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DESCRIPCION
Reduccién de alertas falsas de radar
Antecedentes de la invencion

La Patente de los Estados Unidos 6.670.905, inventada por el inventor mencionado en la presente memoria,
describe un detector de radar con GPS que utiliza GPS para ayudar en la gestion de fuentes de sefales de radar no
relacionadas con la policia o irrelevantes, lo que permite al detector mejorar dinamicamente su manejo de dichas
fuentes y reducir las alertas falsas El detector hace referencia a la informacion geograficamente almacenada
previamente en dichas fuentes, y compara la ubicacion actual del detector con las ubicaciones de fuentes de radar
de alerta falsa estacionarias conocidas para mejorar el manejo de la deteccion de esas fuentes. Cuando el detector
se encuentra dentro de una distancia de umbral de una fuente de alerta falsa almacenada, el detector suprime las
alertas a las bandas de frecuencia o subbandas que se correlacionan con la frecuencia de la fuente de alerta falsa
conocida. Las fuentes falsas se pueden identificar y "bloquear" de manera manual por el usuario, o se pueden
identificar de manera automatica en base a multiples encuentros repetidos del detector con la fuente en un area
geografica particular.

Los sistemas que incorporan la invencién de la patente '905 han sido comercializados con éxito por el cesionario de
esta solicitud y han demostrado ser comercialmente viables, pero esos sistemas siguen sujetos a ciertas
vulnerabilidades que se trataran en la presente memoria.

Una vulnerabilidad son las alertas falsas de radar creadas por equipos de deteccién de trafico instalados en muchas
areas metropolitanas importantes. Las sefales de los sensores de trafico aparecen en las bandas de radar de la
policia y se emiten en breves rafagas con una cadencia regular. Debido a que los sensores de trafico estan
geograficamente fijos y operan en un intervalo de frecuencia constante, es posible que un usuario de detector de
radar bloquee de manera manual las alertas de los sensores de trafico; sin embargo, las sefales de los sensores de
trafico no aparecen con la regularidad suficiente para ser bloqueadas de manera confiable, por lo menos sin un
numero de encuentros superior al normal. En respuesta a esta fuente de sefiales falsas, el cesionario desarrollé un
método de Rechazo del Sensor de Trafico (TSR, por su sigla en inglés), que busca la cadencia y la frecuencia
caracteristicas de los sistemas de sensores de trafico, y suprime las alertas de aquellos sistemas que utilizan una
légica de procesamiento independiente del bloqueo basado en la ubicacion descrito en la patente '905. Debido a que
esta logica esta separada de los bloqueos basados en la ubicacion, el radar de la policia o las fuentes de sefiales
falsas de tipo policial que aparecen en la misma banda de frecuencias y en la misma area geografica que una sefial
TSR no se eliminaran con el método TSR, que es preferible a un bloqueo de frecuencias basado en la ubicacién en
esa area que potencialmente podria suprimir las sefiales de la policia también.

Otra vulnerabilidad es el numero creciente de fuentes de radar transmitidas por vehiculos. Los ejemplos incluyen
sistemas basados en radar conectados a vehiculos para detecciéon de carriles, control de crucero adaptativo,
prevencion de colisiones, estacionamiento automatizado y similares, que se identificaran de manera colectiva en la
presente memoria como "sistemas de guiado de vehiculos". Un ejemplo especifico de estos sistemas es el sistema
Mercedes-Daimler Distronic, que emite una frecuencia de banda K de 24,125GHz para proporcionar un control de
crucero de vehiculo adaptativo, que esta en la banda utilizada por la policia y normalmente es detectada por un
detector de radar cuando esta cerca de un sistema operativo Distronic. Los sistemas de guia del vehiculo a menudo
crean una falsa alarma molesta cuando un detector de radar pasa por el vehiculo de origen, y esta falsa alarma no
se puede eliminar de acuerdo con la ubicacién porque la fuente de la sefial es un vehiculo moévil. La molestia se
vuelve critica cuando el vehiculo con el detector de radar lleva consigo un sistema de guiado del vehiculo; la alerta
constante en este escenario esencialmente pone al operador del vehiculo a elegir entre deshabilitar una banda
completa de deteccion de radar (o eliminar por completo la deteccion de radar anterior), y deshabilitar el sistema de
guiado del vehiculo.

El cesionario esta llevando a cabo esfuerzos para identificar las cadencias caracteristicas u otros perfiles de los
sistemas de guiado de vehiculos, al igual que se hizo para TSR, y algunos se han identificado y suprimido de
manera efectiva a través de una metodologia separada como la que se utiliza para TSR. Sin embargo, algunos
sistemas de guiado de vehiculos han eludido hasta ahora la caracterizacion efectiva de esta manera.

Una tercera vulnerabilidad de los sistemas existentes es que los bloqueos basados en la ubicacion pueden
potencialmente prevenir la alerta al radar de la policia que aparece en el mismo intervalo de frecuencia y dentro de
un intervalo geografico de una fuente estacionaria. A medida que los detectores de radar se vuelven mas sensibles,
el alcance efectivo de un area de bloqueo de ubicacion se debe incrementar para garantizar que se supriman las
alertas a la sefial falsa, lo que implica también un incremento del area geografica en la que se daran alertas a otras
fuentes en los mismos intervalos de frecuencia, incluidas las fuentes de radar de la policia. Una critica regular de los
métodos de bloqueo basados en la ubicacion es la posibilidad de que un detector de radar no pueda alertar al radar
de la policia que coincide en la ubicacion y frecuencia de una sefial falsa almacenada. Seria deseable mejorar la
manera en que se procesan las sefiales falsas estacionarias para reducir la probabilidad de que se suprima una
alerta al radar de la policia real.
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Una ultima vulnerabilidad de los sistemas existentes es la continua adopcion de la tecnologia de monitoreo de
velocidad de linea de sitio “encendido instantaneo”. Un detector de radar proporciona una advertencia anticipada del
monitoreo de velocidad de la policia al detectar el monitoreo de otros automoéviles que normalmente estan por
delante del vehiculo que lleva el detector de radar. Las pistolas de radar modernas que operan en la banda Ka se
pueden encender y apagar con rapidez, automovil por automévil. Si hay un intervalo suficientemente largo entre los
usos de la pistola, un detector de radar no podra captar las emisiones de radar perdidas de los interrogatorios
anteriores para advertir por adelantado sobre el uso del radar. La deteccion de la velocidad del laser (LIDAR) plantea
un desafio aun mayor debido a que por lo general es una linea de visién y proporciona muy poca advertencia
anticipada de su uso, si lo hubiera. Para responder a estos desafios, el cesionario y otros han desarrollado redes
sociales a través de las cuales los conductores pueden compartir eventos de radar y avistamientos de policias en
una red social, de manera tal que se pueda enviar una advertencia a otros conductores que se aproximan al area.
Desafortunadamente, los usuarios de las redes sociales a menudo informan actividades de la policia que no son en
realidad trampas de velocidad, por ejemplo, los usuarios de las redes sociales pueden advertir sobre un vehiculo de
la policia que esta conduciendo con trafico, esperando en un semaforo en una calle transversal o involucrado en
otras actividades que no son caracteristicas de una trampa de velocidad de ubicacion fija. Las alertas que se pueden
confirmar, por ej., a través de la deteccion por radar, son mas confiables, pero la red social no puede confiar solo en
las alertas basadas en radar, por la razén de que un automovil de policia en una estacién con una trampa de
velocidad puede utilizando un radar de encendido instantaneo o LIDAR, en cuyo caso no todos los vehiculos estaran
expuestos al radar. Por consiguiente, seria Util proporcionar un método para la mejor identificacion de las situaciones
particulares que en realidad son indicativas de una trampa de velocidad, tal como la policia colocada en un camino
que monitorea el trafico que pasa a través de una barra de luces adyacente a un automévil detenido.

La Patente US 6201493 describe un detector de radar equipado con un sistema de rastreo posicional, como un
sistema de posicionamiento global por satélite (GPS, por su sigla en inglés) que puede rastrear la ubicacion del
vehiculo en el que se encuentra el detector, y un procesador que permite al detector "aprender" sobre la ubicacion
de fuentes de alarmas falsas. La informacion aprendida se almacena en una base de datos de "alarmas falsas".
Cuando se detecta una alarma, se hace una comparacion entre la ubicacion actual en el vehiculo y la informacion
almacenada indicativa de ubicaciones conocidas en las que se han producido alarmas falsas con anterioridad. Si la
comparacion es positiva, la alarma se desactiva, o el usuario es alertado de que es probable que la alarma sea falsa.

Compendio de la invencion
La presente invencion se define por las reivindicaciones.

Se describe un método mejorado para la supresion de sefiales cerca de una ubicacion conocida de una fuente de
sefiales falsas. De manera especifica, en el caso de que el detector detecte una sefal de radar y encuentre una
sefial falsa almacenada que coincida (es decir, la sefial detectada esta dentro del subintervalo de frecuencia de la
sefial falsa almacenada, y el detector se encuentra en una ubicacién cercana a la fuente conocida almacenada de
sefiales falsas), en lugar de suprimir la sefial recibida, el detector comparara primero la intensidad de la sefial
recibida con una intensidad de umbral que se calcula en funcién de la distancia del detector a la sefal falsa
almacenada, y si la sefial recibida excede la intensidad de umbral de la alerta de la sefial recibida se informa en una
extension mas prominente que si la sefal recibida esta por debajo de la intensidad de umbral. Por ejemplo, las
sefiales por debajo del umbral pueden ser reportadas por una alerta visual minima sin acompafar los sonidos de
advertencia, mientras que las sefiales por encima del umbral pueden ser reportadas con sefiales visuales y audibles
en la forma de otras detecciones de sefiales de radar. En la forma de realizacién especifica descrita, el umbral se
establece en 3 dB mas alto que la intensidad esperada de la sefial, y la intensidad esperada de la sefal se calcula
de acuerdo con una relacion cuadratica entre la intensidad de la sefal y la distancia del detector de radar desde la
ubicacion almacenada para la fuente de sefales falsas. En una forma de realizacién mas particular, las sefiales que
caen por debajo del umbral se rastrean a lo largo del tiempo y, en el caso de que sean persistentes a lo largo del
tiempo, se genera una alerta a esas sefiales a pesar de la intensidad de la sefial por debajo del umbral.

También se describe un método en el que el desafio de las alarmas falsas de los sistemas de guia del vehiculo se
aborda por medio de la introduccién de una secuencia de bloqueo de la fuente local en la operaciéon de un detector
de radar. La secuencia de bloqueo de la fuente local se puede llevar a cabo en cualquier momento de la operaciéon
del detector, pero en un ejemplo se lleva a cabo cuando el detector de radar se enciende por primera vez. En la
secuencia de bloqueo de la fuente local, el detector de radar busca sefales de radar que estan constantemente
presentes y/o parecen ser independientes de la ubicacion, y por lo tanto son caracteristicas de los sistemas de guia
del vehiculo en el vehiculo que lleva el detector de radar. Si se encuentra una sefial de este tipo, el detector de radar
identifica una frecuencia central para la sefial y almacena esa frecuencia central para futuras referencias. A partir de
entonces, el detector suprimira las advertencias de una sefial de radar que se detecte en las frecuencias que estan
cerca de la frecuencia central almacenada. La frecuencia central puede estar en cualquiera de las bandas sensibles
del detector de radar, incluida la banda K, la banda Ka o la banda X. Ademas, el detector puede tener una
configuracion para habilitar o deshabilitar la secuencia de bloqueo de la fuente local, de manera tal que esta
secuencia se pueda deshabilitar, por ej., para vehiculos que no tienen sistemas de guiado de vehiculos. Ademas, el
detector puede identificar los casos en los que aparecen dos sefales definibles dentro del intervalo de la frecuencia
central almacenada, y en esos casos, el detector producira una alerta (con la condicién de que no haya un bloqueo
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aplicable basado en la ubicacion), para evitar de ese modo con el mayor alcance posible la supresién de las alertas
de radar de la policia.

También se describe un método para la identificacién de la actividad policial que es indicativa de una trampa de
velocidad, para mejorar la confiabilidad de las advertencias de la actividad policial entregada a través de las redes
sociales. Para implementar este método, una camara esta integrada en un detector de radar, la camara esta dirigida
a la carretera en las proximidades del vehiculo. El detector de radar recopila datos de imagen de la camara y los
procesa para identificar los vehiculos de policia en la imagen. En formas de realizacion particulares, el
procesamiento por el detector de radar evalla las imagenes secuenciales para identificar las luces intermitentes
caracteristicas de una barra de luces en funcionamiento en un vehiculo de policia o de emergencia. En otra forma de
realizacion, el procesamiento por el detector de radar evalia una o mas imagenes para identificar el perfil de un
vehiculo que es caracteristico de un vehiculo de policia (por €j., que tiene una barra de luz en la azotea y/o paneles
de colores altamente contrastantes) y/o que esta estacionado para monitorear el trafico, como en una carretera en
una posiciéon que no se correlaciona con el cruce de trafico en una interseccién. El detector de radar puede
responder a las imagenes indicativas de actividad policial por medio de la generacidon automatica de una alerta a
otros conductores en una red social, o por medio de la sugerencia a un operador del vehiculo por la generacion de
dicha alerta, sujeta a la validacién por parte del operador del vehiculo.

Los anteriores y otros objetos y ventajas de la presente invencién se haran evidentes a partir de los dibujos adjuntos
y la descripcion de los mismos.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 muestra un diagrama de bloques del detector de radar de acuerdo con los principios de la presente
invencion;

La Figura 2 muestra un diagrama de flujo del funcionamiento del detector de radar de la Figura 1 mientras lleva a
cabo un blogueo de las sefales falsas relacionadas con la guia del vehiculo.

La Figura 3 muestra un diagrama de flujo del funcionamiento del detector de radar de la Figura 1 mientras lleva a
cabo la evaluacion de una senal de radar detectada en conexién con ubicaciones almacenadas de senales falsas;

La Figura 4 muestra un diagrama de flujo del funcionamiento del detector de radar de la Figura 1 mientras lleva a
cabo la evaluacion de los datos de imagen o video de la camara incluida en el detector.

Los dibujos adjuntos, que se incorporan y constituyen una parte de esta memoria descriptiva, ilustran formas de
realizacion de la invencion vy, junto con una descripcion general de la invencion dada con anterioridad, y la
descripcion detallada de las formas de realizacién dadas a continuacion, sirven para explicar los principios de la
invencion.

La Figura 1 ilustra un detector de radar 20 que presenta un procesador de fusion 22 para el control de todas las
funciones de la unidad. El procesador de fusion recibe informacion sobre las sefiales de radar de un receptor de
microondas convencional 24, acoplado al procesador 22 a través de un procesador de sefial digital (DSP, por su
sigla en inglés) 26. El receptor de microondas 24 y el DSP 26 pueden utilizar cualquiera de las técnicas conocidas
en la técnica para la deteccion de sefales de radar, para el rechazo del ruido y el incremento de la discriminacion
entre sefales de radar policiales reales y espurias. Ademas, el receptor 24 y el DSP 26 pueden ser controlados por
una segunda CPU 25 opcional, que puede permitir una evaluacion adicional de la sefial mas alla de lo que es
posible por el uso de un DSP.

El procesador 22 esta conectado ademas a un detector laser 28 para la deteccidon de sefiales LIDAR de la policia. El
procesador 22 esta conectado ademas a un receptor de GPS 32 y un receptor de GPS diferencial diferente 30
(DGPS, por su sigla en inglés), de manera tal que se pueden utilizar metodologias de GPS diferencial donde las
sefales de baliza estan disponibles.

El procesador 22 ejecuta un programa almacenado, que se encuentra en la memoria de solo lectura programable y
eléctricamente borrable (EEPROM, por su sigla en inglés), la memoria flash o la memoria de solo lectura (ROM)
enmascarada, integradas o fuera del chip. El procesador esta programado para administrar e informar las sefiales
detectadas de varias maneras de acuerdo con su programa almacenado, incluidos los métodos descritos en la
presente memoria.

El procesador esta acoplado a una interfaz celular 34 para permitir la interaccion de la red social con servidores y
datos de otros detectores de radar. En una forma de realizacion, la interfaz celular 34 incluye una radio compatible
con Bluetooth u otro 802.1x para conectarse a un teléfono celular, un teléfono inteligente u otro dispositivo celular,
que puede operar bajo el control de una aplicacion separada tal como la aplicacion de teléfono inteligente "Escort
Live" del cesionario. En otra forma de realizacion, la interfaz celular 34 puede comprender por si misma una radio
celular para la conexidon directa a torres celulares. Otras tecnologias de comunicacién también se pueden utilizar
para la interaccion de redes sociales, tales como telefonia satelital, redes de malla a través de wifi, Bluetooth, radio
802.1x de otro tipo u otros estandares.
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El detector de radar incorpora ademas un teclado de entrada de usuario o interruptores 36. El usuario transmite los
comandos operativos al procesador 22 a través del teclado. El procesador 22 esta conectado ademas a una pantalla
38, que puede comprender uno o mas diodos emisores de luz para indicar varias condiciones de estado, o en un
dispositivo mas rico en caracteristicas, puede incluir una pantalla alfanumérica o grafica para proporcionar
informacion detallada a un usuario. También se proporciona un altavoz 40 para permitir que el procesador 22 brinde
retroalimentacion audible a un usuario en diversas condiciones de alerta, de acuerdo con lo explicado a
continuacion.

El procesador 22 puede incluir ademas una camara 42, posicionada en una superficie del dispositivo orientada hacia
el frente, hacia el lado o hacia la parte trasera del dispositivo, y un procesador de video 44, tal como para el
procesamiento de video o imagenes fijas desde la camara 42 de acuerdo con los métodos que se describen en la
presente memoria.

El procesador 22 esta acoplado ademas a una interfaz de bus de serie universal (USB, por su sigla en inglés) 46 que
proporciona un medio para cargar y descargar informacion hacia y desde el procesador 22. La interfaz USB 46 se
puede utilizar para automatizar la asimilacién de informacion de coordenadas en estructuras de datos en EEPROM
34. La interfaz USB 46 también se puede utilizar para conectar el detector a una computadora huésped o una
aplicacién de producto que contenga una capacidad de almacenamiento mayor que la disponible en la memoria
interna. La interfaz USB 46 también se puede utilizar para actualizar el firmware. De vez en cuando, pueden estar
disponibles actualizaciones y correcciones de errores, por €j., a través de un sitio web del fabricante. La interfaz USB
46 permitira al usuario aplicar la actualizacién de firmware o la correccion de errores adecuada. La interfaz USB 46
también se podria utilizar para agregar otros puntos de referencia de usuario.

Con referencia ahora a la Figura 2, se pueden describir los métodos para la supresion de las alarmas falsas
provocadas por los sistemas de guia del vehiculo. En general, el método de la Figura 2 utiliza un "bloqueo" basado
en la frecuencia (no basado en la ubicacion), que se puede utilizar en todos los dispositivos detectores de radar
(detectores basados en GPS, o no en GPS). La funcién se puede habilitar o deshabilitar en las Preferencias del
dispositivo. En los detectores basados en GPS, la consistencia de una sefial falsa aparente, la velocidad del
vehiculo se puede utilizar como un factor para deshabilitar un subintervalo de frecuencia bloqueado en intervalos de
velocidad donde los sistemas de guia del vehiculo no estan habilitados.

La secuencia de bloqueo 204 se habilita en varias circunstancias. Por ejemplo, cuando la unidad se enciende en
200, si el modo de supresion de guia del vehiculo esta habilitado en 203, se lleva a cabo una secuencia de bloqueo
204. De manera alternativa, cuando el usuario encuentra una interferencia en la guia del vehiculo y, en respuesta,
permite el modo de supresion 202 de la guia del vehiculo por medio de una secuencia de pulsaciones de botones,
se puede llevar a cabo la secuencia de bloqueo. Una tercera alternativa es que la secuencia de bloqueo de guia del
vehiculo se habilite en 201 de manera automatica tras la detecciéon de una alerta de tiempo constante que sea de
frecuencia consistente con un sistema de guiado del vehiculo.

La secuencia de bloqueo 204 escanea en 206 la banda de radar en busca de una sefal de radar consistente con las
frecuencias de los sistemas de guiado de vehiculos conocidos. Luego se evalla en 208 la sefial para determinar la
consistencia a lo largo del tiempo con la cadencia de encendido/apagado del sistema de guiado del vehiculo
conocido. Si se pasan estas pruebas, en el paso 210 se identifica la frecuencia central del sensor de corto alcance
del sistema de guiado y se almacena en 212. El detector luego rellena esa frecuencia por encima y por debajo para
permitir la deriva tanto de la sefial como, si es apropiado, del detector de radar.

Después de que se haya almacenado un bloqueo, si el detector identifica (en el paso 214) una sefial en el alcance
de la frecuencia central almacenada, suprime en 218 una alerta a la sefial. Por ejemplo, el dispositivo puede mostrar
una pequefia indicacion visual de que hay una sefal detectada, pero se ha determinado que es un sistema de
guiado del vehiculo. Como una prueba opcional adicional (en el paso 216), en un detector de radar con habilitado
con GPS, la velocidad del vehiculo reportada por el receptor de GPS se puede comparar con los intervalos de
velocidad conocidos de operacion del sistema de guiado del vehiculo (algunos sistemas no operan por debajo de
una velocidad de umbral, o por encima de una velocidad de umbral). Por el uso de esta prueba opcional en 216, la
alerta se suprime solo si la velocidad del vehiculo es consistente con la operacién de un sistema de guiado del
vehiculo.

Cuando se ha almacenado un bloqueo, si el detector identifica (en el paso 220) dos sefiales en el alcance de la
frecuencia central almacenada, entonces el detector procedera al paso 220 y producira una alerta normal a la sefial
del radar, si la sefial no esta sujeta al filtrado en otras bases (tal como el filtrado TSR o el bloqueo basado en la
ubicacion GPS).

Con referencia ahora a la Figura 3, se pueden describir las mejoras de los métodos de bloqueo de ubicacion. El
principio de fondo de este método es que, en el espacio libre, las ondas electromagnéticas obedecen la ley del
cuadrado inverso, que establece que la densidad de potencia de una onda electromagnética es proporcional al
inverso del cuadrado de la distancia desde una fuente puntual. Por lo tanto, el nivel de sefial medido por un detector
de radar variara en proporcion a la distancia entre él y una fuente de sefial que detecte el detector de radar. Los
métodos de rechazo de sefal falsa basados en la ubicacién actual impiden la deteccion de todas las sefiales
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"calificadas" detectadas dentro de una region de bloqueo. Sin embargo, la regién de bloqueo puede abarcar una
gran area donde el detector de radar es relativamente sensible.

Se lograra una mejora significativa al redefinir una regién de bloqueo como "una regioén en la que la sensibilidad del
Detector de Radar varia en proporcion a la distancia entre él y los puntos focales que definen esa region”. El
resultado beneficioso es que aun se puede informar al radar de la policia, incluso si la frecuencia del radar de la
policia coincide con una de las frecuencias que esta bloqueada para sefiales de alarma falsas para una region
determinada. En consecuencia, este método se denomina "Region de Bloqueo de Sensibilidad Variable" o VSLR.

En el sistema GPS actual sin VSLR, la decisién de bloqueo se toma por medio del examen de la ubicacién actual del
detector para determinar si se encuentra dentro de alguna region cercana, que se puede definir en una forma
octagonal para simplificar el calculo. El centro de cada una de estas regiones octogonales se conoce como un punto
focal. Para cada region octagonal superpuesta, se lleva a cabo una comparacion entre la frecuencia de la sefal
detectada y la frecuencia de las sefiales determinadas como bloqueadas en cada region. Si hay una coincidencia,
los sistemas de GPS actuales suprimiran el informe de la sefal.

En un método 300 mejorado con VSLR, que se muestra en la Figura 3, después de una determinacion en 302 de
que la ubicacion del vehiculo esta en la region de una sefal bloqueada, y se determina en 304 que la frecuencia de
la sefial detectada es una de las frecuencias bloqueadas En esa region, se deben llevar a cabo pasos adicionales
antes de que se pueda tomar la decisién de supresion de la sefial para cada punto focal.

En un primer paso 306, se determina el nivel de intensidad de la sefial de la sefial detectada, y en el paso 308, se
calcula un nivel de umbral de intensidad de la sefal, definido para ser aproximadamente 3dB mas alto que la
propagacion de la sefial cuadratica inversa esperada de la fuente de sefial bloqueada previamente. Si el radar de la
policia real a una frecuencia bloqueada se esta operando cerca de una fuente de sefial bloqueada, se debe informar
(y no suprimir) el radar de la policia tan pronto como su nivel de sefial supere este umbral de 3dB. En consecuencia,
en el paso 310, el nivel de la sefial recibida se compara con el umbral, y si es mayor que el umbral, en el paso 312
se produce una alerta a la sefial de radar, si la sefial no esta sujeta a otro filtrado como el TSR o la supresion del
sistema de guiado del vehiculo de acuerdo con lo discutié con anterioridad. Sin embargo, si la sefial esta por debajo
del umbral, se considera que proviene de la fuente estacionaria bloqueada y (sujeta al procesamiento opcional que
se discute mas adelante) en el paso 316 se suprimen las advertencias de la sefal.

Dado que es posible que el radar de la policia se pueda operar inmediatamente adyacente a una fuente estacionaria
rechazada, es importante que el método de VSLR informe de las sefales bloqueadas, incluso si son mas débiles
que el umbral de 3dB. En los productos actuales del cesionario, una sefial detectada y bloqueada se identifica por
medio de una indicacién visual minima en la pantalla del detector de radar. Sin embargo, esta indicacion visual
puede dejar de advertir de manera adecuada sobre una verdadera sefial de radar de la policia. Por consiguiente,
ademas de utilizar un umbral de nivel de sefial de acuerdo con lo mencionado con anterioridad, el método de VSLR
puede incluir de manera opcional un paso 314 que también utiliza la duracién de la sefial como un factor en la
decision de supresion. En un ejemplo particular, un umbral de tiempo se calcula primero por medio del calculo de un
valor promedio de la diferencia entre el nivel de intensidad de la sefial detectada y el nivel de potencia de umbral. Se
denomina esta diferencia promedio como X, medida en dB. Si la sefial se detecta de manera continua, se informara
(10 * (1 + X/4)) segundos después de la primera deteccion. Por lo tanto, una sefial que permanece
aproximadamente 4 dB por debajo del umbral se informara después de un retraso de 20 segundos.

Tanto el umbral de nivel de sefial de 3dB del paso 308 como el requisito de duracion de la sefial del paso 314 se
aplicaran a todos los puntos focales para todas las sefales falsas bloqueadas, que son los centros de las regiones
octogonales cercanas que abarcan la posicion actual. Sin embargo, se debe tener en cuenta que si el criterio de
supresion para cualquier punto focal da como resultado la decisién de suprimir una alerta a una sefial, ninguno de
los otros puntos focales se debe considerar en relacion con esa sefial. Si todas las consideraciones focales no llegan
a una conclusién en una decisién de supresion de la sefial, se informara la sefial.

Con referencia ahora a la Figura 4, se pueden explicar los métodos de la presente invencion que utilizan la camara
42 (Figura 1). Como parte de su estudio regular de datos de radar, datos de redes sociales y datos de GPS, el
procesador en el paso 400 activara la camara y el procesador de imagenes para evaluar la escena visible para la
camara. En el paso 402, el procesador de imagenes, o el procesador de fusién, buscara la imagen o el video
disponible desde la camara para la deteccion de la presencia de un vehiculo de policia u otro vehiculo de interés.

Una circunstancia de interés, el paso 404, es el video que refleja una barra de luz intermitente en la carretera, de
manera tipica indicativa de la policia u otros vehiculos de emergencia, de acuerdo con un cédigo de colores
estandarizado. Las luces intermitentes de la policia son un indicador del control de velocidad en el area local.

Una segunda circunstancia de interés, los pasos 406 y 408, es un perfil del vehiculo en la imagen de la carretera que
coincide con un vehiculo de policia. De acuerdo con el paso 406, un vehiculo con un perfil que incluye una barra de
luz, que se mueve a través del campo de visién de una manera que sugiere un vehiculo de monitoreo de trafico en la
carretera, es indicativo de una posible trampa de velocidad. De manera alternativa, de acuerdo con el paso 408, un
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vehiculo con paneles de bloques de color que se encuentra en una posicién similar probablemente es un vehiculo de
policia y sugiere una trampa de velocidad.

En el caso de que no se identifiquen circunstancias de interés, entonces el procesamiento de la imagen se lleva a
cabo hasta que se reinicie. Sin embargo, si se identifica una circunstancia de interés en los pasos 404, 406 o 408, en
el paso 412 se evalla la circunstancia particular para determinar si se requiere una confirmaciéon por parte del
usuario. Algunas circunstancias, como una barra de luz intermitente, pueden no ser ambiguas en cuanto a su
relevancia para otros en una red social, mientras que otras circunstancias, como un vehiculo con paneles de colores,
pueden o no ser de interés. En consecuencia, la confirmacion del usuario puede ser necesaria para algunas
circunstancias y no para otras. Si se requiere la confirmacion del usuario en el paso 412, entonces en el paso 416 se
le avisa el posible avistamiento de la policia y se solicita una confirmacién, que se puede proporcionar por medio de
un botén en el detector o en un cable conectado al detector.

Si se confirma un avistamiento particular, o si no se requiere confirmacién, entonces un avistamiento de la policia y
su ubicacién de acuerdo con el GPS y, de manera opcional, los detalles de la misma, tal como la imagen o el video,
la direccion y/o la velocidad del vehiculo, y se informan a la red social para utilizar en alertar a otros. Sin embargo, si
no se confirma un avistamiento, el procesamiento finaliza sin alertar a la red social.
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REIVINDICACIONES

1. Un detector de radar que incluye circuitos para la supresion de las alertas del detector de radar de sefiales falsas
cerca de una ubicacién conocida de una fuente de sefales falsas, el detector de radar comprende un receptor de
radar (24) para la deteccion de sefales de radar, una electrénica de procesamiento de sefales (26) para el control
del receptor de radar y la evaluacion de las sefiales de radar detectadas, y el almacenamiento de ubicaciones
conocidas de fuentes de sefiales falsas, la electronica de procesamiento de sefiales comprende un procesador (22)
programado por medio de software para:

a. detectar una sefial de radar; y

b. identificar un registro almacenado de una ubicacién conocida de la fuente de sefales falsas que tenga una
frecuencia correlacionable con la sefal de radar detectada (304);

caracterizado por que el procesador (22) también esta programado para:

c. comparar la intensidad de la sefial recibida con una intensidad de umbral (310), la intensidad de umbral se calcula
con base en una distancia del detector a la sefial falsa almacenada (308); y

d. alterar o no proporcionar una alerta de la sefial recibida si la sefial recibida esta por debajo de la intensidad de
umbral (314,316).

2. El detector de radar de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que se notifica una alerta de la sefial recibida en una
alerta visual pero no audible en la que la intensidad de la sefial recibida esta por debajo del umbral.

3. El detector de radar de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que se notifica una alerta de la sefal recibida por
medio de una alerta visual y audible donde la intensidad de la sefial recibida esta por encima del umbral.

4. El detector de radar de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el umbral se calcula como 3 dB mas alto que la
intensidad esperada de la sefial para la fuente de sefiales falsas.

5. El detector de radar de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que la intensidad esperada de la sefial se calcula de
acuerdo con una relacion cuadratica entre la intensidad de la sefial y la distancia del detector de radar desde la
ubicacién almacenada para la fuente de sefiales falsas.

6. El detector de radar de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que las sefales que caen por debajo del umbral se
rastrean a lo largo del tiempo y, en el caso de que sean persistentes a lo largo del tiempo, se genera una alerta.
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