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DESCRIPCIÓN 
 
Dispositivo y procedimiento para representar una información estructural sobre un objeto técnico 
 
La estructura y construcción de objetos técnicos, como p. ej. vehículos, edificios, máquinas, dispositivos, circuitos e 5 
instalaciones, se está volviendo cada vez más compleja. El conocimiento detallado de las estructuras relevantes de 
un objeto técnico respectivo es a menudo esencial, en particular para trabajos de mantenimiento, reparación y/o 
rescate; p. ej. el conocimiento de dónde discurren los cables con corriente en un edificio o en qué punto se puede 
forzar una puerta deformada de un vehículo accidentado. Por lo tanto, en los automóviles a menudo se recomienda 
llevar una llamada tarjeta de rescate, en la que se anotan los componentes críticos como depósitos, airbags o 10 
cilindros de presión. En caso de emergencia, el cuerpo de intervención puede acceder a estos datos estructurales 
para garantizar un rescate rápido y seguro. Sin embargo, dicha tarjeta de rescate solo puede reproducir datos 
estructurales complejos de forma limitada. Además, naturalmente no es posible una reproducción de variables 
dinámicas, como p.ej. los valores de sensor con respecto a la temperatura del motor o el nivel del depósito. 
 15 
La publicación para información de solicitud de patente DE 10 2010 013420 A1 da a conocer un dispositivo para 
representar una información estructural sobre un objeto técnico, en donde una imagen estructural del objeto se 
proyecta sobre el objeto técnico por medio de un dispositivo de proyección. 
 
El objeto de la presente invención es especificar un dispositivo y un procedimiento para representar una información 20 
estructural sobre un objeto técnico, que permitan una representación más flexible y clara. 
 
Este objetivo se consigue mediante un dispositivo según la reivindicación 1, mediante un procedimiento según la 
reivindicación 12 y mediante un producto de programa informático según la reivindicación 13. 
 25 
Según la invención, para representar una información estructural sobre un objeto técnico, por ejemplo, un vehículo, 
un edificio, un avión, una máquina, un aparato, un circuito o una instalación, un dispositivo, por ejemplo, un 
dispositivo móvil como p. ej. un teléfono inteligente, con un módulo de identificación, un módulo de modelado, un 
módulo de generación de imágenes, así como con un módulo de proyección. A este respecto, el módulo de 
identificación sirve para identificar el objeto técnico. El módulo de modelado está configurado para proporcionar un 30 
modelo estructural del objeto técnico identificado, así como para determinar específicamente una estructura de 
objeto externamente reconocible del objeto técnico y una información estructural interna asignada espacialmente a 
la estructura de objeto sobre el objeto técnico mediante el modelo estructural. El módulo de generación de imágenes 
sirve para generar una imagen estructural del objeto técnico, para insertar la estructura de objeto en la imagen 
estructural de manera fiel a la proyección, y para insertar la información estructural en la imagen estructural en una 35 
asignación gráfica con la estructura de objeto en un modo de representación del modo de representación de la 
estructura de objeto. Finalmente, el módulo de proyección sirve para proyectar la imagen estructural sobre el objeto 
técnico. 
 
Gracias a la proyección de la imagen estructural, que también contiene información estructural interna, sobre el 40 
objeto técnico, a un usuario del dispositivo según la invención se le puede mostrar directa e intuitivamente en el 
objeto técnico mismo, por ejemplo, donde se oculta una estructura no visible externamente o donde se sitúa un 
punto de partida para un agujero u otra medida técnica. La representación diferente de la estructura de objeto 
externamente reconocible y la información estructural interna facilita la alineación de la proyección y mejora la 
distinción entre las estructuras internas y externas. 45 
 
Formas de realización ventajosas y perfeccionamiento de la invención se especifican en las reivindicaciones 
dependientes. 
 
Según una forma de realización ventajosa de la invención puede estar previsto un módulo de alineación para 50 
detectar si la estructura de objeto proyectada sobre el objeto técnico coincide con una estructura de superficie 
correspondiente del objeto técnico. 
 
De esta manera se puede detectar cuando la proyección está alineada correctamente sobre el objeto técnico y, en 
función de ello, se pueden activar acciones predeterminadas. 55 
 
Además, el módulo de modelado puede estar configurado para determinar una superficie de proyección del objeto 
técnico mediante el modelo estructural. El módulo de generación de imágenes puede generar la imagen estructural 
en función de una forma de la superficie de proyección determinada, de tal manera que la estructura de objeto 
proyectada pueda coincidir con una estructura de superficie correspondiente del objeto técnico en la proyección 60 
sobre el objeto técnico. 
 
La inclusión de la forma de la superficie de proyección generalmente permite que la imagen estructural proyectada 
se rectifique de tal manera que las estructuras de objetos a representar también se reproduzcan fielmente a escala 
incluso con superficies de proyección curvadas. 65 
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Según un perfeccionamiento ventajoso de la invención puede estar previsto un módulo receptor para recibir 
información de estado sobre un estado del objeto técnico asignado espacialmente a la estructura de objeto. El 
módulo receptor puede estar acoplado de forma inalámbrica y/o por cable al objeto técnico. El módulo de 
generación de imágenes puede estar configurado para insertar la información de estado en la imagen estructural en 
asociación gráfica con la estructura de objeto. La información de estado puede comprender, en particular, datos de 5 
sensor de un sensor del objeto técnico. 
 
De esta manera, también se pueden proyectar variables dinámicas, como p. ej. temperatura, presión, etc. del objeto 
técnico. 
 10 
Además, puede estar prevista una cámara para grabar una imagen de cámara del objeto técnico, de un entorno del 
objeto técnico y/o de un entorno del dispositivo. La imagen de la cámara se puede evaluar mediante un módulo de 
procesamiento de imágenes acoplado a la cámara. 
 
En particular, el módulo de procesamiento de imágenes puede estar acoplado al módulo de alineación y estar 15 
configurado para reconocer la coincidencia de la estructura de objeto proyectada sobre el objeto técnico con la 
estructura de superficie correspondiente del objeto técnico mediante la imagen de la cámara. 
 
Esto permite un reconocimiento automático de la alineación correcta de la proyección. 
 20 
Además, el módulo de procesamiento de imágenes puede estar acoplado al módulo de identificación y el módulo de 
identificación puede estar configurado para identificar el objeto técnico mediante la imagen de la cámara. De esta 
manera, por ejemplo, por la cámara se puede grabar una marca colocada en el objeto técnico, como p. ej. una 
marca de código QR, y un código QR que identifica el objeto técnico se puede extraer de la imagen de la cámara. 
 25 
Según un perfeccionamiento ventajoso de la invención, el módulo de proyección y el módulo de generación de 
imágenes pueden estar configurados para proyectar la llamada luz estructurada sobre el objeto técnico. El módulo 
de procesamiento de imágenes puede estar configurado entonces para determinar una posición, una orientación y/o 
una forma de una superficie de proyección del objeto técnico a partir de una imagen de cámara de la luz 
estructurada proyectada. 30 
 
La evaluación de imágenes de cámara de luz estructurada proyectada generalmente permite una medición espacial 
relativamente exacta del objeto técnico. 
 
Según otra forma de realización de la invención, puede estar previsto un módulo de detección de posición para 35 
detectar una posición y/u orientación del objeto técnico con respecto al dispositivo. El módulo de generación de 
imágenes puede generar entonces la imagen estructural en función de la posición y/u orientación detectada del 
objeto técnico. 
 
En particular, el módulo de detección de posición puede estar acoplado al módulo de procesamiento de imágenes y 40 
estar configurado para detectar la posición y/u orientación del objeto técnico mediante la imagen de la cámara. 
 
Además, el módulo de detección de posición puede presentar un sensor de movimiento, sensor de aceleración, 
sensor de posición, sensor de orientación y/o receptor de navegación por satélite para detectar un movimiento, 
posición, orientación y/o posición del dispositivo. El módulo de generación de imágenes puede estar configurado 45 
para seguir la imagen estructural después de detectar una coincidencia de la estructura de objeto proyectada sobre 
el objeto técnico con una estructura de superficie correspondiente del objeto técnico según el movimiento, 
Seguimiento de la posición, orientación y/o posición detectado del dispositivo. En particular, el módulo de 
procesamiento de imágenes puede detectar en este caso el movimiento del dispositivo mediante la determinación 
de un flujo óptico mediante una o varias imágenes de cámara. 50 
 
Por medio del módulo de detección de posición se puede determinar y/o seguir la orientación, el escalado, así como 
un fragmento de imagen a proyectar de la imagen estructural, en función de la posición y/u orientación detectada del 
objeto técnico. 
 55 
Un ejemplo de realización de la invención se explica más en detalle a continuación mediante el dibujo. A este 
respecto muestran respectivamente en representación esquemática 
 
Figura 1 un objeto técnico, así como un dispositivo móvil según la invención para representar información 

estructural sobre este objeto técnico, 60 
 
Figura 2 una imagen estructural del objeto técnico generado por el dispositivo móvil, 
 
Figura 3  una proyección de la imagen estructural sobre el objeto técnico y 
 65 
Figura 4 una ilustración de un seguimiento de esta proyección al mover el dispositivo móvil. 
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En la figura 1 están representados esquemáticamente un dispositivo SP según la invención, implementado como un 
dispositivo móvil, para representar una información estructural sobre un objeto técnico TO y este mismo objeto 
técnico TO. 
 
El objeto técnico TO puede ser, por ejemplo, un vehículo, un avión, un edificio, una máquina, un aparato, un circuito 5 
o una instalación. Preferentemente dispone de un sensor S para detectar datos de sensor SD como información de 
estado sobre el objeto técnico TO. Los datos de sensor SD se pueden referir, por ejemplo, a temperatura, presión, 
nivel de llenado u otras variables dinámicas del objeto técnico TO o ciertas zonas limitadas espacialmente del 
mismo. Los datos de sensor SD se detectan preferentemente por el sensor S en tiempo real. 
 10 
El objeto técnico TO también presenta un transmisor TX para el envío preferentemente inalámbrico de los datos de 
sensor SD, por ejemplo, a través de la llamada interfaz de Bluetooth. Alternativa o adicionalmente, el transmisor TX 
también puede estar configurado para enviar los datos de sensor SD a través de una o varias interfaces cableadas. 
En particular, pueden estar previstas varias interfaces posicionadas de manera diferente en el objeto técnico TO, 
que transmiten datos de sensores diferentes. De esta manera, al seleccionar la interfaz a la que se acopla el 15 
dispositivo móvil SP, un usuario puede restringir los datos de sensor transmitidos. 
 
Una superficie exterior del objeto técnico TO sirve como superficie de proyección POF para una proyección de una 
imagen estructural por el dispositivo móvil SP según la invención sobre el objeto técnico TO. Sobre la superficie de 
proyección POF se sitúan las características de objeto QRM del objeto técnico TO reconocibles externamente, 20 
preferentemente visualmente. En el presente ejemplo de realización están previstas características de objeto 
reconocibles externamente en el objeto técnico TO, p. ej., las denominadas marcas de código QR QRM. Las marcas 
de códigos QR QRM de este tipo también pueden servir ventajosamente al mismo tiempo para identificar el objeto 
técnico TO. 
 25 
El dispositivo móvil SP según la invención presenta un módulo de proyección PM, por ejemplo, un proyector LED o 
un dispositivo de proyección con uno o varios rayos láser desviados. Por ejemplo, un teléfono inteligente equipado 
con un proyector LED se puede usar como el dispositivo móvil SP. 
 
El dispositivo móvil SP también dispone de un módulo de detección de posición PE para detectar una posición y/u 30 
orientación PO del objeto técnico TO en relación con el dispositivo móvil SP. El módulo de detección de posición PE 
a su vez comprende un sensor de movimiento, sensor de aceleración, sensor de ubicación, sensor de orientación, 
receptor de navegación por satélite y/u otro sensor de posición BS para detectar un movimiento, ubicación, 
orientación y/o posición del dispositivo móvil SP. Los sensores de posición BS d este tipo pueden estar 
implementados, por ejemplo, por medio de un giroscopio, sensor Hall o una brújula. 35 
 
El dispositivo móvil SP comprende además una cámara C para grabar una imagen de cámara CI del objeto técnico 
TO, de un entorno del objeto técnico TO y/o de un entorno del dispositivo móvil SP. La cámara C puede ser 
adecuada para grabar imágenes de cámara CI en luz visible, en luz infrarroja y/o en luz ultravioleta. En lugar de o 
además de la cámara, también puede estar previsto un escáner 3D para escanear el objeto técnico TO, el entorno 40 
del objeto técnico TO y/o el entorno del dispositivo móvil SP. Las formas 3D escaneadas de esta manera se pueden 
usar en lugar de o además de la imagen de la cámara CI. El dispositivo móvil SP también presenta un módulo de 
procesamiento de imágenes IPROC acoplado a la cámara C y al módulo de detección de posición PE para evaluar 
la imagen de la cámara CI. De este modo, el módulo de detección de posición PE puede detectar la posición y/u 
orientación relativa PO del objeto técnico TO y el dispositivo móvil SP entre sí mediante la imagen de la cámara CI 45 
del objeto técnico TO evaluada por el módulo de procesamiento de imágenes IPROC, el entorno del objeto técnico 
TO y/o el entorno del dispositivo móvil SP. 
 
Preferentemente, puede estar previsto proyectar la llamada luz estructurada SL sobre el objeto técnico TO por 
medio del módulo de proyección PM. La posición y/u orientación relativa PO, así como una forma de la superficie de 50 
proyección POF se pueden determinar entonces mediante una imagen de cámara de la luz estructurada SL 
proyectada sobre la superficie de proyección POF. La posición y/u orientación relativa PO se transmite desde el 
módulo de detección de posición PE a un módulo de generación de imágenes IGEN. 
 
El dispositivo móvil SP dispone además de un módulo de identificación IDM para identificar el objeto técnico TO, 55 
preferentemente mediante una imagen de cámara CI del objeto técnico TO. En el presente ejemplo de realización, 
las marcas de código QR QRM aplicadas sobre el objeto técnico TO se detectan en la imagen de cámara CI por el 
módulo de procesamiento de imágenes IPROC y se extrae un contenido de datos, es decir, un código QR QR de las 
marcas de código QR QRM y se transmite al módulo de identificación IDM. El módulo de identificación IDM 
determina a partir de ello un identificador de objeto ID unívoco del objeto técnico TO y/o de una zona del objeto 60 
técnico TO asignada a la marca de código QR respectiva. Alternativa o adicionalmente también se pueden detectar 
otras características de objeto del objeto técnico TO mediante la imagen de la cámara CI y usarse para la 
identificación. Si la cámara C es sensible a los rayos infrarrojos o ultravioleta, las marcas invisibles para los 
humanos también se pueden aplicar en el objeto técnico y evaluarse mediante el módulo de procesamiento de 
imágenes IPROC. 65 
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Como alternativa o además de la identificación automática del objeto técnico TO mediante las características de 
objeto QRM, también puede estar prevista la identificación del objeto técnico mediante una entrada del usuario, por 
ejemplo, un tipo de automóvil o un número de habitación. 
 
Según la invención, la parte móvil SP dispone de un módulo de modelado MM, que proporciona un modelo 5 
estructural SM preferentemente tridimensional del objeto técnico TO identificado. El modelo estructural SM del 
objeto técnico TO se puede recibir y procesar por el módulo de modelado MM, por ejemplo por medio de un módulo 
receptor RX. El módulo receptor RX puede recibir el modelo estructural SM, por ejemplo, a través de telefonía móvil, 
WLAN y/o Bluetooth o mediante una interfaz por cable. 
 10 
Gracias al modelo estructural SM se representa una estructura de objeto OS reconocible externamente del objeto 
técnico TO, así como la información estructural interna SI sobre el objeto técnico. El modelo estructural SM contiene 
la estructura de objeto OS y la información estructural SI en una asignación espacial correspondiente al objeto 
técnico real TO. En particular, la información estructural SI se muestra en su posición relativa a las características de 
objeto QRM. La estructura de objeto OS corresponde a estructuras de superficie externamente visibles del objeto 15 
técnico, preferentemente a varias características de objeto estáticas, visualmente bien reconocibles o marcas de 
objeto del objeto técnico TO. Pueden ser, por ejemplo, bordes de puertas, esquinas de puertas, carteles de puertas, 
etc., respectivamente en una asignación espacial fiel a la posición respecto a otras características de objeto del 
objeto técnico TO. En el presente ejemplo de realización, las marcas de código QR QRM se usan en particular con 
esta finalidad. Para ello, las marcas de código QR QRM y su posición respectiva están almacenadas en el objeto 20 
técnico TO en el modelo estructural SM. 
 
La información estructural SI reproduce estructuras internas, preferentemente estructuras del objeto técnico TO no 
reconocibles externamente o solo difícilmente. Esto puede ser, por ejemplo, un trazado de líneas u otras estructuras 
técnicas ocultas por debajo de la superficie del objeto. Estas se representan por el modelo estructural SM en su 25 
asignación espacial con la estructura de objeto OS externamente reconocible. 
 
El módulo de modelado MM determina mediante el modelo estructural SM identificado la estructura de objeto OS, 
así como la información estructural SI y las transmite al módulo de generación de imágenes IGEN. Además, el 
módulo receptor RX recibe los datos de sensor SD de forma inalámbrica desde el transmisor TX del objeto técnico 30 
TO y también transmite los datos de sensor SD al módulo de generación de imágenes IGEN. El modelo estructural 
SM contiene preferentemente información sobre una posición relativa del sensor S en el objeto técnico TO, de modo 
que el módulo de modelado MM puede posicionar los datos de sensor SD espacialmente en relación con la 
estructura de objeto OS y la información estructural SI e igualmente transmite este posicionamiento al módulo de 
generación de imágenes IGEN. 35 
 
El módulo de generación de imágenes IGEN sirve para generar una imagen estructural SIMG y para generar la luz 
estructurada SL. El módulo de generación de imágenes IGEN inserta la estructura de objeto OS, la información 
estructural SI y los datos de sensor SD, que están asignados espacialmente entre sí, respectivamente en una 
asignación gráfica fiel a la proyección correspondiente en la imagen estructural SIMG. A este respecto, la 40 
información estructural SI y los datos del sensor SD se insertan en un modo de representación diferente al modo de 
representación de la estructura de objeto OS. A este respecto, los modos de representación se pueden diferenciar, 
p. ej., respecto a su color, brillo, su contraste, etc. La asignación gráfica dentro de la imagen estructural SIMG se 
ilustra en la figura 1 mediante flechas dobles. El módulo de generación de imágenes IGEN determina una 
orientación, escalado, perspectiva y/o una fragmento de imagen representado de la imagen estructural SIMG según 45 
la posición y/u orientación relativa PO, así como según la forma de la superficie de proyección POF. Esto se realiza 
de tal manera que un contenido de la imagen estructural SIMG puede coincidir con una estructura de superficie 
correspondiente del objeto técnico en la proyección sobre el objeto técnico TO. La inclusión de la forma de superficie 
permite que la imagen estructural SMIG proyectada se rectifique de modo que las estructuras de objetos a 
representar se reproduzcan a escala. 50 
 
La imagen estructural SIMG generada se transmite desde el módulo de generación de imágenes IGEN al módulo de 
proyección PM y se proyecta desde este sobre la superficie de proyección POF del objeto técnico TO. 
 
La proyección de la estructura de objeto OS se hace coincidir con las características de objeto correspondientes a 55 
ello, aquí QRM, de forma manual y/o automática. Si la proyección y las características de objeto reales QRM 
coinciden, la proyección está alineada. Está previsto un módulo de alineación AM para detectar una alineación 
realizada. El módulo de alineación AM está acoplado al módulo de procesamiento de imágenes IPROC y al módulo 
de detección de posición PE. La detección de la alineación se puede detectar automáticamente mediante la imagen 
de la cámara CI del objeto técnico TO y/o manualmente mediante accionamiento de un interruptor o botón. Una 60 
detección semejante de la alineación correcta a menudo se denomina como registro. 
 
La figura 2 muestra una representación esquemática más detallada de la imagen estructural generada SIMG. Las 
imágenes de las marcas del código QR QRM conforme a su posición entre sí y a otras estructuras de objetos 
reconocibles externamente y correspondientes a características de objeto visibles externamente o marcas de objeto 65 
del objeto técnico TO se insertan como la estructura de objeto OS reconocible externamente del objeto técnico TO. 
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Las imágenes de las marcas del código QR QRM están complementadas en arrastre de forma mediante retículas, 
que actúan como estructuras de proyección que facilitan la alineación. 
 
Como información estructural SI está inserta una bisagra externamente invisible en la posición relativa correcta con 
respecto a las marcas de código QR QRM en la imagen estructural SIMG. Adicionalmente está contenida una breve 5 
descripción "¡Corta aquí!" con la flecha correspondiente. Además, como información de estado SD está insertada 
una imagen de un termómetro que ilustra una temperatura en la vecindad de la bisagra junto con una breve 
descripción "¡Caliente!" en la imagen estructural SIMG. La información estructural SI y la información de estado SD 
están representadas, por ejemplo, en un color diferente que las estructuras de objeto OS. 
 10 
La figura 3 ilustra una proyección de la imagen estructural SIMG sobre la superficie de proyección POF del objeto 
técnico TO. Por ejemplo, como la superficie de proyección POF se supone una pared de un edificio o de un avión 
con una puerta T, p. ej., una puerta de una sala de máquinas. La pared presenta a modo de ejemplo tres marcas de 
código QR QRM colocadas, de las que dos se sitúan en un cono de proyección del dispositivo móvil SP indicado por 
una línea de puntos. Mediante las marcas de código QR QRM, el modelo estructural SM o la imagen estructural 15 
SIMG generada a partir de él se pueden alinear en el objeto técnico real TO. Además, las marcas de código QR 
QRM aplicadas permiten la identificación unívoca del objeto técnico TO, así como de la zona espacial alrededor de 
una marca de código QR QRM detectada respectivamente. 
 
El código QR se puede leer de manera sencilla por medio de la cámara CI del dispositivo móvil SP. La posición y/u 20 
orientación relativa PO de las marcas de código QR QRM y del dispositivo móvil SP entre sí también se puede 
determinar mediante la imagen de la cámara CI. Mediante la posición y/u orientación PO determinada, las 
estructuras OS, SI y SD relevantes para la proyección se pueden generar a partir del modelo estructural SM. A este 
respecto se pueden tener en cuenta las distorsiones que resultan de la forma de la superficie de proyección POF 
almacenada en el modelo estructural SM y/o detectada por medio de la luz estructurada SL. La imagen estructural 25 
SIMG generada de esta manera se proyecta por el módulo de proyección PM en la superficie de proyección POF y 
se hace coincidir con la estructura de superficie correspondiente, aquí las marcas de código QR QRM aplicadas. En 
este caso, la retícula proyectada conjuntamente facilita la alineación correcta. 
 
Alternativa o adicionalmente a la alineación en las marcas QRM, también se pueden proyectar otras estructuras de 30 
objetos externamente reconocibles OS del objeto técnico TO. En el presente caso de una puerta T situada en la 
superficie de proyección POF, por ejemplo, un marco de puerta o un letrero de puerta visible externamente se puede 
proyectar como una estructura de objeto OS y hacerse coincidir con el marco de puerta real o el letrero de puerta del 
objeto técnico TO. 
 35 
La orientación de la imagen estructural proyectada SIMG se puede realizar manualmente por el usuario o 
automáticamente mediante la posición y/u orientación relativa PO determinada. En el último caso, la imagen 
estructural SIMG se genera en función de la posición y/u orientación relativa PO, de tal manera que su proyección 
esté alineada con la estructura de superficie correspondiente del objeto técnico TO. Una alineación realizada se 
reconoce por medio del módulo de alineación AM. 40 
 
La proyección le muestra de forma inmediata e intuitiva al usuario del dispositivo móvil SP donde está oculta una 
bisagra no visible externamente y qué hacer con ella en caso de emergencia. Además, se indica que la temperatura 
en el entorno de la bisagra es muy alta. 
 45 
La invención tiene diversas aplicaciones en el rescate, mantenimiento y/o reparación. La superposición de imágenes 
directamente visible visualmente del modelo estructural SM sobre el objeto técnico real TO se puede representar, 
por ejemplo, directamente un punto de partida ideal para un agujero u otra medida técnica. La transferencia 
propensa a errores desde un medio de representación al objeto técnico real se puede evitar de esta manera en 
muchos casos. 50 
 
Después de la orientación o registro realizado de la proyección, esta se puede seguir automáticamente durante el 
movimiento del dispositivo móvil SP. 
 
La figura 4 ilustra un seguimiento semejante. En este caso, el seguimiento se basa en una detección de un 55 
movimiento, ubicación, orientación y/o posición del dispositivo móvil SP después del registro realizado. La detección 
se realiza por medio del sensor de posición BS y/o mediante un flujo óptico, que se determina mediante la 
evaluación una o varias imágenes de cámara CI. Mediante el movimiento, ubicación, orientación y/o posición 
detectados se calcula a tiempo real la alineación relativa del dispositivo móvil SP respecto a la superficie de 
proyección POF y se genera una imagen estructural SIMG2 seguida correspondiente. 60 
 
Se supone que el dispositivo móvil SP se mueve después del registro de la proyección de la imagen estructural 
SIMG, como se indica por una flecha doble. El movimiento se detecta en extensión y dirección mediante el flujo 
óptico de varias imágenes de cámara CI y la posición de la estructura de objeto OS, la información de la estructura 
SI y los datos del sensor SD dentro de la imagen estructural SIMG se desplazan según el movimiento detectado, 65 
como se indica por una flecha doble. De esta manera, se genera y proyecta una imagen estructural nueva y 
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actualizada SIMG2 en tiempo real, que al menos coincide aproximadamente con las características del objeto 
técnico TO. Adicionalmente, mediante el módulo de alineación AM se puede realizar un ajuste fino mediante una 
imagen de cámara CI de la imagen estructural proyectada SIMG2. 
 
De esta manera, después de un registro inicial de la proyección se pueden incluir y compensar automáticamente los 5 
movimientos relativos del dispositivo móvil SP en la proyección, de modo que el usuario pueda mover la proyección 
a lo largo de la superficie de proyección POF mientras conservando una coincidencia. En particular, esto permite un 
trabajo manos libres sin ajustes manuales.   
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REIVINDICACIONES 
 
1. Dispositivo (SP) para representar una información estructural (SI) sobre un objeto técnico (TO), con 
 

a) un módulo de identificación (IDM) para identificar el objeto técnico (TO), 5 
 
b) un módulo de modelado (MM) 
 

- para proporcionar un modelo estructural (SM) del objeto técnico (TO) identificado y 
 10 
- para determinar específicamente una estructura de objeto (OS) reconocible externamente del 
objeto técnico (TO) y una información estructural interna (SI) asignada espacialmente a la estructura 
de objeto (OS) sobre el objeto técnico (TO) mediante el modelo estructural (SM), así como 

 
c) un módulo de generación de imágenes (IGEN) 15 
 

- para generar una imagen estructural (SIMG) del objeto técnico (TO), 
 
- para insertar la estructura de objeto (OS) en la imagen estructural (SIMG) de manera fiel a la 
proyección, así como 20 
 
- para insertar la información estructural (SI) en la imagen estructural (SIMG) en la asignación 
gráfica con la estructura de objeto (OS) en un modo de representación diferente al modo de 
representación de la estructura de objeto (OS), 

 25 
d) un módulo de proyección (PM) para proyectar la imagen estructural (SIMG) sobre el objeto técnico (TO), y 
 
e) un módulo receptor (RX) para recibir datos de sensor (SD) detectados por un sensor (S) del objeto 
técnico (TO) y enviados por el objeto técnico (TO), 
 30 

en donde el módulo de generación de imágenes (IGEN) está configurado para insertar los datos de sensor (SD) en 
la imagen estructural (SIMG) en la asignación gráfica con la estructura de objeto (OS). 
 
2. Dispositivo según la reivindicación 1, caracterizado por un módulo de alineación (AM) para detectar si la 
estructura de objeto (OS) proyectada sobre el objeto técnico (TO) coincide con una estructura de superficie (QRM) 35 
correspondiente del objeto técnico (TO). 
 
3. Dispositivo según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por 
 
que el módulo de modelado (MM) está configurado para determinar una superficie de proyección (POF) del objeto 40 
técnico (TO) mediante el modelo estructural (SM), y que el módulo de generación de imágenes (IGEN) está 
configurado para generar la imagen estructural (SIMG) en función de una forma de la superficie de proyección 
(POF) determinada, de tal manera que la estructura de objeto proyectada (OS) puede coincidir con una estructura 
de superficie (QRM) correspondiente del objeto técnico (TO) en la proyección sobre el objeto técnico (TO). 
 45 
4. Dispositivo según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por 
 
una cámara (C) para grabar una imagen de cámara (CI) del objeto técnico (TO), de un entorno del objeto técnico y/o 
de un entorno del dispositivo (SP), así como 
 50 
un módulo de procesamiento de imágenes (IPRC) acoplado a la cámara (C) para evaluar la imagen de la cámara 
(CI). 
 
5. Dispositivo según las reivindicaciones 2 y 4, caracterizado por que el módulo de alineación (AM) está acoplado 
al módulo de procesamiento de imágenes (IPROC) y el módulo de procesamiento de imágenes (IPROC) está 55 
configurado para reconocer la coincidencia de la estructura de objeto (OS) proyectada sobre el objeto técnico (TO) 
con la estructura de superficie (QRM) correspondiente del objeto técnico (TO) mediante la imagen de la cámara (CI). 
 
6. Dispositivo según la reivindicación 4 o 5, caracterizado por 
 60 
que el módulo de identificación (IDM) está acoplado al módulo de procesamiento de imágenes (IPROC) y está 
configurado para identificar el objeto técnico (TO) mediante la imagen de la cámara (CI). 
 
7. Dispositivo según una de las reivindicaciones 4 a 6, caracterizado por 
 65 
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que el módulo de proyección (PM) y el módulo de generación de imágenes (IGEN) están configurados para 
proyectar luz estructurada (SL) sobre el objeto técnico (TO), y 
 
que el módulo de procesamiento de imágenes (IPROC) está configurado para determinar una posición, una 
orientación y/o una forma de una superficie de proyección (POF) del objeto técnico (TO) a partir de una imagen de 5 
cámara (CI) de la luz estructurada (SL) proyectada. 
 
8. Dispositivo según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por 
 
que está previsto un módulo de detección de posición (PE) para detectar una posición y/u orientación (PO) del 10 
objeto técnico (TO) en relación con el dispositivo (SP), y 
 
que el módulo de generación de imágenes (IGEN) está configurado para generar la imagen estructural (SIMG) en 
función de la posición y/u orientación (PO) detectada del objeto técnico. 
 15 
9. Dispositivo según las reivindicaciones 4 y 8, caracterizado por 
 
que el módulo de detección de posición (PE) está acoplado al módulo de procesamiento de imágenes (IPROC) y 
está configurado para detectar la posición y/u orientación (PO) del objeto técnico (TO) mediante la imagen de la 
cámara (CI). 20 
 
10. Dispositivo según la reivindicación 8 o 9, caracterizada por 
 
que el módulo de detección de posición (PE) presenta un sensor de movimiento, sensor de aceleración, sensor de 
posición, sensor de orientación y/o receptor de navegación por satélite (BS) para detectar un movimiento, posición, 25 
orientación y/o posición del dispositivo (SP), y 
 
que el módulo de generación de imágenes (IGEN) está configurado para seguir la imagen estructural (SIMG) 
después de detectar una coincidencia de la estructura de objeto (OS) proyectada sobre el objeto técnico (TO) con 
una estructura de superficie (QRM) correspondiente del objeto técnico (TO) según el movimiento, Seguimiento de la 30 
posición, orientación y/o posición detectado del dispositivo (SP). 
 
11. Dispositivo según las reivindicaciones 4 y 10, caracterizado por 
 
que el módulo de procesamiento de imágenes (IPROC) está configurado para detectar el movimiento del dispositivo 35 
(SP) gracias a la determinación de un flujo óptico mediante una o varias imágenes de cámara (CI). 
 
12. Procedimiento para representar información estructural (SI) sobre un objeto técnico (TO), en donde 
 

a) el objeto técnico (TO) se identifica por medio de un módulo de identificación (IDM), 40 
 
b) se proporciona un modelo estructural (SM) del objeto técnico identificado (TO), 
 
c) mediante el modelo estructural (SM) 
 45 

- una estructura de objeto (OS) reconocible externamente del objeto técnico (TO) así como 
 
- una información estructural interna (SI) asignada espacialmente a la estructura de objeto (OS) 
sobre el objeto técnico (TO) 

 50 
se determinan respectivamente de forma específica, 
 
d) se genera una imagen estructural (SIMG) del objeto técnico (TO), en donde 
 

- la estructura de objeto (SO) se inserta en la imagen estructural (SIMG) de manera fiel a la 55 
proyección, y 
 
- la información estructural (SI) se inserta en la imagen estructural (SIMG) en una asignación gráfica 
con la estructura de objeto (OS) en un modo de representación diferente al modo de representación 
de la estructura de objeto (OS), 60 

 
e) la imagen estructural (SIMG) se proyecta de tal manera que la estructura de objeto (OS) proyectada 
puede coincidir con una estructura de superficie (QRM) correspondiente del objeto técnico (TO) en la 
proyección sobre el objeto técnico (TO), y en donde 

 65 
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f) los datos de sensor (SD) detectados por un sensor (S) del objeto técnico (TO) y enviados por el objeto 
técnico (TO) se reciben, y los datos del sensor (SD) se insertan en la imagen estructural en asociación 
gráfica con la estructura de objeto. 

 
13. Producto de programa informático para representar información estructural (SI) sobre un objeto técnico (TO), que 5 
comprende comandos que, al ejecutar el programa por un ordenador, llevan a este a ejecutar un procedimiento 
según la reivindicación 12. 
   

E15791532
28-01-2020ES 2 770 076 T3

 



11 

   

E15791532
28-01-2020ES 2 770 076 T3

 



12 

 

E15791532
28-01-2020ES 2 770 076 T3

 



13 

 

E15791532
28-01-2020ES 2 770 076 T3

 


	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

