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DESCRIPCIÓN

Dispositivos de asistencia a la visión e interfaces de usuario

Campo

La presente descripción se refiere a dispositivos de asistencia a la visión, y en particular, a dispositivos de asistencia 
a la visión independientes con una o más unidades de obtención de imágenes.5

Antecedentes

De acuerdo con algunas estimaciones, casi 2,9 millones de estadounidenses tienen discapacidad visual. Muchos más 
tienen problemas para leer debido a otras afecciones, tales como un ictus o una lesión cerebral traumática. La 
prevalencia de la discapacidad visual aumenta rápidamente en los últimos años, especialmente después de los 75 
años. Incluso las personas con el menor grado de discapacidad visual todavía pueden afrontar desafíos en la vida 10
cotidiana, ya que las actividades cotidianas normales, tales como leer un periódico, se vuelven difíciles, si no 
imposibles.

Hay varios dispositivos de asistencia a la visión en el mercado para ayudar a aquellos cuya capacidad de lectura se 
ve afectada por dificultades visuales. Sin embargo, un problema con los dispositivos actuales es que los dispositivos 
actuales requieren una configuración compleja antes de que se puedan utilizar. Además, el funcionamiento de los 15
dispositivos de asistencia a la visión actuales puede ser problemático para una persona con discapacidad visual debido 
a la gran dependencia de los dispositivos de asistencia a la visión actuales sobre los controles digitales, tales como 
un pequeño teclado, un teclado, un ratón o una pantalla táctil. En consecuencia, todavía existe la necesidad de un 
dispositivo de asistencia a la visión que sea fácil de configurar y operar.

La solicitud de patente de EE.UU. 2008/0260210 describe un dispositivo de captura y presentación de texto. Permite 20
la captura de texto de una variedad de fuentes y la transformación del mismo en diferentes formatos accesibles para 
su utilización.

La solicitud de patente de EE.UU. 2011/0194155 describe una cámara de documentos con almacenamiento temporal 
que permite el almacenamiento de varios conjuntos de datos de imágenes.

Resumen25

La presente invención es según se reivindica en las reivindicaciones 1-10. Se describen dispositivos de asistencia a 
la visión e interfaces de usuario. En algunos aspectos, se proporciona un dispositivo de asistencia a la visión que 
incluye una carcasa que tiene una base para colocar la carcasa en una superficie; una o más unidades de obtención 
de imágenes dispuestas a lo largo de una parte superior de la carcasa, formando cada unidad de imagen un ángulo 
hacia abajo de modo que un eje central de la unidad de obtención de imágenes forme un ángulo agudo con la superficie 30
de modo que la unidad de obtención de imágenes capture una imagen objetivo de un objeto objetivo; y un sistema de 
control alojado dentro de la carcasa, estando conectado el sistema de control a una o más unidades de obtención de 
imágenes para procesar la imagen objetivo capturada por cada unidad de obtención de imágenes y para emitir la 
imagen objetivo a un usuario.

En algunos aspectos, se proporciona un dispositivo de asistencia a la visión que incluye una carcasa que tiene una 35
base para colocar la carcasa en una superficie; una o más unidades de obtención de imágenes configuradas para 
capturar una imagen objetivo de un objeto objetivo colocado, en esencia, perpendicular a la carcasa; una pantalla 
integrada con la carcasa; un sistema de control alojado dentro de la carcasa, estando conectado el sistema de control 
a las unidades de obtención de imágenes para procesar los datos correspondientes a la imagen capturada por las 
unidades de obtención de imágenes y para emitir la imagen objetivo a un usuario en la pantalla.40

En algunos aspectos, se proporciona un método para proporcionar asistencia a la visión que incluye disponer una 
carcasa, en esencia, perpendicular a una superficie, incluyendo la carcasa una o más unidades de obtención de 
imágenes y un sistema de control; capturar con la una o más unidades de obtención de imágenes una imagen objetivo 
de un objeto objetivo colocado en la superficie adyacente a la carcasa; y procesar la imagen objetivo capturada y emitir 
la imagen objetivo en una pantalla integrada con la carcasa.45

Descripción de los dibujos

Las formas de realización descritas actualmente se explicarán de forma adicional con referencia a los dibujos adjuntos. 
Los dibujos mostrados no están necesariamente a escala, sino que en general se hace hincapié en ilustrar los 
principios de las formas de realización descritas actualmente.

La FIG. 1 es una posible vista de una forma de realización de un dispositivo de asistencia a la visión de la presente 50
descripción.

La FIG. 2 ilustra una forma de realización de un dispositivo de asistencia a la visión de la presente descripción colocado 
en una superficie para capturar una imagen de un objetivo.
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La FIG. 3A, la FIG. 3B y la FIG. 3C ilustran una forma de realización de un dispositivo de asistencia a la visión de la 
presente descripción que tiene un cuello que puede deslizarse.

La FIG. 4, la FIG. 5, y la FIG. 6 ilustran un mecanismo de forma de realización para operar un cuello que puede 
deslizarse.

La FIG. 7 ilustra varias posiciones de unidades de obtención de imágenes sobre un objetivo mediante un dispositivo 5
de asistencia a la visión de la presente descripción.

La FIG. 8 ilustra una forma de realización de un dispositivo de asistencia a la visión de la presente descripción con 
unidades de obtención de imágenes integradas.

La FIG. 9 y la FIG. 10 ilustran varias ubicaciones de unidades de obtención de imágenes con respecto a un objetivo.

La FIG. 11 ilustra una forma de realización de un sistema de control para controlar las funcionalidades de un dispositivo 10
de asistencia a la visión de la presente descripción.

La FIG. 12 es una vista frontal de una forma de realización de un dispositivo de asistencia a la visión de la presente 
descripción que muestra diversas características de control del dispositivo de asistencia a la visión;

Aunque los dibujos identificados anteriormente describen las formas de realización descritas actualmente, también se 
contemplan otras formas de realización, según se indica en la descripción. Esta descripción presenta formas de 15
realización ilustrativas a modo de representación y no de limitación. Los expertos en la técnica pueden idear otras 
numerosas modificaciones y formas de realización que caen dentro del alcance y espíritu de los principios de las 
formas de realización descritas actualmente.

Descripción detallada

La presente descripción proporciona dispositivos, sistemas de asistencia a la visión y métodos de utilización de 20
dispositivos y sistemas de asistencia a la visión.

En referencia a la FIG. 1, un dispositivo de asistencia a la visión 100 de la presente descripción incluye una carcasa 
42. La carcasa 42 se puede fabricar con partes diferentes integradas en una única unidad. La carcasa 42 puede incluir 
una región base 62 y una región superior 64 conectadas por una pared frontal 66, una pared posterior 68 y dos paredes 
laterales 70, 72. Las paredes de la carcasa 42 pueden ser continuas y, junto con la región base 62 y la región superior 25
64, definen un volumen interno para alojar en el mismo componentes eléctricos (no mostrados) para llevar a cabo las 
funcionalidades del dispositivo de asistencia a la visión 100, según se describe a continuación.

En referencia a la FIG. 2, la carcasa 42 puede ser independiente. En algunas formas de realización, la región base 62 
de la carcasa 42 se puede diseñar para permitir que el dispositivo de asistencia a la visión 100 permanezca sin soporte 
o sin asistencia en una superficie 86 en funcionamiento. De esta manera, el dispositivo de asistencia a la visión 100 30
se puede colocar simplemente en una superficie 86, sin ninguna otra manipulación. En algunas formas de realización, 
la región base 62 de la carcasa 42 puede ser, en esencia, plana para permitir que el dispositivo de asistencia a la 
visión 100 permanezca sin asistencia en la superficie 86, en esencia, perpendicular a la superficie. De esta manera, 
se puede colocar un objetivo 88 con una imagen objetivo (texto, indicaciones, gráficos u otras imágenes) que el usuario 
necesita que el dispositivo de asistencia a la visión 100 capture del objetivo 88 en la superficie 86 adyacente al 35
dispositivo de asistencia a la visión 100 para capturar las imágenes en el objeto de papel objetivo mediante el 
dispositivo de asistencia a la visión 100, y posteriormente comunicar las imágenes al usuario. En algunas formas de 
realización, el objetivo 88 se puede colocar de tal manera que un borde del objetivo esté a lo largo de la carcasa 42. 
La superficie del objetivo 88 en el que se sitúa la imagen es preferiblemente, en esencia, plana, sin embargo, también 
se pueden admitir otras formas. En algunas formas de realización, la carcasa 42 puede incluir un asa plegable o 40
telescópica 43 para facilitar el transporte del dispositivo de asistencia a la visión 100.

En referencia a la FIG. 2, la carcasa 42 puede incluir varios puertos 52 para conectar los componentes eléctricos 
alojados dentro de la carcasa 42 a dispositivos externos y fuentes de energía. En algunas formas de realización, la 
carcasa 42 puede incluir uno o más puertos USB, VGA, HDMI, Ethernet y otros para conectar el dispositivo de 
asistencia a la visión 100 a un dispositivo externo, que incluye, entre otros, dispositivos de almacenamiento externo 45
de datos, teléfonos, computadoras, altavoces, televisores, monitores, impresoras y dispositivos similares. La carcasa 
42 puede incluir además una o más ranuras para la inserción de una tarjeta inteligente o tarjeta de memoria. Además, 
la carcasa 42 puede incluir interfaces inalámbricas, tales como WiFi o Bluetooth. La carcasa 42 también puede servir 
de soporte a varios botones de control para permitir que el usuario controle una o más funciones del dispositivo de 
asistencia a la visión 100, los cuales botones y funciones de control se describen en detalle a continuación.50

En referencia a la FIG. 1 y la FIG. 2, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir una o más unidades de 
obtención de imágenes 44 dispuestas en la región superior 64 de la carcasa 42. El número de unidades de obtención 
de imágenes puede variar dependiendo, por ejemplo, del tipo de unidades de obtención de imágenes empleadas o 
del tamaño o forma del objetivo 88. En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede 
incluir una única unidad de obtención de imágenes. En otras formas de realización, el dispositivo de asistencia a la 55
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visión 100 puede incluir dos unidades de obtención de imágenes. En otras formas de realización más, el dispositivo 
de asistencia a la visión 100 puede incluir más de dos unidades de obtención de imágenes.

En algunas formas de realización, las unidades de obtención de imágenes 44 se pueden orientar generalmente hacia 
abajo (pero no necesariamente apuntadas hacia abajo) para poder capturar las imágenes del objetivo 88 colocado, en 
esencia, perpendicular al dispositivo de asistencia a la visión 100, que se coloca horizontalmente sobre la superficie 5
86 en la que se coloca el dispositivo de asistencia a la visión 100. En algunas formas de realización, las unidades de 
obtención de imágenes 44 se pueden orientar con respecto al objetivo 88, de modo que el eje de la lente objetivo de 
visualización de las unidades de obtención de imágenes 44 sea, en esencia, perpendicular a la superficie del objetivo 
88. En otras formas de realización, las unidades de obtención de imágenes 44 se pueden orientar con respecto al 
objetivo 88 de modo que el eje de la lente objetivo de visualización de las unidades de obtención de imágenes 44 10
forme un ángulo agudo con respecto a la superficie 86. En algunas formas de realización, la unidad de obtención de 
imágenes 44 se orienta con el eje de la lente objetivo con un ángulo agudo con respecto a la superficie 86 y el lente 
objetivo se dirige hacia el centro o cerca del centro del objetivo 88 colocado en la superficie 86. En algunas formas de 
realización, las unidades de obtención de imágenes 44 pueden ser estacionarias. En otras formas de realización, el 
ángulo de las unidades de obtención de imágenes 44 se puede ajustar, lo que puede facilitar la captura de imágenes 15
de un objeto objetivo colocado con diversos ángulos con respecto al dispositivo de asistencia a la visión 100. Las 
unidades de obtención de imágenes 44 pueden ser cualquier cámara, tal como CMOS, CCD o similar, que sea capaz 
de capturar imágenes fijas o videos. Las unidades de obtención de imágenes 44 se pueden, de forma independiente 
entre sí, autoenfocar, enfocar manualmente o pueden tener un enfoque fijo con una profundidad de enfoque suficiente. 
En algunas formas de realización, el enfoque de las unidades de obtención de imágenes 44 se puede controlar 20
eléctricamente mediante el sistema de control. En algunas formas de realización, las unidades de obtención de 
imágenes 44 se pueden soportar por un cuello 32.

En referencia a la FIG. 3A, la FIG. 3B y la FIG. 3C, en algunas formas de realización, la una o más unidades de 
obtención de imágenes 44 se pueden disponer sobre un cuello que puede deslizarse, telescópico 32, que puede 
deslizarse dentro y fuera de la carcasa 42 a través de una abertura 28 en la carcasa 42. Cuando el cuello 32 está en 25
su posición de abajo, las unidades de obtención de imágenes soportadas por el cuello 32 se pueden alojar dentro de 
la carcasa 42 para proteger las unidades de obtención de imágenes 44 de daños cuando, por ejemplo, se transporta 
el asistente a la visión 100. En funcionamiento, el cuello 32 se puede mover a su posición de arriba para sacar las 
unidades de obtención de imágenes 44 fuera de la carcasa 42 para permitir que las unidades de obtención de 
imágenes 44 capturen imágenes. Según se muestra en la FIG. 3A y la FIG. 3B, el cuello 32 se puede ajustar para 30
colocar la unidad de obtención de imágenes 44 en una ubicación deseada con respecto al objeto objetivo del que se 
van a capturar las imágenes. En algunas formas de realización, según se muestra en la FIG. 3C, el cuello 32 puede 
estar lo suficientemente extendido para colocar la unidad de obtención de imágenes cerca o, en esencia, sobre una 
sección central del objeto objetivo para ser leída por el dispositivo de asistencia a la visión 100 para minimizar la 
distorsión de la imagen.35

La FIG. 4, la FIG. 5 y la FIG. 6 presentan un mecanismo de ejemplo para mover el cuello 32 dentro y fuera de la 
carcasa 42. Un soporte 101a se puede disponer en una pared posterior 102 de la carcasa 42 para unir un extremo de 
un resorte (tal como un resorte de fuerza constante, no mostrado) a la carcasa 42, mientras que un soporte 101b 
puede estar en la parte inferior del cuello 32 para atar el otro extremo del resorte 109 al cuello 32. Cuando se activa, 
el resorte puede actuar para mover el cuello 32 desde la posición de abajo dentro de la carcasa 42 hasta la posición 40
de arriba fuera de la carcasa 42. La pared posterior 102 de la carcasa 42 también puede soportar un reborde 106 con 
recortes tipo riel 107, que se configuran para aceptar los pasadores 104 y 105 que sobresalen del cuello 32. De esta 
manera, los recortes tipo riel 107 pueden guiar el movimiento del cuello 32 hacia adelante y hacia atrás entre la posición 
de abajo y la posición de arriba. Adicional o alternativamente, los engranajes 108 correspondientes se pueden 
proporcionar en la pared posterior 102 de la carcasa 42 y el cuello 32 para controlar el movimiento del cuello 32 hacia 45
adelante y hacia atrás entre la posición de abajo y la posición de arriba, y viceversa. Según se muestra en la FIG. 5, 
en algunas formas de realización, un cierre tipo "push-push" 103 se puede unir a la parte inferior del cuello 32. Cuando 
está bloqueado (enganchado), el cierre tipo "push-push" 103 puede bloquear el cuello 32 en la posición de abajo 
mientras el resorte tira (pero no mueve) del cuello 32 hacia arriba. Para extender el cuello 32 fuera de la carcasa 42, 
el usuario puede presionar el cuello 32 hacia abajo, desenganchando el cierre tipo "push-push" 32 y permitiendo que 50
el resorte extienda el cuello fuera de la carcasa 42. Para plegar el cuello desde la posición de arriba, el usuario puede 
empujar el cuello hacia abajo 32 hasta que el cierre tipo "push-push" 103 bloquee el cuello 32 en la posición de abajo.

En referencia a la FIG. 7, según se describió anteriormente, un cuello telescópico 32 permite la colocación de las 
unidades de obtención de imágenes 44 lejos de la carcasa 42, cerca del centro del objetivo 88. En algunas formas de 
realización, el cuello 32 puede colocar la unidad de obtención de imágenes 44 a una distancia deseada entre la carcasa 55
42 y el centro del objetivo 88. En algunas formas de realización, el cuello 32 puede colocar la unidad de obtención de 
imágenes 44, en esencia, sobre el centro del objetivo 88. Alternativa o adicionalmente, el dispositivo de asistencia a 
la visión 100 puede incluir una o más unidades de obtención de imágenes 44 integradas con la carcasa 42. De esta 
manera, las unidades de obtención de imágenes 44 se pueden colocar entre una línea central 85 del objetivo 88 y un 
borde 87 del objetivo 88. En algunas formas de realización, las unidades de obtención de imágenes 44 se pueden 60
colocar, en esencia, sobre y alineadas con el borde 87 del objetivo 88 colocado en la superficie 86 adyacente a la 
región base 62 de la carcasa 42. En algunas formas de realización, las unidades de obtención de imágenes 44 se 
pueden disponer, en esencia, a lo largo de la pared 41 de la carcasa 42. Según se indicó anteriormente, las unidades 
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de obtención de imágenes 44 se pueden colocar con varios ángulos con respecto al objetivo 88. En algunas formas 
de realización, cuando la unidad de obtención de imágenes se coloca sobre el centro del objetivo 88, la unidad de 
obtención de imágenes 44 puede necesitar ser dirigida directamente hacia el objetivo 88, es decir, con el eje de la 
lente objetivo, en esencia, perpendicular a la superficie 86 y el objetivo 88. Sin embargo, en algunas formas de 
realización, cuando las unidades de obtención de imágenes 44 se integran con la carcasa, el eje de la lente objetivo 5
de las unidades de obtención de imágenes integradas puede formar un ángulo agudo o un ángulo inferior a 90° con 
respecto a una superficie horizontal, en esencia, perpendicular a la carcasa 42, tal que por ejemplo, la superficie 86 o 
la superficie del objetivo 88 del cual se captura la imagen, en los casos en que dicha superficie del objetivo es 
generalmente plana y, en esencia, paralela a la superficie 88. En algunas formas de realización, el eje de la lente 
objetivo de las unidades de obtención de imágenes integradas puede formar un ángulo entre aproximadamente 5° y 10
aproximadamente 50° con respecto a la superficie 86 o al objetivo 88. En algunas formas de realización, el eje de la 
lente objetivo de las unidades de obtención de imágenes integradas puede formar un ángulo entre aproximadamente 
10° y aproximadamente 30° con respecto a la superficie 86 o al objetivo 88. En algunas formas de realización, el eje 
de la lente objetivo de las unidades de obtención de imágenes integradas puede formar un ángulo entre 
aproximadamente 15° y aproximadamente 20° con respecto a la superficie 86 o al objetivo 88. En algunas formas de 15
realización, el eje de la lente objetivo se puede colocar paralelo a la superficie 86.

En algunas formas de realización, las unidades de obtención de imágenes 44 se pueden colocar en una ubicación fija 
en la región superior 64 de la carcasa 42. Por ejemplo, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir una 
única unidad de obtención de imágenes 44, que se puede colocar en el lado frontal de la carcasa 42, en esencia, a lo 
largo de una línea central de la carcasa 42.20

En referencia a la FIG. 8, en algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir 
dos unidades de obtención de imágenes 44a y 44b. Las unidades de obtención de imágenes 44a y 44b se pueden 
colocar a lo largo de la región superior 64 de la carcasa 42 y se pueden separar de las paredes laterales de la carcasa
42 y separar entre sí. Según se muestra en la FIG. 10, cada una de las unidades de obtención de imágenes 44a, 44b, 
que puede comprender un detector y una lente objetivo, se puede orientar hacia abajo de modo que su área de 25
visualización respectiva sea una parte respectiva del objetivo 88 para capturar una imagen de esa parte del objetivo 
88, y las imágenes de las respectivas partes capturadas por las unidades de obtención de imágenes 44a, 44b se 
pueden combinar posteriormente, tal como cosiéndolas juntas, mediante el sistema de control, según se describirá a 
continuación. Por ejemplo, en formas de realización que emplean dos unidades de obtención de imágenes, cada 
unidad de obtención de imágenes puede ser responsable de algo más de la mitad del objetivo 88 para permitir que las 30
imágenes capturadas se superpongan para la costura posterior por el sistema de control. La posición exacta de las 
unidades de obtención de imágenes 44a y 44b a lo largo de la región superior 64 de la carcasa 42 puede depender 
de la resolución y el campo de visión de las unidades de obtención de imágenes 44a y 44b. En algunas formas de 
realización, cada unidad de obtención de imágenes 44a y 44b puede estar cubriendo un poco más de la mitad del 
área total del objetivo 88. Debido a que en las formas de realización con múltiples unidades de obtención de imágenes, 35
cada una de las unidades de obtención de imágenes 44a, 44b solo necesita cubrir un poco más de la mitad del área 
total del objetivo 88, la resolución combinada de dicho sistema es casi el doble (con el descuento por el solapamiento) 
que la resolución en comparación con un sistema similar con una sola unidad de obtención de imágenes 44 que cubra 
el área total del objetivo 88. En consecuencia, cuanto mayor sea el número de unidades de obtención de imágenes, 
se pueden emplear unidades de obtención de imágenes de menor resolución.40

En referencia a la FIG. 9, en general, las unidades de obtención de imágenes 44a y 44b se pueden colocar de manera 
que los campos de visión 111 y 112 de las unidades de obtención de imágenes 44a y 44b, respectivamente, se 
extiendan más allá de los bordes externos del objetivo 88 mientras proporcionan un solapamiento 113 en el medio del 
objetivo 88. El solapamiento 113 entre los campos de visión 111, 112 debería ser suficiente para que el sistema de 
control alinee y cosa juntas las imágenes capturadas mediante las unidades de obtención de imágenes 44a, 44b. El 45
área de solapamiento 113 puede incluir un número suficiente de características para permitir que el sistema de control 
reconstruya por completo la imagen combinada de las unidades de obtención de imágenes 44a, 44b. Si el área de 
solapamiento 113 tiene un número suficiente de características, se puede realizar el proceso de combinar imágenes 
de las unidades de obtención de imágenes 44a y 44b. La extensión del área de solapamiento 113 también se puede 
ajustar dependiendo del grosor del objetivo 88 o del rango de grosor del objetivo 88. Por ejemplo, a medida que 50
aumenta el grosor del objetivo 88, el ancho del área de solapamiento 113 se puede disminuir. Se debe indicar que el 
dispositivo de asistencia a la visión 100 puede emplear más de dos unidades de obtención de imágenes.

La FIG. 10 ilustra una unidad de obtención de imágenes 44 orientada hacia abajo que tiene una lente objetivo 145 y 
un detector 144. El lente objetivo 145 se orienta generalmente hacia abajo para capturar una imagen del objetivo 88 
colocado, en esencia, perpendicular al dispositivo de asistencia a la visión en la superficie, que también soporta el 55
dispositivo de asistencia a la visión 100. La lente objetivo 145 tiene un eje central o un eje de lente objetivo 147 que 
pasa, en esencia, a través de un centro de la lente objetivo 145. El eje central o eje de la lente objetivo 147 forma un 
ángulo 148 con respecto a la superficie 86 o al objetivo 88. Según se indicó anteriormente, en algunas formas de 
realización, el ángulo 148 es un ángulo agudo. La unidad de obtención de imágenes 44 tiene un campo de visión 
(FOV) 146 que cubre el objetivo 88, y potencialmente también cubre un margen adicional para, por ejemplo, tiene en 60
cuenta el posicionamiento inexacto del objetivo o el tamaño no estándar del objetivo. Para obtener un FOV deseable, 
se tienen en cuenta el ángulo de visión de la unidad de obtención de imágenes, su distancia del objetivo y su ángulo. 
La distancia de las unidades de obtención de imágenes 44 desde la superficie 86 y un ángulo del eje de las unidades 
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de obtención de imágenes al plano horizontal, en esencia, perpendicular a la carcasa (por ejemplo, la superficie 86) 
puede ser una función del ángulo de visión (A) de las unidades de obtención de imágenes 44, el tamaño del objetivo 
88 y el número de unidades de obtención de imágenes utilizadas. Tanto la distancia como el ángulo del eje de la lente 
objetivo se pueden ajustar para obtener el máximo rendimiento. Por ejemplo, disminuir el ángulo del eje puede mejorar 
la resolución efectiva. Como resultado, el eje de la lente objetivo no está en la línea central del objetivo, sino que está 5
más cerca del borde que está más cerca de la unidad de obtención de imágenes. A modo de ejemplo no limitativo, 
cuando se emplean dos unidades de obtención de imágenes 44a, 44b, las dos unidades de obtención de imágenes 
44a y 44b con un ángulo de visión de 60° se pueden colocar aproximadamente a 9,3 pulgadas por encima de la 
superficie con un ángulo de aproximadamente 17,6°, y separarse 5,25 pulgadas entre sí para cubrir un objetivo de 
tamaño carta con suficiente solapamiento.10

En referencia a la FIG. 11, el dispositivo de asistencia a la visión 100 también puede incluir un sistema de control 120 
para controlar diversas funcionalidades del dispositivo de asistencia a la visión 100. En algunas formas de realización, 
el sistema de control 120 puede recibir datos de las unidades de obtención de imágenes correspondientes a la imagen 
capturada, procesar los datos y emitir los datos al usuario. En algunas formas de realización, la imagen capturada del 
objeto objetivo 88 se puede mostrar en un formato ampliado en modo de video (CCTV), mostrando la imagen capturada 15
ampliada. En este modo, se pueden utilizar tanto varias unidades de obtención de imágenes como una única unidad 
de obtención de imágenes de varias unidades de obtención de imágenes. En algunas formas de realización, 
especialmente cuando la imagen incluye una parte de texto, la imagen capturada se puede segmentar en texto y 
gráficos. La parte del texto se puede procesar a continuación, según sea necesario, tal como para reducir el 
desenfoque, el sesgo y la distorsión, para preparar el texto para el reconocimiento óptico de caracteres (OCR). Al 20
aplicar OCR, el texto se puede emitir de una forma visual en una pantalla 20. Según se muestra en, por ejemplo, la 
FIG. 9, en algunas formas de realización, la pantalla 20 se puede integrar en la carcasa 42 del dispositivo de asistencia 
a la visión 100. Adicional o alternativamente, se puede emplear una pantalla externa. En algunas formas de realización, 
el sistema de control 120 puede incluir capacidades de conversión de texto a voz para permitir que el dispositivo de 
asistencia a la visión 100 lea el texto reconocido al usuario a través de un altavoz en la carcasa 42. Para entregar la 25
salida de audio, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir altavoces 26.

En las formas de realización con varias unidades de obtención de imágenes, el sistema de control 120 también puede 
coser las imágenes capturadas por varias unidades de obtención de imágenes antes de que la imagen se pueda 
analizar. Se pueden utilizar diversos softwares para coser imágenes. En general, en algunas formas de realización, el 
proceso de cosido de imágenes mediante el sistema de control 120 se puede dividir en tres componentes principales: 30
1) registro de imágenes, 2) calibración y 3) mezcla. El registro de imágenes puede involucrar características 
coincidentes en un conjunto de imágenes. El sistema de control 120 puede realizar OCR de varias imágenes 
capturadas mediante varias unidades de obtención de imágenes y determinar la posición de las líneas en cada imagen. 
A continuación, en función de la calibración, el procesamiento 120 puede determinar qué líneas en las varias imágenes 
se pueden hacer coincidir o solaparse. En función de los datos de solapamiento, el sistema de control 120 puede 35
construir las líneas que se intersecan en el área de solapamiento, reconstruyendo de este modo la imagen original a 
partir de varias imágenes capturadas. El sistema de control 120 también puede emplear métodos de alineación directa 
para buscar alineaciones de imágenes que minimicen la suma de las diferencias absolutas entre los píxeles solapados. 
Cuando se utilizan métodos de alineación directa, el sistema de control 120 podría calibrar primero las imágenes para 
obtener mejores resultados.40

La calibración de la imagen tiene como objetivo minimizar las diferencias entre una combinación de modelos de lentes 
objetivo de cámara ideales y la lente objetivo de la unidad de obtención de imágenes que se utilizó, así como los 
defectos y las distorsiones ópticas. También tiene como objetivo compensar la colocación imperfecta de la lente 
objetivo. Debido a las tolerancias en la carcasa de la lente objetivo, así como de la región superior 64 de la carcasa 
42, el ángulo del eje de la lente objetivo y el mismo ángulo en otro plano vertical pueden tener tolerancias. Si se 45
utilizaron métodos de detección de características para registrar imágenes y se registraron y guardaron posiciones 
absolutas de las características, el software de costura puede utilizar los datos para la optimización geométrica de las 
imágenes. La mezcla de imágenes puede implicar la ejecución de los ajustes calculados en la etapa de calibración, 
combinados con la reasignación de las imágenes a una proyección de salida. Los colores se pueden ajustar entre 
imágenes para compensar las diferencias de exposición.50

En algunas formas de realización, se puede utilizar el sistema de control 120 para calibrar varias unidades de obtención 
de imágenes. A modo de ejemplo no limitativo, se pueden calibrar varias unidades de obtención de imágenes utilizando 
el patrón del tablero de ajedrez. El patrón del tablero de ajedrez se puede imprimir en un papel de un tamaño mayor 
que el campo de visión (FOV) combinado de las unidades de obtención de imágenes. El patrón puede comenzar en 
el borde del área objetivo. El patrón del tablero de ajedrez es fácilmente identificable por las unidades de obtención de 55
imágenes y también puede tener un punto fácilmente identificable que se sitúa en el medio del área objetivo. La 
realización de la calibración puede permitir que el sistema de control 120 determine, entre otras cosas, la posición 
exacta del centro del área objetivo en cada unidad de obtención de imágenes, los límites exactos del área objetivo y 
el solapamiento exacto de las unidades de obtención de imágenes. El sistema de control puede utilizar estos datos 
para facilitar el proceso de costura.60

En algunas formas de realización, las imágenes capturadas con una única unidad de obtención de imágenes también 
pueden necesitar ser cosidas. Por ejemplo, diferentes partes de la imagen capturada se sitúan a diferentes distancias 
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de la unidad de obtención de imágenes. La diferencia de distancia puede ser lo suficientemente grande como para 
requerir el enfoque de las unidades de obtención de imágenes 44 en estas partes de la imagen capturada por separado 
y capturar imágenes diferentes para obtener una imagen suficientemente nítida de la totalidad del área objetivo al 
coser imágenes de partes del objeto situadas a diferentes distancias.  Dichas tomas múltiples se pueden tomar sin 
girar las unidades de obtención de imágenes o el dispositivo de asistencia a la visión 100. Más bien, las unidades de 5
obtención de imágenes pueden capturar varias imágenes del mismo FOV para tener diferentes partes del FOV de las 
unidades de obtención de imágenes enfocadas por separado, con el ajuste de enfoque apropiado de una toma a otra, 
que se puede controlar mediante el sistema de control 120. La necesidad de capturar imágenes distintas de partes 
diferentes del FOV de una unidad de obtención de imágenes y luego coserlas puede depender de dicha geometría del 
FOV y de la forma del objetivo.10

A modo de ejemplo no limitativo, se puede utilizar una unidad de obtención de imágenes para capturar una imagen de 
una página plana, tal como un objeto de papel plano colocado en una superficie de escritorio plana. La unidad de 
obtención de imágenes se puede fijar en el espacio, de modo que se sepa que la distancia desde la unidad de 
obtención de imágenes a la página se convierte en una función de la ubicación del píxel. La distancia puede variar de 
una parte del FOV a otra. Por esta razón, la profundidad focal de la unidad de obtención de imágenes puede ser 15
insuficiente para obtener imágenes de la totalidad de la página con la suficiente nitidez en una única toma. Si es así, 
se puede obtener la imagen de una parte proximal de la página con la unidad de obtención de imágenes enfocada en 
ella, y, por separado, se puede obtener la imagen de una parte distante de la página por separado de acuerdo con su
propia distancia de la unidad de obtención de imágenes. Por lo tanto, las dos imágenes son capturadas por separado 
por una única unidad de obtención de imágenes y a continuación cosidas mediante el sistema de control. Se pueden 20
capturar y coser más de dos imágenes de manera similar. Cuando la unidad de obtención de imágenes se integra con 
la carcasa como, por ejemplo, se muestra en la FIG. 8 y la FIG. 9, puede haber más variación en la distancia entre la 
unidad de obtención de imágenes y diferentes partes del objetivo 88. Por consiguiente, en algunas formas de 
realización, el proceso para coser imágenes desde una única unidad de obtención de imágenes 44 se puede utilizar 
para preparar una imagen de la calidad deseada antes de coser imágenes de varias unidades de obtención de 25
imágenes juntas. Además, incluso en el caso del dispositivo con una única unidad de obtención de imágenes 44 
adyacente o sobre la línea central 85, la distancia entre la unidad de obtención de imágenes y el centro del objetivo 
puede ser menor que la distancia entre la unidad de obtención de imágenes y las esquinas.

En algunas formas de realización, el sistema de control 120 se puede programar para seleccionar enfoque múltiple. 
El sistema de control 120 se puede programar para analizar la distribución de la distancia de la unidad de obtención 30
de imágenes al objeto dentro del FOV. En consecuencia, el sistema de control 120 puede dar una orden para tomar 
tanto una única toma como varias tomas del FOV, siendo ajustado el foco de la unidad de obtención de imágenes a 
la distancia en cada dirección seleccionada para la obtención de la imagen. El sistema de control 120 también puede 
seleccionar el número de dichas tomas, sus distancias focales y las formas y tamaños correspondientes de las áreas 
del FOV que se coserán al capturar sus imágenes. Dicha selección por el sistema de control 120 puede tener en 35
cuenta la geometría inherente conocida del dispositivo de asistencia a la visión de pie sobre un escritorio plano. La 
distancia de enfoque se puede medir hacia al menos un punto en el objeto. Para un objeto tal como una pila de 
páginas, se puede tener en cuenta tanto la geometría conocida inherente como posiblemente al menos una medición 
de distancia focal. El sistema de control 120 se puede programar de modo que el sistema de control 120 pueda 
encontrar la posición focal óptima para una región predefinida del objetivo, y a continuación asume que la diferencia 40
entre las posiciones focales entre diferentes regiones es conocida.

Con referencia de nuevo a la FIG. 11, el sistema de control 120 puede incluir un procesador 121 acoplado a diversos 
componentes del sistema mediante un bus del sistema 110. Los componentes del sistema pueden incluir la memoria 
del sistema, tal como memoria de solo lectura (ROM) 140 y memoria de acceso aleatorio (RAM) 150 al sistema de 
control 120. Otra memoria del sistema 130 puede estar disponible para su utilización también. El bus del sistema 110 45
puede ser cualquiera de los varios tipos de estructuras de bus, incluyendo un bus de memoria o controlador de 
memoria, un bus periférico y un bus local que utilice cualquiera de una variedad de arquitecturas de bus. Un sistema 
básico de entrada/salida (BIOS) almacenado en la ROM 140 o similar, puede proporcionar la rutina básica que ayude 
a transferir información entre elementos dentro del dispositivo informático 100, tal como durante el inicio. El sistema 
de control 120 puede incluir además dispositivos de almacenamiento tales como una unidad de disco duro 160, un 50
almacenamiento de estado sólido, una unidad de disco magnético, una unidad de disco óptico, una unidad de cinta o 
similares. El dispositivo de almacenamiento 160 se conecta al bus del sistema 110 mediante una interfaz de 
transmisión. Las unidades y los medios legibles por computadora asociados proporcionan almacenamiento no volátil 
de instrucciones legibles por computadora, estructuras de datos, módulos de programa y otros datos para el sistema 
de control 120.55

Cualquier número de mecanismos de entrada 190, unidades externas, dispositivos conectados a puertos, dispositivos 
USB, tales como un micrófono para voz, una pantalla táctil para entrada de gestos o gráficos, un teclado, botones, 
una unidad de obtención de imágenes, un ratón, una entrada de movimiento, voz, etc., se puede conectar al sistema 
de control 120. El dispositivo de salida 170 puede ser uno o más de una serie de mecanismos de salida conocidos por 
los expertos en la técnica, por ejemplo, impresoras, monitores, proyectores, altavoces y trazadores.60

En diversas formas de realización, los sistemas multimodales permiten a un usuario proporcionar varios tipos de 
entrada para comunicarse con el sistema de control 120. La interfaz de comunicaciones 180 generalmente puede 
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gobernar y gestionar la entrada y la salida del sistema.

Se debe indicar que el sistema de control 120 se ilustra como que comprende bloques funcionales individuales 
(incluyendo bloques funcionales etiquetados como un "procesador"). Las funciones que representan estos bloques se 
pueden proporcionar mediante la utilización de hardware compartido o dedicado, incluyendo, entre otros, hardware 
capaz de ejecutar software. Por ejemplo, las funciones de uno o más procesadores se pueden proporcionar por un 5
único procesador compartido o varios procesadores. (La utilización del término "procesador" no se debe interpretar 
para referirse exclusivamente a hardware capaz de ejecutar software). Las formas de realización ilustrativas pueden 
comprender hardware de microprocesadores y/o procesadores de señal digital (DSP), memoria de solo lectura (ROM) 
para almacenar software que realice las operaciones descritas a continuación y memoria de acceso aleatorio (RAM) 
para almacenar resultados. También se pueden proporcionar formas de realización de hardware de integración a muy 10
gran escala (VLSI), así como circuitos personalizados VLSI o FPGA en combinación con un circuito DSP de propósito 
general.

Las formas de realización dentro del alcance de la presente descripción también pueden incluir medios legibles por 
computadora para transportar o tener instrucciones ejecutables por computadora o estructuras de datos almacenadas 
en los mismos. Dichos medios legibles por computadora pueden ser cualquier medio disponible al que pueda acceder 15
una computadora de propósito general o de propósito especial. A modo de ejemplo, y sin limitación, dichos medios 
legibles por computadora pueden comprender RAM, ROM, EEPROM, CD-ROM u otro almacenamiento en disco 
óptico, almacenamiento en disco magnético, estado sólido u otros dispositivos de almacenamiento, o cualquier otro 
medio que se pueda utilizar para transportar o almacenar los recursos de código de programa deseados en forma de 
instrucciones ejecutables por computadora o estructuras de datos. Cuando la información se transfiere o se 20
proporciona a través de una red u otra conexión de comunicaciones (ya sea cableada, inalámbrica o una combinación 
de las mismas) a una computadora, la computadora ve correctamente la conexión como un medio legible por 
computadora. Por lo tanto, cualquier conexión de este tipo se denomina correctamente un medio legible por 
computadora. Las combinaciones de lo anterior también se deben incluir dentro del alcance de los medios legibles por 
computadora.25

Las instrucciones ejecutables por computadora incluyen, por ejemplo, instrucciones y datos que hacen que una 
computadora de propósito general, computadora de propósito especial o dispositivo de procesamiento de propósito 
especial realice una determinada función o grupo de funciones. Las instrucciones ejecutables por computadora 
también incluyen módulos de programa que se ejecutan por computadoras en entornos independientes o de red. En 
general, los módulos de programa incluyen rutinas, programas, objetos, componentes y estructuras de datos, etc., que 30
realizan tareas particulares o implementan tipos particulares de datos abstractos. Las instrucciones ejecutables por 
computadora, las estructuras de datos asociadas y los módulos de programa representan ejemplos de los recursos 
de código de programa para ejecutar las etapas de los métodos descritos en la presente memoria. La secuencia 
particular de dichas instrucciones ejecutables o estructuras de datos asociadas representa ejemplos de actos 
correspondientes para implementar las funciones descritas en dichas etapas.35

En referencia a la FIG. 12, en algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir 
una o más fuentes de luz 200 adyacentes a las unidades de obtención de imágenes 44 para iluminar el objetivo 88. 
En algunas formas de realización, la fuente de luz puede incluir uno o más diodos emisores de luz (LED). En algunas 
formas de realización, las fuentes de luz 200 se pueden separar de las unidades de obtención de imágenes 44 y se 
pueden compartir por las unidades de obtención de imágenes 44.40

El dispositivo de asistencia a la visión 100 también puede incluir una unidad de obtención de imágenes 202 orientada 
hacia el usuario, que se puede utilizar para obtener imágenes del usuario para fines tales como videotelefonía. La 
unidad de obtención de imágenes 202 orientada hacia el usuario se puede configurar para que se oriente hacia el 
usuario sentado frente al dispositivo de asistencia a la visión 100. Por supuesto, se debe entender que la unidad de 
obtención de imágenes 202 orientada hacia el usuario puede obtener imágenes de cualquier otro objeto, por ejemplo, 45
puede servir para vigilancia. Se puede proporcionar un interruptor para activar la unidad de obtención de imágenes 
202 orientada hacia el usuario, mientras se desactivan otras unidades de captura de imágenes 44. El interruptor puede 
informar al sistema de control 120 que a continuación puede cambiar la actividad entre la unidad de obtención de 
imágenes 30 orientada hacia el usuario y las otras unidades de obtención de imágenes 44, y opcionalmente encender 
una luz indicadora para permitir que el usuario sepa qué unidad de obtención de imágenes está activa, si la hay. En 50
algunas formas de realización, un interruptor de este tipo se puede activar de forma alternativa mediante un 
acelerómetro que detecta el ángulo entre el cuello 32 y el plano horizontal. Opcionalmente, un interruptor de este tipo 
no desactiva ninguna unidad de obtención de imágenes, sino que selecciona cuál de las unidades de obtención de 
imágenes, si hay alguna, envía su imagen para que sea mostrada al usuario. Se pueden utilizar varios interruptores.

El dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir además uno o más controles analógicos. Por ejemplo, el 55
dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir una o más ruedas 204, 206 para controlar, seleccionar, activar o 
desactivar diversas funcionalidades del dispositivo de asistencia a la visión 100. Cuando el usuario gira una o más 
ruedas 204, 206, el sistema de control 120 observa en qué dirección y en cuántos grados giran la una o más ruedas 
204, 206, el sistema de control 120 traduce la rotación de la una o más ruedas 204, 206 en diversas funciones. Los 
ejemplos de dichas funciones incluyen, entre otras, desplazar la imagen o el texto hacia arriba/abajo en la pantalla 20, 60
de una manera de una página hacia abajo y hacia arriba o una línea hacia arriba y hacia abajo; moverse entre los 
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elementos del menú, desplazarse por el directorio de teléfonos o la libreta de direcciones a otro, desplazarse por la 
imagen (por ejemplo, la rueda 204 realiza el desplazamiento vertical mientras que  la rueda 206 realiza el 
desplazamiento horizontal), acercar y alejar la imagen, controlar la velocidad de lectura, fijar el tamaño de fuente y 
funciones similares. En algunas formas de realización, a medida que el usuario gira la una o más ruedas 204, 206, el 
icono o las imágenes en las que se puede hacer clic se resaltan en la pantalla 20 para su selección por parte del 5
usuario.

Otros controles analógicos del dispositivo de asistencia a la visión 100 pueden incluir varios botones 208, 210, 212, 
214, 216 y 218 para controlar las funcionalidades del dispositivo de asistencia a la visión. El sistema de control 120 
mediante su software, asigna (define la designación de) varias funciones a los botones 208, 210, 212, 214, 216 y 218. 
A modo de ejemplo no limitativo, los botones 208 y 210 pueden tener asignada una función de selección para 10
seleccionar elementos de un menú. Los botones 212, 214, 216 y 218 se pueden situar en la superficie superior de la 
carcasa 42 de la visión. Estos botones pueden ser funciones tales como control de volumen (algunos de los botones 
pueden ser perillas giratorias) de salida de voz/habla (audio), control de velocidad de salida de voz/habla (audio), 
captura instantánea, cambio de modo, control de aumento, brillo, contraste. El dispositivo de asistencia a la visión 100 
puede incluir además un botón de encendido/apagado 220.15

En algunas formas de realización, según se indicó anteriormente, se pueden utilizar una o más ruedas 204, 206 para 
desplazarse a través de la imagen para seleccionar una parte del texto, mediante la rueda o utilizando uno de los 
botones, que a continuación se puede acercar o alejar a un tamaño deseado, por ejemplo, utilizando la otra rueda 204, 
206. En algunas formas de realización, se pueden utilizar botones para solicitar al sistema de control 120 que 
proporcione al usuario una salida de audio de la parte seleccionada.20

Según se indicó anteriormente, el sistema de control 120 del dispositivo de asistencia a la visión 100 puede permitir 
que el dispositivo de asistencia a la visión 100 tenga diversas funcionalidades. A continuación se incluye una 
descripción de algunos ejemplos de las funcionalidades que se pueden incluir en el dispositivo de asistencia a la visión 
de la presente descripción. El dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir una o más de las funcionalidades 
descritas a continuación, así como funcionalidades adicionales incluidas normalmente en dispositivos similares.25

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 de la presente descripción puede tener 
la capacidad de conectarse a Internet mediante una conexión por cable o inalámbrica, para navegar por sitios web, 
enviar correos electrónicos y proporcionar servicios personalizados tales como noticias personalizadas, pronóstico del 
tiempo, condiciones del tráfico, hacer llamadas de emergencia médicas o policiales con solo presionar un botón de 
forma remota desde otras habitaciones utilizando WiFi, por ejemplo, con un brazalete, etc. La actividad de Internet 30
puede ser similar a la del público en general, mientras que su control por parte del usuario se realiza preferiblemente 
por medio de medios mecánicos percibidos, tales como grandes botones, controles deslizantes, ruedas giratorias y 
perillas, por ejemplo, desplazándose hacia arriba y hacia abajo por la lista de sitios web, canales de TV, películas o 
contactos de correo electrónico favoritos del usuario. Los iconos y/o las imágenes en las que se puede hacer clic en 
la pantalla 20 se pueden resaltar, una por una, girando las ruedas 204 y/o 206. A continuación se puede hacer clic en 35
una imagen resaltada presionando un botón. Un botón de este tipo puede ser uno de los botones 208 y 210 situados 
anteriormente cerca de las ruedas 204 y/o 206. El correo electrónico se puede hacer por escrito por medio del 
reconocimiento de voz (conversión de voz a texto ya sea mediante el dispositivo de asistencia a la visión 100 o 
mediante el servidor) y/o enviando mensajes de voz.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 de la presente descripción puede tener 40
capacidad para conectarse a un servidor dedicado para recibir servicios web personalizados. Los servicios se pueden 
personalizar, por ejemplo, cuando el dispositivo de asistencia a la visión 100 se conecta a un servidor designado para 
proporcionar servicios a esta clase de dispositivo de asistencia a la visión 100. El servidor puede saber (a partir de un 
código proporcionado por el dispositivo de asistencia a la visión 100 al servidor, tal como el número de serie del 
dispositivo de asistencia a la visión 100) qué información proporcionar al usuario del dispositivo de asistencia a la 45
visión 100. Por ejemplo, el servidor puede proporcionar el pronóstico del tiempo en función de la residencia del usuario. 
Del mismo modo, si el usuario está interesado en el horario de trenes o autobuses, el servidor puede proporcionar 
dicha información en función de la ubicación del usuario. En algunas formas de realización, el servidor puede 
almacenar imágenes tomadas por el dispositivo de asistencia a la visión 100 y ponerlas a disposición de personas 
designadas, tales como familiares del usuario, cuidadores o médicos. Por ejemplo, las imágenes pueden ser del 50
usuario, capturadas por la unidad de obtención de imágenes 202 orientada al usuario, o de un documento, capturado 
por la unidad de obtención de imágenes 44. En algunas formas de realización, la navegación por Internet y/o la 
navegación dentro de un servidor dedicado al dispositivo de asistencia a la visión 100 se puede realizar por el usuario 
sin ningún teclado, ratón o la pantalla táctil. Por el contrario, el usuario puede utilizar controles mecánicos percibidos 
tales como los botones y las ruedas descritas anteriormente.55

En algunas formas de realización, los tipos de servicio proporcionados por el servidor también se pueden personalizar, 
ya que el servidor designado identifica al usuario. Por ejemplo, el usuario puede tener una lista personalizada de 
películas y/o canales de TV para ver en el dispositivo de asistencia a la visión 100 por medio de Internet. El usuario 
puede optar por colocar información médica personal específica en el servidor para que la vean solo personas 
seleccionadas. La escritura del correo electrónico se puede realizar por medio del reconocimiento de voz (conversión 60
de voz a texto ya sea mediante el dispositivo de asistencia a la visión 100 o mediante el servidor) y/o mediante el envío 
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de mensajes de voz.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 se puede configurar para emitir 
información en un formato simplificado. Por ejemplo, los pasajes largos de texto no relacionados con imágenes y 
frases sobre la que se pueda hacer clic se pueden reducir o eliminar. También o de forma alternativa, el texto de fuente 
pequeña se puede reducir o eliminar.5

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir un micrófono y capacidades 
de grabación para permitir que el usuario grabe recordatorios para sí mismo u otros, u otros mensajes. Se pueden 
incluir opciones de reproducción para que el usuario recupere los mensajes grabados.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 de la presente descripción puede tener 
la capacidad de conectarse a una línea telefónica. De esta manera, el dispositivo de asistencia a la visión 100 se 10
puede utilizar como un fax y proporcionar servicios personalizados tales como noticias personalizadas, pronóstico del 
tiempo, condiciones del tráfico, hacer llamadas de emergencia médicas o policiales con solo presionar un botón desde 
otras habitaciones utilizando Wi-Fi, por ejemplo utilizando un brazalete, etc. Dichos servicios se pueden personalizar 
de manera similar a los servicios de Internet descritos anteriormente. Una línea telefónica sin acceso a Internet de 
banda ancha puede proporcionar un acceso a Internet mediante la anticuada línea conmutada, incluso aunque el 15
usuario no se de cuenta de cómo el dispositivo de asistencia a la visión 100 está accediendo a Internet.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede servir para propósitos de vigilancia, 
ya sea video, imagen fija o audio. Para la vigilancia, tal como para los propósitos contra robos o alarmas de intrusión, 
el sistema de control 120 se puede equipar con un software capaz de distinguir entre imágenes (ya sea de video o 
fijas) de humanos de aquellas de animales, tales como perros, conejos, gatos, venados, coyotes, etc. El cambio a 20
cualquiera de estos modos o a una combinación de los mismos se puede hacer tirando, empujando, deslizando o 
girando una gran unidad de control según se describe. Se pueden utilizar movimientos mecánicos similares para la 
personalización del dispositivo de asistencia a la visión 100, en otras palabras, para fijar los modos, aplicaciones u 
otras configuraciones disponibles en este dispositivo de asistencia a la visión 100. De esta manera, los controles 
analógicos percibidos se pueden utilizar para configurar el dispositivo de asistencia a la visión 100, no solo para 25
utilizarlo. En algunas formas de realización, al detectar un evento de alarma, el dispositivo de asistencia a la visión 
100 puede notificarlo al usuario, departamento de policía local o una compañía de seguridad, teléfono, correo 
electrónico, SMS o cualquier otro medio.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 se puede programar para recordarle al 
usuario que tome medicaciones o tome otras acciones, posiblemente a diario. Para este propósito, el dispositivo de 30
asistencia a la visión 100 puede incluir un calendario y un reloj, así como un programa de administración de medicación 
en el sistema de control 120. El programa de calendario puede producir señales de audio o visuales en el momento 
de la pastilla para que el usuario sepa cuándo tomar una medicación. Esta función es similar a un reloj despertador. 
La señal del momento de la pastilla puede ir acompañada de información, tal como texto o voz.

En algunas formas de realización, la señal del momento de la pastilla también puede ir a un cuidador, por teléfono, 35
correo electrónico, SMS o cualquier otro medio. El cuidador puede entonces ayudar al usuario del dispositivo de 
asistencia a la visión 100 a seleccionar la medicación adecuada y aconsejarle sobre la administración adecuada. El 
cuidador puede vigilar los medicamentos y/o el dispositivo de asistencia a la visión 100 del usuario que toma la 
medicación para asegurarse de que se administra correctamente. Una forma de vigilar es utilizar una conexión por 
medio de Internet. Cualquiera de las unidades de obtención de imágenes en el dispositivo de asistencia a la visión 40
100 se puede utilizar para dicha vigilancia. Se puede permitir que un cuidador dedicado cambie el calendario médico 
en el sistema de control 120 a través de Internet.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede ayudar a elegir el paquete de 
medicación correcto, al reconocer la imagen del paquete o en el paquete, tal como un código de barras, texto, símbolo, 
etc. Por ejemplo, tras la señal del momento de la pastilla, el usuario puede llevar un frasco de pastillas al FOV de la 45
unidad de obtención de imágenes 44. El sistema de control 120 puede utilizar un software de reconocimiento de 
imágenes para determinar si el frasco es correcto para la administración de la medicación de acuerdo con la señal del 
momento de la pastilla. A continuación, el sistema de control 120 puede dar retroalimentación positiva o negativa 
(audio y/o video) para informar al usuario si el paquete es correcto o no.

En algunas formas de realización, el usuario del dispositivo de asistencia a la visión 100 puede tener una bandeja de 50
medicamentos, los medicamentos se colocan en varios compartimentos. Los medicamentos en un compartimento 
están destinados a la administración dentro de un determinado intervalo de tiempo, posiblemente juntos. Cada 
compartimento tiene una tapa. Una tapa puede tener un símbolo identificable único. El ID o código de barras 2D es un 
ejemplo de un símbolo de este tipo. Cuando se apaga la señal del momento de la pastilla, el usuario debe colocar la 
bandeja en el FOV de la unidad de obtención de imágenes 44 y a continuación abrir el compartimiento que se cree 55
que contiene la medicación de acuerdo con la señal del momento de la pastilla. El sistema de control 120 puede utilizar 
un software de reconocimiento de imágenes para determinar si el compartimento es correcto juzgando si el símbolo 
correcto ha desaparecido. Alternativamente, la identificación del compartimento se realiza juzgando la ubicación del 
compartimento en la bandeja. A continuación, el dispositivo de asistencia a la visión 100 informa al usuario si el 
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compartimento abierto es el correcto. Después de que el usuario tome las pastillas del compartimento, el sistema de 
control 120 puede utilizar un software de reconocimiento de imágenes para comparar las pastillas que quedan en el 
compartimento, que pueden ser cero pastillas o más, con las pastillas que habían estado allí originalmente. El tamaño 
de la pastilla, el color, el número, etc. se pueden utilizar para dicha comparación. La comparación puede determinar 
si la administración de pastillas ha sido correcta.5

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede registrar adicionalmente el 
cumplimiento del usuario con el programa de administración de la medicación. Por ejemplo, se le puede solicitar al 
usuario que presione un botón para confirmar que se toma la pastilla. O se le puede solicitar al usuario que sostenga 
una mano abierta con una pastilla en ella debajo de una unidad de obtención de imágenes del dispositivo de asistencia 
a la visión 100 para capturar una imagen de ella antes de tomar la pastilla. La imagen capturada puede servir como 10
evidencia de que el usuario ha tomado una pastilla. La imagen capturada puede incluso asegurar qué pastilla se tomó, 
después del reconocimiento de la imagen ya sea por un humano o una máquina. La combinación del calendario de la 
programación médica, el sistema de control 120 y la unidad de obtención de imágenes en el dispositivo de asistencia 
a la visión 100 es esencial para el seguimiento para garantizar el cumplimiento. El cumplimiento (también adherencia 
o capacitancia) describe el grado en que un paciente sigue correctamente la programación médica. Más comúnmente, 15
se refiere al cumplimiento de medicaciones o fármacos, pero también se puede aplicar a otras situaciones, tales como 
la utilización de dispositivos médicos, ejercicios autodirigidos o sesiones de terapia.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 actúa sobre el error del usuario. El sistema 
de control 120 se puede programar para que, en caso de que el usuario cometa un error identificable (es decir, tome
una pastilla incorrecta, no la haya tomado en absoluto, etc.), el dispositivo de asistencia a la visión 100 pueda tomar 20
las medidas apropiadas, tales como informar a un cuidador y/o servicio de emergencia por medio de correo electrónico, 
SMS o llamada telefónica automática, registre la ocurrencia en una lista de problemas o repita la señal del momento 
de la pastilla nuevamente más tarde.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 se puede programar para permitir al 
usuario jugar varios juegos usando el dispositivo de asistencia a la visión 100. Por ejemplo, la unidad de obtención de 25
imágenes 44 se puede utilizar para capturar imágenes de crucigramas del papel, con garabatos hechos a mano por 
el usuario sobre ellos. A continuación, tras el reconocimiento de imagen y el reconocimiento y procesamiento del texto, 
el sistema de control 120 puede presentar el rompecabezas en un formato conveniente en la pantalla 20. Dicho formato 
puede mostrar la pregunta junto a la columna/fila correspondiente de la palabra deseada en la pantalla 20. Para 
obtener esta visualización conveniente, el usuario puede señalar a cualquiera de la pregunta del rompecabezas o la 30
columna/fila de interés con un bolígrafo o un dedo. El sistema de control 120 puede identificar dicha señalización por 
medio de software de reconocimiento de imágenes y mostrar la pregunta del rompecabezas junto a la columna/fila 
correspondiente.

Se pueden emplear otras utilizaciones del reconocimiento y procesamiento del texto impreso capturado por la unidad 
de obtención de imágenes 44 en el dispositivo de asistencia a la visión 100 de la presente descripción. Por ejemplo, 35
mostrar texto ampliado en la pantalla 20 puede ser útil para usuarios con baja visión, facilitando la lectura. La 
visualización ampliada puede ser tanto en modo de video (CCTV), mostrando la imagen capturada tal cual, como 
después del OCR (reconocimiento óptico de caracteres) con una fuente artificial. Después del OCR y adicionalmente 
después de la conversión de texto a voz, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede leer en voz alta lo que dice 
el texto impreso. Dicha salida de voz puede ser útil para usuarios ciegos, haciendo que el dispositivo de asistencia a 40
la visión 100 sea una máquina de lectura.

En diversas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 de la presente descripción se puede 
equipar con varios detectores distintos de una unidad de obtención de imágenes. Los detectores de ejemplo incluyen, 
entre otros, detectores para supervisar datos fisiológicos, tales como presión arterial, frecuencia cardíaca, nivel de 
glucosa en sangre, temperatura corporal, etc. Los detectores adicionales pueden incluir un micrófono, detector de 45
olores, detector de alarma contra incendios, detector de humo, detector de temperatura ambiente, detector de 
humedad, detector de presión atmosférica, detector de monóxido de carbono, etc. Los datos recopilados por los 
detectores se pueden emitir en la pantalla 20. En algunas formas de realización, también se puede utilizar salida de 
audio. El programa de administración de medicación almacenado en el sistema de control 120 también se puede 
visualizar o leer en voz alta. El cambio a cualquiera de estos modos de detección y emisión o a una combinación de 50
los mismos se puede hacer tirando, empujando, deslizando o girando una gran unidad de control según se describe.

Por ejemplo, un detector de monóxido de carbono se puede integrar o conectar al dispositivo de asistencia a la visión 
100 (por cable o de forma inalámbrica). Cuando el nivel de monóxido de carbono en el aire excede un nivel 
predeterminado, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede dar una alarma al usuario con mensajes de audio 
y/o visuales. Dichos mensajes pueden llegar a otras habitaciones de forma inalámbrica. El dispositivo de asistencia a 55
la visión 100 puede enviar dichos mensajes por correo electrónico y/o teléfono a destinatarios designados tales como 
parientes, vecinos y/o al departamento de bomberos. El encendido y apagado de un detector de monóxido de carbono 
de este tipo (o su conexión con el dispositivo de asistencia a la visión 100) se puede hacer tirando, empujando, 
deslizando o girando una gran unidad de control según se describe. Un detector de monóxido de carbono es solo un 
ejemplo. Otros detectores, tales como de presión arterial, de frecuencia cardíaca, del nivel de glucosa en sangre, de 60
temperatura corporal, etc., se pueden utilizar de manera similar, al igual que sus mensajes de alarma.
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En algunas formas de realización, el usuario puede controlar el dispositivo de asistencia a la visión 100 mediante 
gestos. El texto impreso convertido en texto ampliado en un monitor (por ejemplo, como una línea de desplazamiento), 
o en voz, se destina al consumo del usuario. En el proceso de dicho consumo de salida, el usuario puede desear tener 
control sobre el flujo del texto o discurso de salida. Específicamente, dicho control puede implicar dar órdenes similares 
a lo que se denomina en otros reproductores domésticos órdenes de "Paro", "Reproducir", "Avance rápido" y 5
"Retroceder". Las órdenes tales como "Acercar", "Alejar" también se pueden dar mediante gestos, aunque pueden no 
ser comunes en otros reproductores domésticos. Cuando se deben dar dichas órdenes, la unidad de obtención de 
imágenes generalmente se encuentra en el modo de video, pero no está supervisando el paso de las páginas en la 
configuración de escaneo de libros. Por lo tanto, la unidad de obtención de imágenes se puede utilizar para detectar 
un movimiento específico o una imagen que le indique al algoritmo que se debe ejecutar el comando correspondiente. 10
Por ejemplo, mover una mano en una dirección específica debajo de la unidad de obtención de imágenes puede 
indicar una de las órdenes anteriores. Mover una mano en una dirección diferente debajo de la unidad de obtención 
de imágenes puede indicar una orden diferente. En otro ejemplo, el campo de visión de la unidad de obtención de 
imágenes se puede disponer para que tenga una flecha horizontal que el usuario pueda girar alrededor de un eje 
vertical. El algoritmo de procesamiento de imágenes se puede preprogramar para detectar el movimiento y/o la 15
dirección de la flecha. Un movimiento de este tipo se puede detectar y un cambio en la dirección de la flecha se puede 
identificar como una señal. En este caso denominamos una señal de este tipo un "gesto". Se puede utilizar un algoritmo 
de software común para la identificación de la dirección del movimiento, conocido como algoritmo de "flujo óptico", 
para dicho reconocimiento de gestos.

La interpretación de un gesto se puede preprogramar para depender del estado actual del flujo de salida. Por ejemplo, 20
la interpretación de gestos puede diferir entre los estados en los que 1) el texto se lee (en voz alta) para el usuario, 2) 
la lectura de texto se ha detenido y 3) se muestra texto ampliado. Por ejemplo, el gesto de mover una mano de derecha 
a izquierda se interpreta como la orden "Paro" (también conocida como "Pausa") si el texto o el discurso de salida 
fluye. Sin embargo, el mismo gesto se puede interpretar como "Reanudar" (también conocida como "Reproducir") si 
el flujo ya se ha detenido.25

Mover una mano de otras maneras puede indicar órdenes adicionales. Por ejemplo, mover una mano hacia adelante 
y hacia atrás (por ejemplo, derecha e izquierda), repetidamente, puede significar una orden, y repetir este movimiento 
un número predeterminado de veces dentro de un marco de tiempo predeterminado puede significar varias órdenes 
adicionales. Los gestos también se pueden interpretar como órdenes en modos distintos del consumo de flujo de 
salida. Por ejemplo, en el modo de video, un gesto puede dar una orden para cambiar el zoom óptico o la ampliación 30
digital. Para este propósito, es deseable distinguir el movimiento de una mano de otro movimiento, tal como el 
movimiento del material impreso debajo de la unidad de obtención de imágenes. Opcionalmente, el software que 
procesa la transmisión de video puede reconocer formas de dedos humanos o la palma de la mano. Con esta 
capacidad, el software puede distinguir el movimiento de las manos del usuario del movimiento del material impreso.

En algunas formas de realización, el dispositivo de asistencia a la visión 100 puede incluir un detector de movimiento 35
para activar y desactivar diversas funciones del dispositivo de asistencia a la visión 100. Por ejemplo, el dispositivo de 
asistencia a la visión se puede utilizar para escanear un libro. Durante el escaneo de un libro, los intervalos de tiempo 
alternos de movimiento y sin movimiento pueden transmitir el proceso de pasar las páginas. Dichos intervalos de 
tiempo de movimiento y sin movimiento también se pueden considerar gestos, incluso si la dirección del movimiento 
es irrelevante para la interpretación del gesto. Por ejemplo, a medida que se pasa la página de un libro, el software 40
del detector de movimiento detecta el movimiento en el sistema de control 120, al mismo tiempo que supervisa la 
transmisión de video por medio de una unidad de obtención de imágenes que está orientada hacia el material impreso. 
El movimiento detectado puede ser tanto el de una mano como el del material impreso. El detector de movimiento 
detecta el hecho de que se haya pasado la página y esté lista para el fotografiado como la posterior ausencia de 
movimiento. En la práctica, si el movimiento (según lo observado por el detector) se ha reducido y se ha mantenido 45
por debajo de un nivel predeterminado durante un intervalo de tiempo predeterminado, el software interpreta la caída 
como si se hubiera pasado la página. Esto puede desencadenar tomar una foto (fotografiar, capturar una imagen 
digital, una toma) e indicar este evento al usuario. Antes de tomar la siguiente toma, el detector debería ver suficiente 
movimiento nuevamente y a continuación una caída en el movimiento durante un período de tiempo suficientemente 
largo. En este modo (por ejemplo, escaneo de libros), se supervisa el movimiento en cualquier dirección, a diferencia 50
del reconocimiento específico de gestos con las manos durante el consumo de salida, donde el movimiento en 
diferentes direcciones puede significar diferentes órdenes.

En algunas formas de realización, una vez que se almacena una fotografía del objetivo, sus caracteres de texto, 
conjuntos de palabras y otras características se pueden utilizar como imágenes reconocibles. El sistema de control 
120 puede asignar esas características a sus coordenadas (posición) en el campo de visión (FOV) de la unidad de 55
obtención de imágenes. En otras palabras, las imágenes correspondientes a un rango de coordenadas específico no 
están predefinidas a priori, sino que se asignan a su posición después de fotografiar el objetivo. Una utilización de 
estas características de la página es dar órdenes al cubrir y descubrir estas imágenes, por ejemplo, a mano. Esto 
puede incluir gestos con las manos vistos como secuencias de tiempo de imágenes cubiertas y descubiertas (y, por 
lo tanto, sus posiciones). La imagen de la página almacenada puede funcionar para este propósito siempre que la 60
página permanezca debajo de la unidad de obtención de imágenes sin un desplazamiento apreciable con respecto a 
su ubicación cuando se obtiene una imagen. La presencia de la página sin desplazamiento se puede supervisar. Si la 
página sin desplazamiento no está presente, el algoritmo puede buscar 1) otra página o 2) la misma página con un 
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desplazamiento. En ambos casos, las imágenes vistas por la unidad de obtención de imágenes pueden servir como 
un nuevo conjunto de imágenes reconocibles predefinidas según se describió anteriormente. Por ejemplo, mover una 
mano sobre dicha página puede significar diversas órdenes dependiendo de la dirección del movimiento. Para otro 
ejemplo, cubrir una parte específica de una página de este tipo con una mano también puede significar una orden. A 
modo de otro ejemplo no limitativo, cubrir un subconjunto de imágenes situadas alrededor de una esquina específica 5
del FO, como se ve desde la unidad de obtención de imágenes, puede indicar una orden que es diferente de una 
orden indicada al cubrir un subconjunto de imágenes alrededor de una esquina diferente del FOV. Dicha cobertura se 
puede lograr colocando material impreso, una mano u otros objetos sobre un subconjunto de imágenes o encima de 
él. Las órdenes resultantes pueden incluir las órdenes "Paro", "Reproducir", "Avance rápido" y "Retroceder", así como 
activar el modo detector de movimiento para escanear un libro.10

Las secuencias de tiempo de dichas imágenes cubiertas y descubiertas se pueden preprogramar para codificar 
diversas órdenes. Se puede codificar un gran número de órdenes mediante dichas secuencias de tiempo. Mover una 
mano por encima de la superficie de las imágenes de una manera específica puede indicar órdenes a modo de cubrir 
y descubrir las imágenes en diverso orden (secuencias). Por ejemplo, mover una mano hacia adelante y hacia atrás 
(por ejemplo, derecha e izquierda) puede significar una orden. Repetir este movimiento un número predeterminado de 15
veces dentro de un período de tiempo predeterminado puede significar diversas órdenes adicionales. En dicho 
reconocimiento de gestos, la forma de una mano se puede utilizar para diferenciar dichos gestos de la mano del 
movimiento del material impreso sobre la superficie. Dicha forma se puede indicar mediante la silueta del conjunto de 
imágenes cubiertas en cualquier momento. Además, los algoritmos de reconocimiento de imágenes se pueden utilizar 
con el propósito de reconocer manos, dedos, etc.20

En algunas formas de realización, un dispositivo de asistencia a la visión incluye una carcasa que tiene una base para 
colocar la carcasa en una superficie; una o más unidades de obtención de imágenes dispuestas a lo largo de una 
parte superior de la carcasa, formando cada unidad de obtención de imágenes un ángulo hacia abajo de modo que 
un eje central de la unidad de obtención de imágenes forme un ángulo agudo con la superficie de modo que la unidad 
de obtención de imágenes capture una imagen objetivo de un objeto objetivo; y un sistema de control alojado dentro 25
de la carcasa, estando el sistema de control conectado a una o más unidades de obtención de imágenes para procesar 
la imagen objetivo capturada por cada unidad de obtención de imágenes y para emitir la imagen objetivo a un usuario.

En algunas formas de realización, un dispositivo de asistencia a la visión incluye una carcasa que tiene una base para 
colocar la carcasa en una superficie; una o más unidades de obtención de imágenes configuradas para capturar una 
imagen objetivo de un objeto objetivo colocado, en esencia, perpendicular a la carcasa; una pantalla integrada con la 30
carcasa; un sistema de control alojado dentro de la carcasa, estando el sistema de control conectado a las unidades 
de obtención de imágenes para procesar los datos correspondientes a la imagen capturada por las unidades de 
obtención de imágenes y para emitir la imagen objetivo a un usuario en la pantalla.

En algunas formas de realización, un método para proporcionar asistencia a la visión incluye disponer una carcasa, 
en esencia, perpendicular a una superficie, incluyendo la carcasa una o más unidades de obtención de imágenes y un 35
sistema de control; capturar con una o más unidades de obtención de imágenes una imagen objetivo de un objeto 
objetivo colocado en la superficie adyacente a la carcasa; y procesar la imagen objetivo capturada y emitir la imagen 
objetivo en una pantalla integrada con la carcasa.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de asistencia a la visión (100) caracterizado por comprender:

una carcasa (42) que tiene una base (62) para colocar la carcasa (42) en una superficie (86), una parte superior 
(64) y una pared frontal (66), una pared posterior (68) y paredes laterales (70, 72) conectando la base (62) a la 
parte superior (64) y definiendo juntas un volumen interno de la carcasa (42), en donde la parte superior (64) 5
sobresale hacia afuera desde la pared frontal (66) de la carcasa (42);

dos unidades de obtención de imágenes (44a y 44b) separadas entre sí e integradas dentro de la parte superior 
(64) de la carcasa (42), estando cada unidad de obtención de imágenes (44) estacionaria con respecto a la carcasa
(42) y formando un ángulo hacia abajo de modo que un eje central (147) de cada unidad de obtención de imágenes 
(44) forme un ángulo agudo con la superficie (86) en donde las dos unidades de obtención de imágenes (44a y 10
44b) se configuran para capturar partes solapadas de una imagen objetivo de un objeto objetivo (88); y

un sistema de control (120) alojado dentro del volumen interno de la carcasa (42), estando programado el sistema 
de control (120) para combinar las partes solapadas de la imagen objetivo.

2. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 1, en donde las dos unidades de obtención de 
imágenes (44a y 44b) se colocan, en esencia, sobre un borde del objeto objetivo (88) colocado en la superficie 15
adyacente a la carcasa (42).

3. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 1 en donde las dos unidades de obtención de 
imágenes (44a y 44b) se colocan en un centro de la parte superior (64) de la carcasa (42).

4. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 3, en donde las dos unidades de obtención de 
imágenes (44a y 44b) se configuran para capturar varias partes de la imagen objetivo con diferentes posiciones de 20
enfoque y el sistema de control (120) se configura para combinar las varias partes.

5. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de una reivindicación 1 que comprende además uno o más controles 
analógicos para controlar una o más funcionalidades del dispositivo de asistencia a la visión (100).

6. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 5 en donde la una o más funcionalidades se 
seleccionan a partir del grupo que consta de un reloj despertador, un calendario, una vigilancia de seguridad, un marco 25
digital, juegos, recordatorios de medicaciones y combinaciones de los mismos.

7. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 1 que comprende además una pantalla (20) situada 
entre la base (62) y la parte superior (64) de la carcasa (42) para emitir la imagen objetivo al usuario.

8. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 7 que comprende además una o más ruedas (204, 
206) para desplazarse a través de la imagen objetivo visualizada en la pantalla (20) y ampliar las partes deseadas de 30
la imagen objetivo.

9. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 1 que comprende además uno o más detectores 
seleccionados a partir del grupo que consta de detector de humo, detector de monóxido de carbono, detector de 
temperatura, detector de humedad, detector de detección de movimiento y combinaciones de los mismos.

10. El dispositivo de asistencia a la visión (100) de la reivindicación 1 en donde el dispositivo se configura para 35
dispensar medicación.
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