentes, puede que el usuario no
lleve a cabo el gesto en la misma orientacion exacta que la plantilla. Esta barrera técnica reduce en gran medida la
facilidad de uso de la puesta en practica de gestos de movimiento en los dispositivos informaticos.

Una segunda cuestién técnica es la necesidad de unas tasas de reconocimiento elevadas con condiciones de falsa
alarma bajas para proporcionar una experiencia de usuario aceptable. Debido a que muchos gestos de movimiento
simples y socialmente aceptables propuestos no siempre se pueden distinguir del movimiento diario de los dispositivos
moviles de mano, los gestos que se llevan a cabo y que se reconocen usando tecnologias existentes desencadenaran,
de forma inherente, un numero mas grande de falsas alarmas en el uso cotidiano del dispositivo movil. Por
consiguiente, en la actualidad es limitado el alcance de uso y el control de dispositivos usando gestos de movimiento.

Una tercera cuestion técnica es la limitacion de la potencia de cdmputo de los dispositivos méviles. El algoritmo de
reconocimiento ha de tener una complejidad computacional baja y un uso de memoria liviano. De lo contrario, el motor
de reconocimiento de movimientos puede ocupar la mayor parte de los recursos de procesador y consumir una
potencia grande de la bateria del dispositivo. Por consiguiente, las operaciones habituales de los dispositivos moviles
se pueden ver afectadas de forma negativa.

Algunas formas de realizacion a modo de ejemplo facilitan el reconocimiento de gestos al tiempo que se abordan una
0 mas de estas cuestiones técnicas. Por ejemplo, algunas formas de realizacion a modo de ejemplo abordan la primera
cuestion técnica mediante el uso de un método de orientacion absoluta para hallar una matriz de rotacién especifica
entre un gesto de entrada y un gesto de plantilla. El gesto de plantilla se puede rotar a continuacién en su sistema de
coordenadas cartesianas hasta el sistema de coordenadas cartesianas del gesto de entrada, dando como resultado
la creacién de un nuevo gesto de plantilla. Una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos, tal como un
algoritmo de Distorsiéon de Tiempo Dinamica (DTW, Dynamic Time Warping), se puede aplicar para determinar si el
nuevo gesto de plantilla concuerda con el gesto de entrada. Por consiguiente, algunas formas de realizacion a modo
de ejemplo posibilitan que un usuario sujete un dispositivo en cualquier orientacion y que lleve a cabo gestos de forma
arbitraria en una linea (gestos en 1D), un plano (gestos en 2D) o en el espacio (gestos en 3D). Siempre que un gesto
se repita de una forma similar a un gesto de plantilla, la unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos combinada
con la rotacion basada en la orientacion absoluta de acuerdo con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo
puede hallar una buena concordancia de gesto de plantilla y llevar a cabo un reconocimiento de gestos de movimiento
independiente de la orientacion del dispositivo.

Ademas, algunas formas de realizacién a modo de ejemplo abordan la segunda cuestién técnica mediante la puesta
en practica de una o mas técnicas de filtrado durante el proceso de reconocimiento de gestos para separar por filtrado
uno o mas gestos de plantilla de entre un conjunto de gestos de plantilla antes de aplicar la unidad de clasificacion de
reconocimiento de gestos a los gestos de plantilla filtrados. Por consiguiente, los filtros pueden actuar como un control
de admisién para rechazar los movimientos de la mano en segundo plano y, por lo tanto, reducir en gran medida la
tasa de falsos reconocimientos. La puesta en practica de tales técnicas de filtrado puede abordar adicionalmente la
tercera cuestion técnica. A este respecto, la aplicacion de una o mas técnicas de filtrado durante el procedimiento de
rotacién puede eliminar de toda consideracién ulterior uno o mas gestos de plantilla antes de la complecion del
procedimiento de rotacion para un gesto de plantilla dado. Debido a que la rotacién basada en la orientacién absoluta
implica una cierta cantidad de calculo sobre estos filtros, puede reducir la complejidad computacional para lograr la
independencia de la orientacion. Ademas, la separacion por filtrado de gestos de plantilla no puestos en concordancia
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antes de la aplicacion de una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos puede dar como resultado una
conservacion significativa de la potencia de computo.

Haciendo referencia a continuacién a la figura 1, la figura 1 ilustra un diagrama de bloques de un aparato de
reconocimiento de gestos 102 para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién
a modo de ejemplo. Se apreciara que el aparato de reconocimiento de gestos 102 se proporciona como un ejemplo
de algunas formas de realizacion y no se deberia entender que reduzca en modo alguno el alcance de las
reivindicaciones. A este respecto, el alcance de la divulgacién engloba muchas formas de realizacion potenciales
ademas de las que se ilustran y se describen en el presente documento. En este sentido, a pesar de que la figura 1
ilustra un ejemplo de una configuracién de un aparato de reconocimiento de gestos, también se pueden usar otras
configuraciones para poner en practica formas de realizacion de la presente invencién.

El aparato de reconocimiento de gestos 102 se puede materializar como un ordenador de sobremesa, un ordenador
portatil, un terminal moévil, un ordenador moévil, un teléfono moévil, un dispositivo de comunicacién mévil, un dispositivo
de juegos, una camara digital / camara de video de mano, un reproductor de audio / video, un dispositivo de television,
una grabadora de video digital, un dispositivo de posicionamiento, un controlador de juegos, un controlador de
television, un controlador de dispositivo electrénico, un conjunto de chips, un dispositivo informatico que comprende
un conjunto de chips, cualquier combinacion de los mismos, y/o similares. A este respecto, el aparato de
reconocimiento de gestos 102 puede comprender cualquier dispositivo informatico u otro aparato que esté configurado
para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con una o mas formas de realizacién a modo de ejemplo que se
dan a conocer en el presente documento. En algunas formas de realizaciéon a modo de ejemplo, el aparato de
reconocimiento de gestos 102 se materializa como un dispositivo informatico mévil, tal como el terminal mévil que se
ilustra en la figura 2.

A este respecto, la figura 2 ilustra un diagrama de bloques de un terminal movil 10 representativo de algunas formas
de realizacion a modo de ejemplo de un aparato de reconocimiento de gestos 102. Se deberia entender, no obstante,
que el terminal moévil 10 que se ilustra y que se describe en lo sucesivo en el presente documento es meramente
ilustrativo de un tipo de aparato de reconocimiento de gestos 102 que puede poner en practica y / o beneficiarse de
diversas formas de realizacion de la invencion y, por lo tanto, no se deberia interpretar que limite el alcance de la
divulgacion. A pesar de que se ilustran varias formas de realizacion del dispositivo electrénico y estas se describiran
en lo sucesivo en el presente documento para fines de ejemplo, otros tipos de dispositivos electronicos, tales como
teléfonos moviles, ordenadores moviles, asistentes digitales portatiles (PDA, portable digital assistant),
buscapersonas, ordenadores portatiles, ordenadores de sobremesa, dispositivos de juegos, televisiones, y otros tipos
de sistemas electrénicos, pueden emplear diversas formas de realizacion de la invencion.

Tal como se muestra, el terminal moévil 10 puede incluir una antena 12 (o multiples antenas 12) en comunicacion con
un transmisor 14 y un receptor 16. El terminal moévil 10 también puede incluir un procesador 20 que esta configurado
para proporcionar sefiales a y recibir sefiales a partir del transmisor y el receptor, de forma respectiva. El procesador
20 se puede materializar, por ejemplo, como diversos medios, incluyendo un conjunto de circuitos, uno o mas
microprocesadores con procesadores de sefiales digitales adjuntos, uno o mas procesador o procesadores sin un
procesador de sefales digitales adjunto, uno 0 mas coprocesadores, uno o mas procesadores de multiples nucleos,
uno o mas controladores, un conjunto de circuitos de procesamiento, uno o mas ordenadores, diversos otros
elementos de procesamiento, incluyendo circuitos integrados tales como, por ejemplo, un ASIC (application specific
integrated circuit, circuito integrado para aplicaciones especificas) o FPGA (field programmable gate array, disposicion
de puertas programable en campo), o alguna combinacién de los mismos. Por consiguiente, a pesar de que se ilustra
en la figura 2 como un Unico procesador, en algunas formas de realizacién el procesador 20 comprende una pluralidad
de procesadores. Estas sefiales que son enviadas y recibidas por el procesador 20 pueden incluir una informacién de
sefializacion de acuerdo con una norma de interfaz aérea de un sistema celular aplicable y / o cualquier nimero de
técnicas de interconexién de redes cableadas o inalambricas diferentes, comprendiendo, pero sin limitarse a, técnicas
de Wi-Fi, de red de acceso local inalambrica (WLAN, wireless local access network) tales como las normas 802.11,
802.16 del Institutos de Ingenieros Eléctricos y Electronicos (IEEE, Institute of Electrical and Electronics Engineers),
y / o similares. Ademas, estas sefiales pueden incluir datos de habla, datos generados por el usuario, datos solicitados
por el usuario, y / o similares. A este respecto, el terminal moévil puede ser capaz de operar con una 0 mas normas de
interfaz aérea, protocolos de comunicacién, tipos de modulacién, tipos de acceso, y / o similares. Mas en concreto, el
terminal moévil puede ser capaz de operar de acuerdo con diversos protocolos de comunicacién de primera generacion
(1G), de segunda generacion (2G), de 2.5G, de tercera generacion (3G), protocolos de comunicacién de cuarta
generacion (4G), protocolos de comunicacion de Subsistema Multimedia de Protocolo de Internet (IMS, Internet
Protocol Multimedia Subsystem) (por ejemplo, protocolo de inicio de sesiéon (SIP, session initiation protocol)),
comunicacion futura, y/ o similares. Por ejemplo, el terminal moévil puede ser capaz de operar de acuerdo con
protocolos de comunicacion inalambrica de 2G ES-136 (Acceso Multiple por Divisién en el Tiempo (TDMA, Time
Division Multiple Access)), Sistema Global para comunicaciones Méviles (GSM, Global System for Mobile
communications), ES-95 (Acceso Mdltiple por Divisién de Codigo (CDMA, Code Division Multiple Access)), y/o
similares. El terminal mévil también puede ser, por ejemplo, capaz de operar de acuerdo con protocolos de
comunicacién inalambrica de Servicio General de Radio por Paquetes (GPRS, General Packet Radio Service) de 2.5G,
Entorno de GSM de Datos Potenciados (EDGE, Enhanced Data GSM Environment), y / o similares. Ademas, por
ejemplo, el terminal moévil puede ser capaz de operar de acuerdo con protocolos de comunicacion inalambrica de 3G
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tales como Sistema de Telecomunicaciones Méviles Universal (UMTS, Universal Mobile Telecommunications System),
Acceso Multiple por Division de Cédigo 2000 (CDMA2000, Code Division Multiple Access 2000), Acceso Mdltiple por
Divisiéon de Cadigo de Banda Ancha (WCDMA, Wideband Code Division Multiple Access), Acceso Multiple por Division
de Cddigo Sincrona por Divisién en el Tiempo (TD-SCDMA, Time Division - Synchronous Code Division Multiple
Access), y / o similares. El terminal moévil puede, adicionalmente, ser capaz de operar de acuerdo con protocolos de
comunicacion inalambrica de 3.9G tales como Evolucion a Largo Plazo (LTE, Long Term Evolution) o Red Universal
Terrestre de Acceso de Radio Evolucionada (E-UTRAN, Evolved Universal Terrestrial Radio Access Network) y / o
similares. Adicionalmente, por ejemplo, el terminal moévil puede ser capaz de operar de acuerdo con protocolos de
comunicacion inalambrica de cuarta generacion (4G) y / o similares asi como protocolos de comunicacion inalambrica
similares que se puedan desarrollar en el futuro.

Algunos terminales moviles del Sistema de Telefonia Moévil Avanzado de Banda Estrecha (NAMPS, Narrow - band
Advanced Mobile Phone System), asi como del Sistema de Comunicacién de Acceso Total (TACS, Total Access
Communication System), también se pueden beneficiar de las formas de realizacion de la presente invencion, tal como
deberia ser el caso con los teléfonos de modo doble o superior (por ejemplo, teléfonos digitales / analégicos o de
TDMA / CDMA / anal6gicos). Adicionalmente, el terminal moévil 10 puede ser capaz de operar de acuerdo con
protocolos de Wi-Fi o de Interoperabilidad Mundial para Acceso por Microondas (WiMAX, Worldwide Interoperability
for Microwave Access).

Se entiende que el procesador 20 puede comprender un conjunto de circuitos para poner en practica las funciones
légicas y de audio / video y del terminal mévil 10. Por ejemplo, el procesador 20 puede comprender un dispositivo de
procesador de sefales digitales, un dispositivo de microprocesador, un convertidor de analégico a digital, un
convertidor de digital a analégico, y / o similares. Las funciones de control y de procesamiento de sefiales del terminal
movil se pueden atribuir entre estos dispositivos de acuerdo con sus capacidades respectivas. El procesador puede
comprender adicionalmente un codificador de voz (VC, voice coder) interno 20a, un médem de datos (DM, data
modem) interno 20b, y / o similares. Ademas, el procesador puede comprender una funcionalidad para operar uno o
mas programas de soporte légico, que se pueden almacenar en memoria. Por ejemplo, el procesador 20 puede ser
capaz de operar un programa de conectividad, tal como un navegador web. El programa de conectividad puede permitir
que el terminal movil 10 transmita y reciba contenido web, tal como contenido basado en la ubicacién, de acuerdo con
un protocolo, tal como Protocolo para Aplicaciones Inalambricas (WAP, Wireless Application Protocol), protocolo de
transferencia de hipertexto (http, hypertext transfer protocol), y / o similares. El terminal moévil 10 puede ser capaz de
usar un Protocolo de Control de Transmisién / Protocolo de Internet (TCP / IP, Transmission Control Protocol / Internet
Protocol) para transmitir y recibir contenido web a través de Internet u otras redes.

El terminal mévil 10 también puede comprender una interfaz de usuario que incluye, por ejemplo, un auricular o altavoz
24, un timbre 22, un micréfono 26, un visualizador 28, una interfaz de entrada de usuario, y / o similares, que se pueden
acoplar operativamente con el procesador 20. A este respecto, el procesador 20 puede comprender un conjunto de
circuitos de interfaz de usuario que esta configurado para controlar al menos algunas funciones de uno o mas
elementos de la interfaz de usuario, tales como, por ejemplo, el altavoz 24, el timbre 22, el micréfono 26, el visualizador
28, y / o similares. El procesador 20 y / o el conjunto de circuitos de interfaz de usuario que comprende el procesador
20 se pueden configurar para controlar una o mas funciones de uno o mas elementos de la interfaz de usuario a través
de instrucciones de programa informatico (por ejemplo, soporte logico y /o soporte logico inalterable) que estan
almacenadas en una memoria a la que puede acceder el procesador 20 (por ejemplo, la memoria volatil 40, la memoria
no volatil 42, y / o similares). A pesar de que no se muestra, el terminal mévil puede comprender una bateria para
alimentar diversos circuitos en relacién con el terminal mévil, por ejemplo, un circuito para proporcionar una vibracién
mecanica como una salida detectable. El visualizador 28 del terminal mévil puede ser de cualquier tipo apropiado para
el dispositivo electronico en cuestion, incluyendo algunos ejemplos un panel de visualizacion de plasma (PDP, plasma
display panel), un visualizador de cristal liquido (LCD, liquid crystal display), un diodo de emision de luz (LED,
light - emitting diode), un visualizador de diodos de emisién de luz organicos (OLED, organic light - emitting diode
display), un proyector, un visualizador holografico o similares. La interfaz de entrada de usuario puede comprender
dispositivos que permiten que el terminal movil reciba datos, tales como un teclado numérico 30, un visualizador tactil
(que no se muestra), una palanca de control (que no se muestra) y / u otro dispositivo de entrada. En las formas de
realizacién que incluyen un teclado numérico, el teclado numérico puede comprender teclas numéricas (0 - 9) y teclas
relacionadas (#, *) y / u otras teclas para accionar el terminal moévil.

En algunas formas de realizacién a modo de ejemplo, el terminal moévil 10 puede incluir un sensor de gestos 36. El
sensor de gestos 36 puede comprender un acelerébmetro, un giréscopo, un magnetometro, un podémetro, alguna
combinacion de los mismos, o similares. A este respecto, el sensor de gestos 36 puede comprender una entidad que
esta configurada para determinar un estado de movimiento del terminal mévil 10 y / o una propiedad de un estado de
movimiento del terminal mévil 10. Por ejemplo, el sensor de gestos 36 se puede configurar para detectar y emitir datos
acerca de una longitud en tiempo, longitud en distancia, tasa, aceleracion, direccién, gravedad y / u otra propiedad de
un gesto u otro movimiento del terminal moévil 10.
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Tal como se muestra en la figura 2, el terminal moévil 10 también puede incluir uno o mas medios para compartir y / u
obtener datos. Por ejemplo, el terminal mévil puede comprender un transceptor de radio frecuencia (RF) de corto
alcance y / o una unidad de interrogaciéon 64 de tal modo que los datos se pueden compartir con y / u obtenerse a
partir de dispositivos electrénicos de acuerdo con técnicas de RF. El terminal mévil puede comprender otros
transceptores de corto alcance, tales como, por ejemplo, un transceptor de infrarrojos (IR) 66, un transceptor de
Bluetooth ™ (BT) 68 que funciona usando tecnologia inalambrica de marca Bluetooth ™ desarrollada por el Grupo de
Interés Especial de Bluetooth ™, un transceptor de bus serie universal inalambrico (USB, universal serial bus) 70y / o
similares. El transceptor de Bluetooth ™ 68 puede ser capaz de operar de acuerdo con normas de radio de la
tecnologia de Bluetooth ™ de potencia ultra-baja (por ejemplo, Wibree ™). A este respecto, el terminal mévil 10 y, en
particular, el transceptor de corto alcance puede ser capaz de transmitir datos a y / o de recibir datos a partir de
dispositivos electrénicos dentro de una distancia del terminal mévil, tal como dentro de 10 metros, por ejemplo. A pesar
de que no se muestra, el terminal movil puede ser capaz de transmitir y / o de recibir datos a partir de dispositivos
electronicos de acuerdo con diversas técnicas de interconexion de redes inalambricas, incluyendo Wi-Fi, técnicas de
WHLAN tales como las técnicas de la norma 802.11 de IEEE, las técnicas de la norma 802.15 de IEEE, las técnicas de
la norma 802.16 de IEEE, y / o similares.

El terminal mévil 10 puede comprender una memoria, tal como un médulo de identidad de abonado (SIM, subscriber
identity module) 38, un médulo de identidad de usuario extraible (R-UIM, removable user identity module), y /o
similares, que pueden almacenar elementos de informacién en relacion con un abonado moévil. Ademas del SIM, el
terminal movil puede comprender otra memoria extraible y / o fija. El terminal moévil 10 puede incluir la memoria volatil
40y / o la memoria no volatil 42. Por ejemplo, la memoria volatil 40 puede incluir Memoria de Acceso Aleatorio (RAM,
Random Access Memory), incluyendo RAM dinamica y / o estatica, memoria caché en chip o fuera de chip, y/o
similares. La memoria no volatil 42, que puede estar embebida y / o ser extraible, puede incluir, por ejemplo, memoria
de solo lectura, memoria flash, dispositivos de almacenamiento magnético (por ejemplo, discos duros, unidades de
disco flexible, cinta magnética, etc.), unidades y / o medios de disco 6ptico, memoria de acceso aleatorio no volatil
(NVRAM, non - volatile random access memory), y / o similares. Al igual que la memoria volatil 40, la memoria no
volatil 42 puede incluir un area de memoria caché para el almacenamiento temporal de los datos. Una o mas de la
memoria volatil 40 o la memoria no volatil 42 se pueden materializar como una memoria no transitoria y tangible. Las
memorias pueden almacenar uno o mas programas de soporte l6gico, instrucciones, fragmentos de informacién, datos,
y / o similares que pueden ser usados por el terminal moévil para llevar a cabo algunas funciones del terminal movil.
Por ejemplo, las memorias pueden comprender un identificador, tal como un cédigo de identificacion de equipo movil
internacional (IMEI, international mobile equipment identification), que es capaz de identificar de forma unica el terminal
moévil 10.

Volviendo a la figura 1, en algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, el aparato de reconocimiento de gestos
102 incluye diversos medios para llevar a cabo las diversas funciones que se describen en el presente documento.
Estos medios pueden comprender uno o mas de un procesador 110, la memoria 112, la interfaz de comunicacién 114,
la interfaz de usuario 116, el sensor de gestos 118 o la unidad de reconocimiento de gestos 120. Los medios del
aparato de reconocimiento de gestos 102 tal como se describe en el presente documento se pueden materializar
como, por ejemplo, un conjunto de circuitos, elementos de soporte fisico (por ejemplo, un procesador, circuito légico
combinacional, y/o similares, programado de forma conveniente), un producto de programa informatico que
comprende unas instrucciones de programa legibles por ordenador (por ejemplo, soporte légico o soporte légico
inalterable) que estan almacenadas en un medio legible por ordenador (por ejemplo, la memoria 112) que pueden ser
ejecutadas por un dispositivo de procesamiento configurado de forma conveniente (por ejemplo, el procesador 110),
o0 alguna combinacién de los mismos.

En algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, uno o mas de los medios que se ilustran en la figura 1 se pueden
materializar como un chip o conjunto de chips. Dicho de otra forma, el aparato de reconocimiento de gestos 102 puede
comprender uno o mas encapsulados fisicos (por ejemplo, chips), incluyendo materiales, componentes y / o hilos en
un montaje estructural (por ejemplo, una placa base). El montaje estructural puede proporcionar resistencia fisica,
conservacion del tamario y / o limitacion de la interaccién eléctrica para un conjunto de circuitos de componentes que
esta incluido en el mismo. A este respecto, el procesador 110, la memoria 112, la interfaz de comunicacion 114, la
interfaz de usuario 116, el sensor de gestos 118 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 se pueden materializar
al menos parcialmente como un chip o conjunto de chips. Por lo tanto, el aparato de reconocimiento de gestos 102 se
puede, en algunos casos, configurar para o puede comprender un componente o componentes que estan configurados
para poner en practica formas de realizacion de la presente invenciéon en un tnico chip o como un unico “sistema en
chip”. En este sentido, en algunos casos, un chip o conjunto de chips puede constituir unos medios para llevar a cabo
una 0 mas operaciones para proporcionar las funcionalidades que se describen en el presente documento y / o para
posibilitar una navegacion de interfaz de usuario con respecto a las funcionalidades y / o servicios que se describen
en el presente documento.

El procesador 110 se puede materializar, por ejemplo, como diversos medios, incluyendo uno o mas
microprocesadores con procesadores de sefiales digitales adjuntos, uno o mas procesador o procesadores sin un
procesador de sefales digitales adjunto, uno o mas coprocesadores, uno o mas procesadores de multiples nucleos,
uno o mas controladores, un conjunto de circuitos de procesamiento, uno o mas ordenadores, diversos otros
elementos de procesamiento, incluyendo circuitos integrados tales como, por ejemplo, un ASIC (application specific



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2701 165 T3

integrated circuit, circuito integrado para aplicaciones especificas) o FPGA (field programmable gate array, disposicién
de puertas programable en campo), otros uno o mas tipos de procesadores de soporte fisico, o alguna combinacién
de los mismos. Por consiguiente, a pesar de que se ilustra en la figura 1 como un Unico procesador, en algunas formas
de realizacién el procesador 110 comprende una pluralidad de procesadores. La pluralidad de procesadores se pueden
encontrar en comunicacién operativa entre si y se pueden configurar de forma colectiva para llevar a cabo una o mas
funcionalidades del aparato de reconocimiento de gestos 102 tal como se describe en el presente documento. La
pluralidad de procesadores se pueden materializar en un unico dispositivo informatico o distribuirse a lo largo de una
pluralidad de dispositivos informaticos que estan configurados de forma colectiva para funcionar como el aparato de
reconocimiento de gestos 102. En las formas de realizacion en las que el aparato de reconocimiento de gestos 102 se
materializa como un terminal mévil 10, el procesador 110 se puede materializar como o comprender el procesador 20.
En algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, el procesador 110 esta configurado para ejecutar unas
instrucciones que estan almacenadas en la memoria 112 o a las que puede acceder de otro modo el procesador 110.
Estas instrucciones, cuando son ejecutadas por el procesador 110, pueden dar lugar a que el aparato de
reconocimiento de gestos 102 lleve a cabo una o mas de las funcionalidades del aparato de reconocimiento de gestos
102 tal como se describe en el presente documento. En este sentido, ya se configure por medio de métodos de soporte
fisico o de soporte ldgico, o por medio de una combinacion de los mismos, el procesador 110 puede comprender una
entidad capaz de realizar operaciones de acuerdo con una o mas formas de realizacion a modo de ejemplo mientras
esta configurada en consecuencia. Por lo tanto, por ejemplo, cuando el procesador 110 se materializa como un ASIC,
FPGA o similares, el procesador 110 puede comprender un soporte fisico configurado especificamente para llevar a
cabo una o mas operaciones que se describen en el presente documento. Como alternativa, como otro ejemplo,
cuando el procesador 110 se materializa como una unidad de ejecucion de instrucciones, tales como las que se pueden
almacenar en la memoria 112, las instrucciones pueden configurar especificamente el procesador 110 para llevar a
cabo uno o mas algoritmos y operaciones que se describen en el presente documento.

La memoria 112 puede comprender, por ejemplo, una memoria volatil, una memoria no volatil, o alguna combinacion
de las mismas. A este respecto, la memoria 112 puede comprender un medio de almacenamiento legible por ordenador
no transitorio. A pesar de que se ilustra en la figura 1 como una unica memoria, la memoria 112 puede comprender
una pluralidad de memorias. La pluralidad de memorias se pueden materializar en un unico dispositivo informatico o
se pueden distribuir a lo largo de una pluralidad de dispositivos informaticos que estan configurados de forma colectiva
para funcionar como el aparato de reconocimiento de gestos 102. En diversas formas de realizacién a modo de
ejemplo, la memoria 112 puede comprender un disco duro, una memoria de acceso aleatorio, una memoria caché,
una memoria flash, un disco compacto - memoria de solo lectura (CD-ROM, compact disc read only memory), un disco
versatil digital - memoria de solo lectura (DVD-ROM, digital versatile disc read only memory), un disco 6ptico, un
conjunto de circuitos que esta configurada para almacenar informacion, o alguna combinacion de los mismos. En las
formas de realizacion en las que el aparato de reconocimiento de gestos 102 se materializa como un terminal movil
10, la memoria 112 puede comprender la memoria volatil 40 y / o la memoria no volatil 42. La memoria 112 se puede
configurar para almacenar informacién, datos, aplicaciones, instrucciones, o similares para posibilitar que el aparato
de reconocimiento de gestos 102 lleve a cabo diversas funciones de acuerdo con diversas formas de realizacion a
modo de ejemplo. Por ejemplo, en algunas formas de realizaciéon a modo de ejemplo, la memoria 112 esta configurada
para almacenar temporalmente unos datos de entrada para su procesamiento por el procesador 110. Adicionalmente
o como alternativa, la memoria 112 se puede configurar para almacenar instrucciones de programa para su ejecucion
por el procesador 110. La memoria 112 puede almacenar informacién en forma de informacion estatica y / o dinamica.
La informacion almacenada puede incluir, por ejemplo, un conjunto previamente almacenado de gestos de plantilla.
Esta informacién almacenada puede ser almacenada y /o usada por el sensor de gestos 118 y/ o la unidad de
reconocimiento de gestos 120 durante el transcurso de la realizacion de sus funcionalidades.

La interfaz de comunicacion 114 se puede materializar como cualquier dispositivo o0 medios que se materialicen en un
conjunto de circuitos, un soporte fisico, un producto de programa informatico que comprende unas instrucciones de
programa legibles por ordenador que estan almacenadas en un medio legible por ordenador (por ejemplo, la memoria
112) y que son ejecutadas por un dispositivo de procesamiento (por ejemplo, el procesador 110), o una combinacion
de los mismos que esté configurada para recibir y / o transmitir datos a partir de / a otro dispositivo informatico. En una
forma de realizacién a modo de ejemplo, la interfaz de comunicacion 114 se materializa como o se controla de otro
modo, al menos parcialmente, por medio del procesador 110. A este respecto, la interfaz de comunicacion 114 se
puede encontrar en comunicacion con el procesador 110, tal como por medio de un bus. La interfaz de comunicacion
114 puede incluir, por ejemplo, una antena, un transmisor, un receptor, un transceptor y / o soporte fisico o soporte
l6gico de soporte para posibilitar unas comunicaciones con uno o mas dispositivos informaticos remotos. La interfaz
de comunicacion 114 se puede configurar para recibir y / o transmitir datos usando cualquier protocolo que se pueda
usar para las comunicaciones entre dispositivos informaticos. A este respecto, la interfaz de comunicacién 114 se
puede configurar para recibir y / o transmitir datos usando cualquier protocolo que se pueda usar para la transmision
de datos a través de una red inalambrica, una red cableada, alguna combinacién de las mismas, o similares por medio
de la cual se pueden encontrar en comunicacion el aparato de reconocimiento de gestos 102 y uno o mas dispositivos
informaticos. A modo de ejemplo, la interfaz de comunicaciéon 114 se puede configurar para recibir datos a partir de
y / o transmitir datos a un aparato de deteccion de gestos 304 a través de una red 3086, tal como se ilustra en la figura
3. Adicionalmente, la interfaz de comunicacién 114 se puede encontrar en comunicaciéon con la memoria 112, la
interfaz de usuario 116, el sensor de gestos 118 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120, tal como por medio
de un bus.
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La interfaz de usuario 116 se puede encontrar en comunicacion con el procesador 110 para recibir una indicacién de
una entrada de usuario y / o para proporcionar una salida audible, visual, mecanica o de otro tipo a un usuario. En
este sentido, la interfaz de usuario 116 puede incluir, por ejemplo, un teclado, un ratén, una palanca de control, un
visualizador, un visualizador de pantalla tactil, un micréfono, un altavoz y / u otros mecanismos de entrada / salida. En
las formas de realizacién en las que la interfaz de usuario 116 comprende o se encuentra en comunicacién con un
visualizador, el visualizador puede comprender, por ejemplo, un visualizador de tubo de rayos catédicos (CRT, cathode
ray tube), un panel de visualizacién de plasma (PDP, plasma display panel), un visualizador de cristal liquido (LCD,
liquid crystal display), un diodo de emision de luz (LED, light - emitting diode), un visualizador de diodos de emisién de
luz organicos (OLED, organic light - emitting diode display), un proyector (por ejemplo, un proyector que esta
configurado para proyectar una visualizacion sobre una pantalla de proyeccién, una pared y/u otro objeto), un
visualizador holografico, o similares. En las formas de realizacion en las que la interfaz de usuario 116 comprende un
visualizador de pantalla tactil, la interfaz de usuario 116 se puede configurar adicionalmente para detectar y / o recibir
una indicacion de un gesto de toque u otra entrada al visualizador de pantalla tactil. La interfaz de usuario 116 se
puede encontrar en comunicacion con la memoria 112, la interfaz de comunicacion 114, el sensor de gestos 118y /o
la unidad de reconocimiento de gestos 120, tal como por medio de un bus.

El sensor de gestos 118 se puede materializar como diversos medios, tales como un conjunto de circuitos, un soporte
fisico, un producto de programa informatico que comprende unas instrucciones de programa legibles por ordenador
que estan almacenadas en un medio legible por ordenador (por ejemplo, la memoria 112) y que son ejecutadas por
un dispositivo de procesamiento (por ejemplo, el procesador 110), o alguna combinacion de los mismos y, en algunas
formas de realizacion, se materializa como o se controla de otro modo por medio del procesador 110. En las formas
de realizacion en las que el sensor de gestos 118 se materializa por separado del procesador 110, el sensor de gestos
118 se puede encontrar en comunicacion con el procesador 110. El sensor de gestos 118 se puede encontrar
adicionalmente en comunicacion con una o mas de la memoria 112, la interfaz de comunicacién 114, la interfaz de
usuario 116 o la unidad de reconocimiento de gestos 120, tal como por medio de un bus.

En algunas formas de realizaciéon a modo de ejemplo, el sensor de gestos 118 puede comprender un acelerometro,
un giréscopo, un magnetémetro, un podometro, alguna combinaciéon de los mismos, o similares. A este respecto, el
sensor de gestos 118 puede comprender una entidad que esta configurada para determinar un estado de movimiento
y / 0 una propiedad de un estado de movimiento de un aparato, tal como el aparato de reconocimiento de gestos 102.
Por ejemplo, el sensor de gestos 118 se puede configurar para detectar y emitir datos acerca de una longitud en
tiempo, longitud en distancia, tasa, aceleracion, direccién, gravedad y / u otra propiedad de un gesto u otro movimiento
de un aparato. En las formas de realizaciéon en las que el aparato de reconocimiento de gestos 102 comprende un
terminal movil 10, el sensor de gestos 118 puede comprender el sensor de gestos 36.

La unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede materializar como diversos medios, tales como un conjunto de
circuitos, un soporte fisico, un producto de programa informatico que comprende unas instrucciones de programa
legibles por ordenador que estan almacenadas en un medio legible por ordenador (por ejemplo, la memoria 112) y
que son ejecutadas por un dispositivo de procesamiento (por ejemplo, el procesador 110), o alguna combinacion de
los mismos y, en algunas formas de realizacion, se materializa como o se controla de otro modo por medio del
procesador 110. En las formas de realizacion en las que la unidad de reconocimiento de gestos 120 se materializa por
separado del procesador 110, la unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede encontrar en comunicacion con el
procesador 110. La unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede encontrar adicionalmente en comunicacion con
uno o mas de la memoria 112, la interfaz de comunicacion 114, la interfaz de usuario 116 o el sensor de gestos 118,
tal como por medio de un bus. En algunas formas de realizacién a modo de ejemplo, la unidad de reconocimiento de
gestos 120 puede comprender un procesador de sefiales de imagen.

La figura 3 ilustra un sistema 300 para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de
realizacién a modo de ejemplo. A este respecto, la figura 3 ilustra un sistema en el que se pueden poner en practica
algunas formas de realizacion a modo de ejemplo del aparato de reconocimiento de gestos 102. El sistema 300 puede
comprender un aparato de deteccion de gestos 302 y un aparato de reconocimiento de gestos 304, que se pueden
encontrar en comunicacién a través de una red 306.

La red 306 puede comprender una o mas redes inalambricas (por ejemplo, una red celular, red de area local
inalambrica, red de area personal inalambrica, red de area metropolitana inalambrica, red de area personal
inalambrica), una o mas redes cableadas, un enlace inalambrico (por ejemplo, un enlace de radio, un enlace de
Bluetooth, un enlace de ZigBee, un enlace de bus serie universal inalambrico, un enlace de datos de Infrarrojos, y / o
similares u otra interfaz o enlace inalambrico), o alguna combinacion de los mismos y, en algunas formas de
realizacién, puede comprender al menos una porcion de Internet.

Cada uno del aparato de deteccion de gestos 302 y el aparato de reconocimiento de gestos 304 se puede materializar
como cualquier dispositivo informatico. A modo de ejemplo no limitante, el aparato de deteccion de gestos 302y / o el
aparato de reconocimiento de gestos 304 se pueden materializar como un ordenador de sobremesa, un ordenador
portatil, un terminal movil, un ordenador movil, un teléfono mévil, un dispositivo de comunicaciéon movil, uno o0 mas
servidores, uno o mas nodos de red, un dispositivo de juegos, una camara digital / cdmara de video de mano, un
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reproductor de audio / video, un dispositivo de television, un receptor de radio, una grabadora de video digital, un
dispositivo de posicionamiento, un controlador de juegos, un controlador de television, un controlador de dispositivo
electrénico, un conjunto de chips, un dispositivo informatico que comprende un conjunto de chips, cualquier
combinacion de los mismos, y / o similares.

En algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, una entidad que se pone en practica en el aparato de deteccion
de gestos 302 se puede configurar para detectar el movimiento del aparato de deteccion de gestos 302 (por ejemplo,
un gesto que se realiza con el aparato de deteccion de gestos 302), y puede recopilar informacion acerca del
movimiento detectado y trasportar esa informacion hasta el aparato de reconocimiento de gestos 304 por medio de la
red 306. A este respecto, en algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, el sensor de gestos 118 se puede
materializar al menos parcialmente en un aparato de detecciéon de gestos 302.

El aparato de reconocimiento de gestos 304 puede procesar la informacion recibida acerca del movimiento del aparato
de deteccion de gestos 302 con el fin de reconocer un gesto que se realiza con el aparato de deteccion de gestos 302
de acuerdo con cualquiera de las diversas formas de realizacién a modo de ejemplo que se dan a conocer en el
presente documento. Por consiguiente, el aparato de reconocimiento de gestos 304 puede comprender una forma de
realizacion del aparato de reconocimiento de gestos 102.

Como un ejemplo, el sistema 300 puede comprender un sistema en el que un aparato de control mévil se usa para
controlar o proporcionar de otro modo una entrada de usuario de forma remota a otro aparato. Por ejemplo, en una
puesta en practica del sistema 300, el aparato de deteccion de gestos 302 puede comprender un controlador de
videojuegos sensible al movimiento, y el aparato de reconocimiento de gestos 304 puede comprender una consola de
videojuegos que puede prever un control de juegos basandose en una informacion de gestos que se recibe a partir
del aparato de deteccion de gestos 302. Como otro ejemplo, el aparato de deteccidon de gestos 302 puede comprender
un controlador para una television, un reproductor de medios, u otro dispositivo electrénico de consumo, y el aparato
de reconocimiento de gestos 304 puede comprender un dispositivo electronico de consumo respectivo que es
controlado por el controlador, que se puede configurar para reconocer un gesto de control basandose en una
informacién que se recibe a partir del aparato de reconocimiento de gestos 304 y llevar a cabo una operacion
basandose en el gesto de control reconocido.

En este sentido, se apreciara que, cuando un gesto, un gesto de entrada, una informacién acerca de un
movimiento / gesto, unos datos que describen un gesto que es capturado por un sensor de gestos, y / o similares se
analiza como si se estuviera procesando, segmentando, reconociendo, y / o similares por medio de la unidad de
reconocimiento de gestos 120 u otra entidad del aparato de reconocimiento de gestos 102, el gesto o movimiento
puede comprender un gesto que se realiza con el aparato de reconocimiento de gestos 102, o puede comprender un
gesto que se realiza con un dispositivo que se puede encontrar en comunicacién con el aparato de reconocimiento de
gestos 102, tal como un aparato de deteccién de gestos 302.

En algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede configurar
para proporcionar servicios de reconocimiento de gestos para las aplicaciones dentro de un marco de trabajo para
aplicaciones. El marco de trabajo para aplicaciones de algunas formas de realizacion a modo de ejemplo puede
comprender un marco de trabajo para aplicaciones abierto que puede permitir que los desarrolladores aprovechen los
servicios de reconocimiento de gestos que pueden ser proporcionados por la unidad de reconocimiento de gestos 120
para posibilitar unos controles con gestos para aplicaciones especificas. Haciendo referencia a continuacion a la figura
4, |a figura 4 ilustra una puesta en practica de capas de soporte l6gico de un marco de trabajo para aplicaciones para
facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo.

Las capas pueden incluir una capa de sistema operativo 402. La capa de sistema operativo 402 puede comprender
y / 0 puede servir como una capa de base para la puesta en practica de una o mas unidades de accionamiento de
sensor 404. Las unidades de accionamiento de sensor 404 pueden proporcionar unas unidades de accionamiento
para el accionamiento del sensor de gestos 118. A este respecto, las unidades de accionamiento de sensor 404
pueden proporcionar unas unidades de accionamiento para un sensor de tipo acelerémetro de 3 ejes, un giréscopo
de 3 ejes, un magnetémetro de 3 ejes y / u otros sensores que se pueden configurar para facilitar el reconocimiento
de gestos de movimiento. La biblioteca de kit de desarrollo de soporte l6gico de (SDK, soffware development kit) de
gestos de movimiento 406 se puede poner en practica y / o controlarse al menos parcialmente por medio de la unidad
de reconocimiento de gestos 120, y puede recibir datos de gestos de movimiento que son recopilados por los sensores
bajo el control de las unidades de accionamiento de sensor 404. El SDK de gestos de movimiento 406 puede posibilitar
que un desarrollador de aplicaciones utilice una interffaz de programacion de aplicaciones (API, application
programming interface) de reconocimiento de gestos para entrenar y probar gestos de movimiento directamente en su
aplicacion. Ademas, el marco de trabajo para aplicaciones 408 puede proporcionar una capa de abstraccion mas alta
para la creacion de aplicaciones por los desarrolladores. El marco de trabajo para aplicaciones 408 puede prever que
se creen unas API de nivel superior para diferentes categorias de gestos al tiempo que se utiliza la biblioteca de SDK
de gestos de movimiento 406. Las diferentes categorias de control con gestos pueden incluir categorias tales como
un control de interfaz de usuario de dispositivo mévil (por ejemplo, atajos de gesto a las aplicaciones o control de
menu), juegos, salud y bienestar, experiencias educativas para generaciones mas jévenes, asistencia al entrenamiento
deportivo y / u otras aplicaciones en las que se puede utilizar el reconocimiento de gestos de movimiento.
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La unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede configurar para recibir unos datos que describen un gesto de
entrada. A este respecto, un gesto de entrada se puede describir por medio de los datos de movimiento que son
capturados por el sensor de gestos 118. El gesto de entrada puede comprender cualquier gesto realizado que pueda
impartir movimiento a un dispositivo, tal como el aparato 102, el aparato de deteccioén de gestos 302, o similares. En
algunas formas de realizacién a modo de ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede recibir un flujo
sin procesar de datos que son capturados por el sensor de gestos 118, que puede comprender unos datos que
describen multiples gestos y/u otro movimiento de un dispositivo. En tales formas de realizacion, la unidad de
reconocimiento de gestos 120 se puede configurar para poner en practica una unidad de delimitacion que se puede
configurar para segmentar el flujo de datos en unos gestos individuales. Como un ejemplo, puede haber un pausa
ligera en el movimiento al inicio y / o al final de un gesto, que puede ser usada por la unidad de delimitacion para
facilitar la segmentacion. Como otro ejemplo, un usuario puede oprimir un botén, realizar un gesto de toque a una
pantalla tactil o proporcionar otra entrada para indicar el inicio y / o la complecién de un gesto. Esta entrada puede ser
usada por la unidad de delimitacién para facilitar la segmentacion de gestos. En otras formas de realizacién a modo
de ejemplo, los datos que son capturados por el sensor de gestos 118 se pueden segmentar en gestos de entrada
individuales (por ejemplo, por medio del sensor de gestos 118) antes de pasarse a la unidad de reconocimiento de
gestos 120. A este respecto, se apreciara que una unidad de delimitacién se puede poner en practica por medio de
otra entidad, tal como el sensor de gestos 118) ademas de o en lugar de la puesta en practica de una unidad de
delimitacion por medio de la unidad de reconocimiento de gestos 120.

La unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede configurar para comparar un gesto de entrada con cada uno de
una pluralidad de gestos de plantilla previamente definidos para intentar hallar un gesto de plantilla que concuerde con
el gesto de entrada con el fin de facilitar el reconocimiento del gesto de entrada. Los gestos de plantilla se pueden
almacenar, por ejemplo, en la memoria 112, y pueden haber sido definidos por un usuario, un desarrollador de
aplicaciones, un fabricante de dispositivos, y / o similares. En la comparacion del gesto de entrada con un gesto de
plantilla, la unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede configurar para determinar una matriz de rotacion entre
el gesto de entrada y el gesto de plantilla. La unidad de reconocimiento de gestos 120 puede usar la matriz de rotacién
para rotar el gesto de plantilla hasta el sistema de coordenadas cartesianas del gesto de entrada, dando como
resultado la creacion de un nuevo gesto de plantilla rotado. La unidad de reconocimiento de gestos 120 puede aplicar
una unidad de clasificaciéon de reconocimiento de gestos al gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada para
determinar si el gesto de plantilla concuerda con el gesto de entrada. La unidad de clasificacion de reconocimiento de
gestos puede comprender cualquier unidad de clasificacion apropiada, tal como DTW, un Modelo Oculto de Markov
(HMM, Hidden Markov Model), Redes Neuronales Artificiales (ANN, Artificial Neural Networks), o similares.

En algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 se puede configurar
para aplicar una o mas técnicas de filtrado de tal modo que algunos de los gestos de plantilla se pueden eliminar de
toda consideracion ulterior antes de la rotacion del gesto de plantilla y / o antes de la aplicacién de la unidad de
clasificacion de reconocimiento de gestos. Por consiguiente, se pueden reducir la complejidad computacional y el
consumo de potencia para el reconocimiento de gestos.

Haciendo referencia a continuacion a la figura 5, la figura 5 ilustra un flujo de proceso a modo de ejemplo para facilitar
el reconocimiento de gestos usando un filtrado de acuerdo con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo. Tal
como se ilustra por medio de 502, un sensor de gestos, tal como el sensor de gestos 118, puede capturar unos datos
qgue describen el movimiento de un aparato. En el ejemplo de la figura 5, el sensor de gestos se ilustra a modo de
ejemplo como si se materializara como un acelerébmetro, y puede proporcionar datos de acelerémetro. No obstante,
se apreciara que se pueden usar sensores de gestos que no sean un acelerbmetro ademas de o en lugar de un
acelerometro dentro del contexto de la forma de realizacion a modo de ejemplo que se ilustra en la figura 5. Una unidad
de delimitacion 504 puede segmentar los datos de acelerémetro para determinar un gesto de entrada, que se indica
por medio del simbolo s. El gesto de entrada se puede comparar con un conjunto de gestos de plantilla 506. El conjunto
de gestos de plantilla se puede indicar como gi, i = 1, 2, ..., N}. A este respecto, tal como se ilustra por medio de las
operaciones 508, un filtrado puede ser aplicado por la unidad de reconocimiento de gestos 120 a cada gesto de plantilla
respectivo en el conjunto de gestos de plantilla en el proceso de rotar un gesto de plantilla hasta el sistema de
coordenadas del gesto de entrada.

Si un gesto de plantilla se elimina de toda consideracién ulterior por filtrado, la unidad de reconocimiento de gestos
120 puede determinar que una distancia entre el gesto de plantilla eliminado y el gesto de entrada es “Dist_max”, tal
como se ilustra por medio de la referencia 510. A este respecto, “Dist_max” puede comprender un valor que es de una
magnitud lo bastante significativa como para que no se determine que el gesto de plantilla eliminado concuerda con
el gesto de entrada, o puede comprender una bandera u otro valor que indique el gesto de plantilla como que se esté
eliminando. Por consiguiente, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede aplicar uno o mas filtros durante y / o
antes de llevar a cabo unos célculos para rotar un gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas de un gesto de
entrada. A este respecto, se pueden usar unos filtros para eliminar de toda consideracion ulterior algunos gestos de
plantilla antes de la rotaciéon de los gestos de plantilla eliminados y /o antes de la aplicacién de una unidad de
clasificacion de reconocimiento de gestos a los gestos de plantilla eliminados.

Si, no obstante, un gesto de plantilla satisface el umbral o umbrales del filtro o filtros aplicados, la unidad de
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reconocimiento de gestos 120 puede aplicar una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos, tal como un
algoritmo de DTW, al gesto de plantilla para calcular una distancia entre el gesto de entrada y el gesto de plantilla, tal
como se ilustra por medio de las referencias 512. Después de que se haya procesado cada gesto de plantilla en el
conjunto de gestos de plantilla (por ejemplo, o bien se haya eliminado por filtrado o rotado y comparado con el gesto
de entrada usando una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos), la unidad de reconocimiento de gestos
120 puede determinar el gesto de plantilla que tiene la distancia minima con respecto al gesto de entrada. Si la
distancia minima es menor que (o igual a) un umbral Th_dtw, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede
determinar que el gesto de plantilla que tiene la distancia minima es una concordancia con el gesto de entrada. Si, no
obstante, la distancia minima supera el umbral, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede determinar que no
hay un gesto de plantilla que concuerde con el gesto de entrada.

Habiendo descrito hasta el momento en general el filtrado y el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas
formas de realizacion a modo de ejemplo, diversas técnicas de filtrado que se pueden poner en practica de acuerdo
con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo se describiran a continuacién con mas detalle. En algunas
formas de realizacion a modo de ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede comparar una o0 mas
propiedades de un gesto de plantilla con una o mas propiedades correspondientes del gesto de entrada antes de la
rotacion del gesto de plantilla. Si la comparacion de las propiedades respectivas satisface un umbral o umbrales
previamente definidos, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede proceder a llevar a cabo unos calculos para
rotar el gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de entrada. Si, no obstante, la comparacién no
satisface el umbral o umbrales previamente definidos, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede eliminar de
toda consideracion ulterior el gesto de plantilla antes de llevar a cabo unos célculos adicionales para rotar el gesto de
plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de entrada.

Por consiguiente, determinar si una comparaciéon de las propiedades satisface un umbral o umbrales previamente
definidos puede servir como un filtro. Las propiedades que se pueden comparar pueden incluir, por ejemplo, longitudes
del gesto de entrada y el gesto de plantilla, tasas del gesto de plantilla y el gesto de entrada, aceleracion del gesto de
entrada y el gesto de plantilla, alguna combinacion de los mismos, o similares. El umbral previamente definido puede
comprender, por ejemplo, un valor, una magnitud, una relacién, un grado de desviacion, o similares que pueda definir
una relaciéon aceptable entre una propiedad del gesto de plantilla y el gesto de entrada. A este respecto, el umbral
previamente definido puede comprender una métrica para asegurar que una propiedad del gesto de plantilla no se
desvia de forma demasiado significativa (por ejemplo, mas de una cantidad aceptable) con respecto a una propiedad
respectiva del gesto de entrada. Si una propiedad del gesto de plantilla se desvia de hecho de forma significativa con
respecto a la propiedad respectiva del gesto de entrada, se puede considerar que el gesto de plantilla no es una
concordancia con el gesto de entrada, y se puede eliminar de toda consideracion ulterior. EI umbral previamente
definido puede ser definido por un usuario, un desarrollador de aplicaciones, un desarrollador de soporte fisico, o
similares. El umbral previamente definido se puede definir a cualquier valor apropiado para representar un intervalo
de tolerancia a errores deseado, una sensibilidad de filtro y / u otro factor.

Como un ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede llevar a cabo las siguientes operaciones para
comparar la longitud del gesto de plantilla gi con la longitud del gesto de entrada s para asegurar que la diferencia en
las longitudes no supera una longitud umbral previamente definida.

1.1 Estimar el vector de gravedad grav (s) a partir de s, y grav (gi) a partir de gi, de forma respectiva;
1.2 Si | longitud (s) - longitud (gi) | < max {longitud (s), longitud (gi)} / 3,

Remuestrear el més corto de s y gi a max {longitud (s), longitud (gi)};

Proceder con el calculo para rotar g; (Ir a la Operacion 2.1);
Sino

Devolver Dist_max; (eliminar de toda consideracion ulterior gi)

Con el fin de rotar un gesto de plantilla hasta el sistema de coordenadas del gesto de entrada, la unidad de
reconocimiento de gestos 120 puede calcular una matriz de rotacion. Estos calculos pueden incluir las siguientes
operaciones:

2.1 Retirar la media de sy gi, de forma respectiva;
2.2 Construir la matriz de covarianza de 3 x 3 Centre sy g,
2.3 Construir una matriz de 4 x 4 simétrica M a partir de nueve elementos de C como lo siguiente:

M@, 1)=C(1,1)+C(2,2)+ M(1,2)=C(2,3)-C(3,2) M(1,3)=C(3,1)-C(1,3) M(1,4=C(1,2)-C(2,1)

C(3,3)

M(2,1)=C(2,3)-C(3,2) M(2,2)=C(1,1)-C(2,2)- M(2,3)=C(1,2+C(2,1) M(@2,4=C3,1)+C(1,3)
C (3, 3)

M@ 1)=C3,1)-C(1,3)  M@3,2=C(1,2+C (2, 1) M(3,3)=-C(1,1)+C(2,2)- M(3,4=C(23)+C (3 2)
C(3,3)
M@ 1)=C(1,2)-C(2,1) M@42=C@3,1)+C(1,3) M4 3)=C(23)+C(3,2) M@ 4)=-C(1,1)-C(2 2)+

C(3,3)
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La unidad de reconocimiento de gestos 120 puede poner en practica una operaciéon de filtrado mediante la
determinacion de si una relacion que se determina basandose, al menos en parte, en la matriz construida M satisface
un umbral previamente definido. Si la relacion no satisface el umbral previamente definido, el gesto de plantilla gi se
puede eliminar de toda consideracién ulterior. Si, no obstante, la relacion si satisface el umbral previamente definido,
la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede continuar los calculos para rotar el gesto de plantilla gi hasta el
sistema de coordenadas del gesto de entrada s. Por consiguiente, determinar si la relacion satisface un umbral
previamente definido puede servir como un filtro para eliminar gestos de plantilla que puede que no se consideren una
concordancia potencial basandose en la relacion determinada. El umbral previamente definido puede comprender, por
ejemplo, un valor, una magnitud, una relacién, un grado de desviacion, o similares que pueda definir una relacién
aceptable. A este respecto, el umbral previamente definido puede comprender una métrica para asegurar que el gesto
de plantilla no se desvia de forma demasiado significativa (por ejemplo, mas de una cantidad aceptable) con respecto
a una propiedad respectiva del gesto de entrada. El umbral previamente definido puede ser definido por un usuario,
un desarrollador de aplicaciones, un desarrollador de soporte fisico, o similares. El umbral previamente definido se
puede definir a cualquier valor apropiado para representar un intervalo de tolerancia a errores deseado, una
sensibilidad de filtro y / u otro factor.

Como un ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede determinar si una relaciéon entre el autovalor
positivo mas grande de M y los otros autovalores de M satisface un umbral previamente definido. Por ejemplo, la
unidad de reconocimiento de gestos 120 puede determinar si una relaciéon entre el autovalor positivo mas grande de
M y los otros autovalores de M supera un umbral previamente definido, tal como 1,5, tal como se usa a modo de
ejemplo, y no a modo de limitacién, en las siguientes operaciones a modo de ejemplo que pueden ser llevadas a cabo
por la unidad de reconocimiento de gestos 120:

2.4 Calcular los cuatro autovalores y los autovectores correspondientes de M;

2.5 Si el autovalor positivo mas grande es significativamente mayor que el resto de autovalores (relacion > 1,5)
Proceder con el calculo para rotar gi (Ir a la Operacion 2.6);
Sino
Devolver Dist_max; (eliminar de toda consideracion ulterior gi)

Suponiendo que el gesto de plantila gi no se haya eliminado de toda consideracion ulterior, la unidad de
reconocimiento de gestos 120 puede llevar a cabo las siguientes operaciones para determinar la matriz de rotacion

para giy s:

2.6 Tomar el autovector con el autovalor positivo mas grande como un cuaternion unitario Q;
2.7 Hallar la matriz de rotacién R representada por Q;

Después de calcular la matriz de rotacion, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede llevar a cabo, de forma
opcional, una operacion de filtrado adicional antes de rotar el gesto de plantilla hasta el sistema de coordenadas del
gesto de entrada. A este respecto, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede usar la matriz de rotacién para
rotar un vector de gravedad que esta asociado al gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de
entrada. La unidad de reconocimiento de gestos 120 puede comparar el vector de gravedad rotado con un vector de
gravedad que esta asociado al gesto de entrada para determinar si un angulo entre el vector de gravedad rotado que
esta asociado al gesto de plantilla y el vector de gravedad que esta asociado al gesto de entrada satisface un umbral
previamente definido. Si el angulo satisface el umbral previamente definido, la unidad de reconocimiento de gestos
120 puede proceder con los calculos para rotar el gesto de plantilla hasta el sistema de coordenadas del gesto de
entrada. Si, no obstante, el angulo no satisface el umbral previamente definido, el gesto de plantilla se puede eliminar
de toda consideracion ulterior. A este respecto, un gesto de plantilla se puede registrar, por ejemplo, como una tupla
de (gesto, vector de gravedad) durante una fase de entrenamiento y de realizacion de pruebas. Durante el
reconocimiento, el vector de gravedad se puede usar como una marca de agua para filtrar cuando se lleva a cabo el
reconocimiento de un gesto de entrada.

El umbral previamente definido puede comprender, por ejemplo, un angulo, valor de coseno, valor, u otra métrica
previamente definida, que pueda definir un angulo aceptable entre el vector de gravedad rotado que esta asociado al
gesto de plantilla y el vector de gravedad que esta asociado al gesto de entrada. A este respecto, por ejemplo, si el
angulo entre el vector de gravedad rotado que esta asociado al gesto de plantilla y el vector de gravedad que esta
asociado al gesto de entrada supera el valor umbral previamente definido, se puede considerar que el gesto de plantilla
no es un candidato aceptable para una concordancia con el gesto de entrada, y se puede eliminar de toda
consideracion ulterior. Como otro ejemplo, si el umbral previamente definido es un valor de coseno, se pueden calcular
el coseno del angulo entre el vector de gravedad rotado que esta asociado al gesto de plantilla y el vector de gravedad
que esta asociado al gesto de entrada y compararse con el valor de coseno umbral. Si el valor de coseno calculado
supera el valor de coseno umbral, se puede considerar que el gesto de plantilla no es un candidato aceptable para
una concordancia con el gesto de entrada, y se puede eliminar de toda consideracién ulterior. El umbral previamente
definido puede ser definido por un usuario, un desarrollador de aplicaciones, un desarrollador de soporte fisico, o
similares. El umbral previamente definido se puede definir a cualquier valor apropiado para representar un intervalo
de tolerancia a errores deseado, una sensibilidad de filtro y / u otro factor.
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Como un ejemplo, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede llevar a cabo las siguientes operaciones para
comparar el vector de gravedad del gesto de plantilla con el vector de gravedad del gesto de entrada:

3.1 Usar R para rotar grav (gi) en el sistema de coordenadas de g; de vuelta al sistema de coordenadas de s;
3.2 Si el angulo entre grav (gi) rotado y grav (s) esta proximo a cero (por ejemplo, determinar si el cos (angulo) es
menor que un valor de coseno umbral, tal como 0,8),
Proceder con el calculo para rotar gi (Ir a la Operacion 3.3);
Sino
Devolver Dist_max; (eliminar de toda consideracion ulterior gi)

Suponiendo que el gesto de plantilla gi no se haya eliminado de toda consideracion ulterior, la unidad de
reconocimiento de gestos 120 puede rotar el gesto de plantilla hasta el sistema de coordenadas del gesto de entrada,
tal como sigue:

3.3 Usar R para rotar gi de vuelta al sistema de coordenadas de s;

La unidad de reconocimiento de gestos 120 puede llevar a cabo una operacion de filtrado adicional antes de usar una
unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos para comparar el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada.
A este respecto, la unidad de reconocimiento de gestos 120 puede calcular una distancia por pares entre el gesto de
plantilla rotado y el gesto de prueba. Si la distancia es menor que un umbral previamente definido, la unidad de
reconocimiento de gestos puede aplicar la unidad de clasificacién de reconocimiento de gestos al gesto de plantilla
rotado y el gesto de entrada. De lo contrario, el gesto de plantilla se puede eliminar de toda consideracion ulterior. El
umbral previamente definido puede comprender, por ejemplo, una distancia previamente definida u otra métrica que
se pueda usar para asegurar que la distancia por pares no supera un intervalo de tolerancia aceptable. A este respecto,
si la distancia por pares es mayor que el umbral, se puede considerar que el gesto de plantilla no es un candidato para
poner en concordancia con el gesto de entrada, y se puede eliminar de toda consideracién ulterior. EI umbral
previamente definido puede ser definido por un usuario, un desarrollador de aplicaciones, un desarrollador de soporte
fisico, o similares. El umbral previamente definido se puede definir a cualquier valor apropiado para representar un
intervalo de tolerancia a errores deseado, una sensibilidad de filtro y / u otro factor. En algunas formas de realizacion
a modo de ejemplo, el umbral previamente definido se puede aprender a partir de una distribucién empirica de
experimentos de prueba para el reconocimiento de gestos.

La unidad de reconocimiento de gestos 120 puede llevar a cabo, por ejemplo, las siguientes operaciones para
determinar la distancia por pares entre el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada y determinar si la distancia por
pares satisface (por ejemplo, es menor que) un umbral previamente definido:

3.4 Sumar la media de s al gi rotado para obtener un gi’ preprocesado;
4.1 Debido a que g/ y s tienen la misma longitud, calcular la distancia euclidea por pares entre los mismos;
4.2 Si la distancia euclidea por pares es menor que Th_pair (un umbral mas grande que Th_dtw),
Ir a la unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos (por ejemplo, una unidad de clasificacién de DTW);
Sino
Devolver Dist_max; (eliminar de toda consideracion ulterior gi)

Las figuras 6a - 6¢ ilustran una rotacion a modo de ejemplo de un gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas
de un gesto de entrada de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de ejemplo. A este respecto, la figura
6a ilustra un gesto de plantilla para dibujar un gesto de circulo con un dispositivo orientado en la posicion vertical. La
figura 6b ilustra un gesto de prueba (por ejemplo, un gesto de entrada) de un gesto de circulo similar que se lleva a
cabo con el dispositivo orientado en la posicion horizontal. La figura 6c¢ ilustra el gesto de plantilla de la figura 6a rotado
hasta el sistema de coordenadas del gesto de prueba de la figura 6b de acuerdo con una forma de realizaciéon a modo
de ejemplo. Tal como se puede observar, el gesto de plantilla rotado es sustancialmente similar al gesto de prueba. A
este respecto, la distancia por pares entre el gesto de prueba y el gesto de plantilla rotado es 225. La aplicacién de un
algoritmo de DTW al gesto de prueba y el gesto de plantilla rotado puede dar como resultado una determinacion de
una distancia alineada entre el gesto de prueba y el gesto de plantilla de 165.

Haciendo referencia a continuacién a la figura 7, la figura 7 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con un método a
modo de ejemplo para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de
ejemplo. Las operaciones que se ilustran en y que se describen con respecto a la figura 7 se pueden llevar a cabo,
por ejemplo, por medio de, con la asistencia de y / o bajo el control de uno o mas del procesador 110, la memoria 112,
la interfaz de comunicacioén 114, la interfaz de usuario 116, el sensor de gestos 118 o la unidad de reconocimiento de
gestos 120. La operacion 700 puede comprender construir una matriz basandose, al menos en parte, en un gesto de
entrada y un gesto de plantilla. Por ejemplo, la operacién 700 puede comprender calcular la matriz C y / o la matriz M,
tal como se ha descrito en lo que antecede en la Operacién 2.2 y la Operacion 2.3. El procesador 110, la memoria 112
y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la
operacion 700. La operacion 710 puede comprender determinar una relacion basandose, al menos en parte, en la
matriz construida. El procesador 110, la memoria 112 y /o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden
proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 710. La operacion 720 puede comprender
determinar si la relacion satisface un umbral previamente definido. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad
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de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 720.
Si, en la operacion 720, se determina que la relacién no satisface el umbral previamente definido, la operacién 730
puede comprender eliminar de toda consideracién ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de
entrada. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por
ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operaciéon 730. Si, no obstante, en la operacion 720 se determina que la
relacion si satisface el umbral previamente definido, la operacion 740 puede comprender determinar una matriz de
rotacion basandose, al menos en parte, en la matriz construida. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de
reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 740.

La figura 8 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con otro método a modo de ejemplo para facilitar el reconocimiento
de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacion a modo de ejemplo. Las operaciones que se ilustran en y
que se describen con respecto a la figura 8 se pueden llevar a cabo, por ejemplo, por medio de, con la asistencia de
y / o bajo el control de uno o mas del procesador 110, la memoria 112, la interfaz de comunicacién 114, la interfaz de
usuario 116, el sensor de gestos 118 o la unidad de reconocimiento de gestos 120. La operacién 800 puede
comprender construir una matriz basandose, al menos en parte, en un gesto de entrada y un gesto de plantilla. Por
ejemplo, la operacion 800 puede comprender calcular la matriz C y / o la matriz M, tal como se ha descrito en lo que
antecede en la Operacion 2.2 y la Operacion 2.3. El procesador 110, la memoria 112y / o la unidad de reconocimiento
de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 800. La operacioén 810
puede comprender calcular una pluralidad de autovalores basandose, al menos en parte, en la matriz construida. El
procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo,
unos medios para llevar a cabo la operacion 810. La operacion 820 puede comprender determinar si una relacién
entre el autovalor que tiene el valor positivo mas grande y otro de los autovalores es mayor que un umbral previamente
definido. En algunas formas de realizacion a modo de ejemplo, esta determinacion se puede repetir para las relaciones
entre el autovalor positivo mas grande y cada uno de los otros autovalores que se calculan en la operacién 810. El
procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo,
unos medios para llevar a cabo la operacién 820. Si, en la operacion 820, se determina que la relaciéon no es mayor
que el umbral previamente definido, la operacién 830 puede comprender eliminar de toda consideracién ulterior el
gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de
reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 830.
Si, no obstante, en la operacion 820 se determina que la relacion es mayor que el umbral previamente definido, la
operacion 840 puede comprender determinar una matriz de rotacion basandose, al menos en parte, en la matriz
construida. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar,
por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 840.

La figura 9 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con un método adicional a modo de ejemplo para facilitar el
reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacién a modo de ejemplo. Las operaciones que se
ilustran en y que se describen con respecto a la figura 9 se pueden llevar a cabo, por ejemplo, por medio de, con la
asistencia de y / o bajo el control de uno o mas del procesador 110, la memoria 112, la interfaz de comunicacion 114,
la interfaz de usuario 116, el sensor de gestos 118 o la unidad de reconocimiento de gestos 120. La operacion 900
puede comprender comparar una propiedad de un gesto de entrada con una propiedad de un gesto de plantilla. El
procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo,
unos medios para llevar a cabo la operacion 900. La operacion 910 puede comprender determinar si la comparacion
satisface un umbral previamente definido. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de
gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 910. Si, en la operacién
910, se determina que la comparacioén no satisface el umbral previamente definido, el método puede proceder a la
operacion 990, en la que el gesto de plantilla se puede eliminar de toda consideracién ulterior para el reconocimiento
del gesto de entrada. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden
proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 990.

Si, no obstante, en la operacién 910 se determina que la comparacion si satisface el umbral previamente definido, el
método puede proceder a la operacion 920, que puede comprender construir una matriz basandose, al menos en
parte, en el gesto de entrada y el gesto de plantilla. Por ejemplo, la operacion 920 puede comprender calcular la matriz
Cy /o la matriz M, tal como se ha descrito en lo que antecede en la Operacion 2.2 y la Operacion 2.3. El procesador
110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios
para llevar a cabo la operacién 920. La operacién 930 puede comprender determinar una relacién basandose, al
menos en parte, en la matriz construida. El procesador 110, la memoria 112 y /o la unidad de reconocimiento de
gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 930. La operacion 940
puede comprender determinar si la relacion satisface un umbral previamente definido. El procesador 110, la memoria
112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a
cabo la operacion 940. Si, en la operacion 940, se determina que la relacion no satisface el umbral previamente
definido, el método puede proceder a la operacién 990, en la que el gesto de plantilla se puede eliminar de toda
consideracion ulterior para el reconocimiento del gesto de entrada.

Si, no obstante, en la operacién 940 se determina que la relacién si satisface el umbral previamente definido, el método

puede proceder a la operacion 950, que puede comprender determinar una matriz de rotacion basandose, al menos
en parte, en la matriz construida. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120
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pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 950. La operacién 960 puede
comprender usar la matriz de rotacion para rotar el gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de
entrada. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por
ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 960. La operacién 970 puede comprender determinar si una
distancia por pares entre el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada satisface un umbral previamente definido.
El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo,
unos medios para llevar a cabo la operacién 970. Si, en la operacién 970, se determina que la distancia por pares no
satisface el umbral previamente definido, el método puede proceder a la operacion 990, en la que el gesto de plantilla
se puede eliminar de toda consideracion ulterior para el reconocimiento del gesto de entrada. Si, no obstante, en la
operacion 970 se determina que la distancia por pares si satisface el umbral previamente definido, el método puede
proceder a la operacion 980, que puede comprender usar una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos
para determinar si el gesto de entrada concuerda con el gesto de plantilla basandose, al menos en parte, en una
comparacion entre el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada. El procesador 110, la memoria 112y / o la unidad
de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 980.

Haciendo referencia a continuacion a la figura 10, la figura 10 ilustra un diagrama de flujo de acuerdo con aun otro
método a modo de ejemplo para facilitar el reconocimiento de gestos de acuerdo con algunas formas de realizacion a
modo de ejemplo. A este respecto, la figura 10 ilustra las operaciones 1000 - 1050, una o mas de las cuales se pueden
llevar a cabo a continuacién de la operacion 950 tal como se ilustra en la figura 9 y se ha descrito en lo que antecede
en lugar de una o mas de las operaciones 960 - 990. Las operaciones que se ilustran en y que se describen con
respecto a la figura 10 se pueden llevar a cabo, por ejemplo, por medio de, con la asistencia de y / o bajo el control de
uno o mas del procesador 110, la memoria 112, la interfaz de comunicacioén 114, la interfaz de usuario 116, el sensor
de gestos 118 o la unidad de reconocimiento de gestos 120. La operaciéon 1000 puede comprender usar la matriz de
rotacion (por ejemplo, la matriz de rotacion que se determina en la operacion 950) para rotar un vector de gravedad
que esta asociado al gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de entrada. El procesador 110, la
memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para
llevar a cabo la operacion 1000. La operacion 1010 puede comprender determinar si un angulo entre el vector de
gravedad rotado y un vector de gravedad que esta asociado al gesto de entrada satisface un umbral previamente
definido. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar,
por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 1010. Si, en la operacion 1010, se determina que el angulo
no satisface el umbral previamente definido, el método puede proceder a la operaciéon 1050, que puede comprender
eliminar de toda consideracion ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada. El procesador
110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios
para llevar a cabo la operacién 1050.

Si, no obstante, en la operacién 1010 se determina que el angulo si satisface el umbral previamente definido, el método
puede proceder a la operacién 1020, que puede comprender usar la matriz de rotacién para rotar el gesto de plantilla
hasta un sistema de coordenadas del gesto de entrada. El procesador 110, la memoria 112 y /o la unidad de
reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacion 1020.
La operacion 1030 puede comprender determinar si una distancia por pares entre el gesto de plantilla rotado y el gesto
de entrada satisface un umbral previamente definido. El procesador 110, la memoria 112 y/o la unidad de
reconocimiento de gestos 120 pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operacién 1030.
Si, en la operacion 1030, se determina que la distancia por pares no satisface el umbral previamente definido, el
método puede proceder a la operacién 1050, en la que el gesto de plantilla se puede eliminar de toda consideracion
ulterior para el reconocimiento del gesto de entrada. Si, no obstante, en la operacion 1030 se determina que la distancia
por pares si satisface el umbral previamente definido, el método puede proceder a la operacion 1040, que puede
comprender usar una unidad de clasificacion de reconocimiento de gestos para determinar si el gesto de entrada
concuerda con el gesto de plantilla basandose, al menos en parte, en una comparacion entre el gesto de plantilla
rotado y el gesto de entrada. El procesador 110, la memoria 112 y / o la unidad de reconocimiento de gestos 120
pueden proporcionar, por ejemplo, unos medios para llevar a cabo la operaciéon 1040.

Cada una de las figuras 7 - 10 ilustra un diagrama de flujo de un sistema, método y producto de programa informatico
de acuerdo con una forma de realizacién a modo de ejemplo. Se entendera que cada bloque de los diagramas de
flujo, y las combinaciones de bloques en los diagramas de flujo, se pueden poner en practica mediante diversos
medios, tales como soporte fisico y / 0 un producto de programa informatico que comprende uno o mas medios legibles
por ordenador que tienen unas instrucciones de programa legibles por ordenador que estan almacenadas en los
mismos. Por ejemplo, uno o mas de los procedimientos que se describen en el presente documento se pueden
materializar por medio de instrucciones de programa informatico de un producto de programa informatico. A este
respecto, el producto o productos de programa informatico que materializan los procedimientos que se describen en
el presente documento pueden ser almacenados por uno o mas dispositivos de memoria de un terminal moévil, un
servidor, u otro dispositivo informatico (por ejemplo, en la memoria 112) y ser ejecutados por un procesador en el
dispositivo informatico (por ejemplo, por medio del procesador 110). En algunas formas de realizacion, las
instrucciones de programa informatico que comprenden el producto o productos de programa informatico que
materializan los procedimientos que se han descrito en lo que antecede pueden ser almacenadas por los dispositivos
de memoria de una pluralidad de dispositivos informaticos. Tal como se apreciara, cualquier producto de programa
informatico de ese tipo se puede cargar en un ordenador u otro aparato programable (por ejemplo, un aparato de
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reconocimiento de gestos 102) para producir una maquina, de tal modo que el producto de programa informatico que
incluye las instrucciones que se ejecutan en el ordenador u otro aparato programable crea unos medios para poner
en practica las funciones que se especifican en el bloque o bloques de los diagramas de flujo. Ademas, el producto de
programa informatico puede comprender una o mas memorias legibles por ordenador en las que se pueden almacenar
las instrucciones de programa informatico de tal modo que las una o mas memorias legibles por ordenador pueden
indicar a un ordenador u otro aparato programable que funcione de una forma particular, de tal modo que el producto
de programa informatico comprende un articulo de fabricacion que pone en practica la funciéon que se especifica en el
bloque o bloques de los diagramas de flujo. Las instrucciones de programa informatico de uno o mas productos de
programa informatico también se pueden cargar en un ordenador u otro aparato programable (por ejemplo, un aparato
de reconocimiento de gestos 102) para dar lugar a que una serie de operaciones se lleve a cabo en el ordenador u
otro aparato programable para producir un proceso puesto en practica por ordenador de tal modo que las instrucciones
gue se ejecutan en el ordenador u otro aparato programable ponen en practica las funciones que se especifican en el
blogue o bloques de los diagramas de flujo.

Por consiguiente, los bloques de los diagramas de flujo soportan combinaciones de medios para llevar a cabo las
funciones especificadas. También se entendera que uno o mas bloques de los diagramas de flujo, y las combinaciones
de bloques en los diagramas de flujo, se pueden poner en practica por medio de sistemas informaticos basados en
soporte fisico de proposito especial que llevan a cabo las funciones especificadas, o combinaciones de soporte fisico
de proposito especial y producto o productos de programa informatico.

Las funciones que se han descrito en lo que antecede se pueden llevar a cabo de muchas formas. Por ejemplo,
cualquier medio conveniente para llevar a cabo cada una de las funciones que se han descrito en lo que antecede se
puede emplear para llevar a cabo formas de realizacion de la invencién. En una forma de realizacion, un procesador
configurado de forma conveniente (por ejemplo, el procesador 110) puede proporcionar la totalidad o una porcién de
los elementos. En otra forma de realizacion, la totalidad o una porcién de los elementos pueden ser configurados por
y operar bajo el control de un producto de programa informatico. El producto de programa informatico para llevar a
cabo los métodos de una forma de realizacién a modo de ejemplo de la invencién incluye un medio de almacenamiento
legible por ordenador (por ejemplo, la memoria 112), tal como el medio de almacenamiento no volatil, y porciones de
caédigo de programa legible por ordenador, tales como una serie de instrucciones informaticas, que se materializan en
el medio de almacenamiento legible por ordenador.

Muchas modificaciones y otras formas de realizacion de las invenciones que se exponen en el presente documento
se le ocurriran a un experto en la materia a la que se refieren estas invenciones que cuente con el beneficio de las
ensefianzas que se presentan en las descripciones anteriores y los dibujos asociados. Por lo tanto, se ha de entender
que las formas de realizacién de la invencidn no se han de limitar a las formas de realizacion especificas que se dan
a conocer y que se tiene por objeto que las modificaciones y otras formas de realizacion se incluyan dentro del alcance
de lainvencion. Ademas, a pesar de que las descripciones anteriores y los dibujos asociados describen algunas formas
de realizacién a modo de ejemplo en el contexto de determinadas combinaciones a modo de ejemplo de elementos
y /o funciones, se deberia apreciar que se pueden proporcionar diferentes combinaciones de elementos y/o
funciones por medio de formas de realizacion alternativas sin apartarse del alcance de la invencion. A este respecto,
por ejemplo, también se contemplan dentro del alcance de la invencién unas combinaciones de elementos y /o
funciones que sean diferentes de las que se han descrito de forma explicita en lo que antecede. A pesar de que en el
presente documento se emplean términos especificos, estos se usan solo en un sentido genérico y descriptivo y no
para fines de limitacion.
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REIVINDICACIONES
1. Un método que comprende:

construir una matriz basandose, al menos en parte, en un gesto de entrada y un gesto de plantilla, en donde el
gesto de entrada comprende un movimiento de un aparato (10; 102; 302);

determinar, por medio de al menos un procesador (20; 110), si una relacion que se determina basandose, al menos
en parte, en la matriz construida satisface un umbral previamente definido;

en un caso en el que la relacién no satisface el umbral previamente definido, eliminar de toda consideracion ulterior
el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada; y

en un caso en el que la relacion satisface el umbral previamente definido:

determinar una matriz de rotaciéon basandose, al menos en parte, en la matriz construida;

usar la matriz de rotacién para rotar el gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de entrada;
y

determinar si el gesto de entrada concuerda con el gesto de plantilla rotado, basandose, al menos en parte, en
una comparacion entre el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada.

2. El método de la reivindicacion 1, que comprende adicionalmente:

calcular una pluralidad de autovalores basandose, al menos en parte, en la matriz construida; y

en donde determinar si una relacion que se determina basandose, al menos en parte, en la matriz construida
satisface un umbral previamente definido comprende determinar si una relacién entre los autovalores satisface un
umbral previamente definido.

3. El método de la reivindicacién 2, en donde determinar si una relacion entre los autovalores satisface el umbral
previamente definido comprende determinar si una relacion entre el autovalor que tiene el valor positivo mas grande
y otro de los autovalores es mayor que el umbral previamente definido.

4. El método de la reivindicacién 1, en donde determinar la matriz de rotacion comprende:

determinar el autovector de la matriz construida que tiene el autovalor positivo mas grande como un cuaternién
unitario; y
determinar la matriz de rotacion representada por el cuaternién unitario.

5. El método de la reivindicacion 1, que comprende adicionalmente:

antes de construir la matriz, comparar una propiedad del gesto de entrada con una propiedad del gesto de plantilla;
y

en donde construir la matriz comprende construir la matriz solo en un caso en el que la comparacion entre la
propiedad del gesto de entrada y la propiedad del gesto de plantilla satisface un segundo umbral previamente
definido.

6. El método de la reivindicacion 5, en donde comparar una propiedad del gesto de entrada con una propiedad del
gesto de plantilla comprende comparar una o mas de una longitud, una tasa o una aceleracion del gesto de entrada
con una o mas respectivas de una longitud, una tasa o una aceleracion del gesto de plantilla.

7. EI método de la reivindicacién 1, que comprende adicionalmente, en un caso en el que la relacion satisface el umbral
previamente definido:

usar la matriz de rotacion para rotar un vector de gravedad que esta asociado al gesto de plantilla hasta un sistema
de coordenadas del gesto de entrada;

comparar el vector de gravedad rotado que esta asociado al gesto de plantilla con un vector de gravedad que esta
asociado al gesto de entrada para determinar si un angulo entre el vector de gravedad rotado que esta asociado
al gesto de plantilla y el vector de gravedad que esta asociado al gesto de entrada satisface un segundo umbral
previamente definido; y

eliminar de toda consideracion ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada en un caso
en el que el angulo no satisface el segundo umbral previamente definido.

8. El método de la reivindicacién 1, que comprende adicionalmente, en un caso en el que la relacion satisface el umbral
previamente definido:

calcular una distancia por pares basandose, al menos en parte, en el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada;
determinar si la distancia por pares satisface un segundo umbral previamente definido; y

proceder a poner en concordancia el gesto de entrada y el gesto de plantilla rotado en un caso en el que la distancia
por pares satisface el segundo umbral previamente definido.
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9. El método de la reivindicacion 1, en donde se usa una unidad de clasificacién de reconocimiento de gestos para
determinar si el gesto de entrada concuerda con el gesto de plantilla rotado.

10. El método de la reivindicacién 1, que comprende adicionalmente repetir la construccion y la determinacion para
cada uno de una pluralidad de gestos de plantilla, separando por filtrado de ese modo los gestos de plantilla que no
satisfacen el umbral previamente definido.

11. Un aparato (10; 102; 302, 304) que comprende:

unos medios (20; 110) para construir una matriz basandose, al menos en parte, en un gesto de entrada y un gesto
de plantilla, en donde el gesto de entrada comprende un movimiento del aparato;

unos medios (20; 110) para determinar si una relacion que se determina basandose, al menos en parte, en la
matriz construida satisface un umbral previamente definido;

unos medios (20; 110) para, en un caso en el que la relacion no satisface el umbral previamente definido, eliminar
de toda consideracion ulterior el gesto de plantilla para el reconocimiento del gesto de entrada; y

unos medios (20; 110) para, en un caso en el que la relacion satisface el umbral previamente definido:

determinar una matriz de rotacion basandose, al menos en parte, en la matriz construida;

usar la matriz de rotacién para rotar el gesto de plantilla hasta un sistema de coordenadas del gesto de entrada;
y

determinar si el gesto de entrada concuerda con el gesto de plantilla rotado, basandose, al menos en parte, en
una comparacion entre el gesto de plantilla rotado y el gesto de entrada.

12. El aparato de la reivindicacion 11, que comprende unos medios (20; 110) para llevar a cabo el método de acuerdo
con una o mas de cualquiera de las reivindicaciones 2 a 10.

13. El aparato de la reivindicacion 11, en donde el aparato comprende o se materializa en un teléfono movil,
comprendiendo el teléfono mévil un conjunto de circuitos de interfaz de usuario y un soporte légico de interfaz de
usuario que esta almacenado en una o mas de la al menos una memoria; en donde el conjunto de circuitos de interfaz
de usuario y el soporte logico de interfaz de usuario estan configurados para:

facilitar el control de usuario de al menos algunas funciones del teléfono movil a través del uso de un visualizador;
y

dar lugar a que al menos una porcion de una interfaz de usuario del teléfono mévil se visualice en el visualizador
para facilitar el control de usuario de al menos algunas funciones del teléfono mévil.

14. Programa legible por ordenador que comprende unas instrucciones que, cuando son ejecutadas por al menos un

procesador (20; 110) de un aparato (10; 102; 302, 304), dan lugar a que el aparato lleve a cabo el método segun se
reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10.
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