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DESCRIPCIÓN

Plataforma para la toma de imágenes aéreas.
Objeto de la invención

La presente invención está dirigida a una platafor-
ma que, acoplada a un medio de elevación como un
globo, zeppelín o similar, permite obtener imágenes
aéreas del terreno para su uso en sectores como la ar-
quitectura o la ingeniería.
Antecedentes de la invención

La fotogrametría aérea ha sido durante décadas
una tecnología altamente especializada y efectiva en
la generación de cartografía y productos derivados y,
en la misma medida, ha sido una tecnología altamente
cerrada, no sólo al gran público sino también a otras
disciplinas o sectores. La progresiva digitalización de
la disciplina, sin embargo, ha permitido una progresi-
va apertura de la misma a disciplinas afines y a otras
comunidades científico-tecnológicas (arquitectos, in-
genieros, etc.).

Ya desde comienzos de la Primera Guerra Mun-
dial se emplean imágenes aéreas con fines métricos,
constituyendo una tecnología altamente eficaz y es-
pecializada para la generación de la cartografía de la
superficie terrestre. En esta época las imágenes se to-
maban desde aviones utilizando cámaras analógicas.
Posteriormente, la llegada de los ordenadores desa-
ta la consolidación del enfoque digital, especialmen-
te la flexibilización y divergencia de la Fotogrametría
en cuanto a instrumental, métodos y disciplinas. Sin
embargo, subsisten dos inconvenientes fundamenta-
les, por un lado las molestias y el coste de la necesi-
dad de emplear un avión, helicóptero o similar para
la adquisición de imágenes con eje de toma vertical.
En segundo lugar, aún empleando aviones o helicóp-
teros, se mantiene la imposibilidad de volar por deba-
jo de una determinada altura, y por consiguiente no
se pueden conseguir las escalas y grados de precisión
necesarios en sectores como la arquitectura y la inge-
niería.
Descripción de la invención

La presente invención describe una plataforma pa-
ra la toma de imágenes aéreas que se acopla a un me-
dio de elevación. El medio de elevación, en el presente
documento, puede ser un globo, zeppelín, cometa, ul-
traligero, helicóptero, avioneta, y en general cualquier
medio que permita elevar la plataforma hasta una al-
tura adecuada para la toma de las imágenes.

Una ventaja de la invención es que está dotada de
sistemas que garantizan la estabilidad ante los balan-
ceos o giros que, de forma natural, realiza un medio
de elevación suspendido en el aire.

Además, el material del que está hecha la plata-
forma no debe ser excesivamente pesado, ya que la
fuerza ascensional de, por ejemplo, un zeppelín pe-
queño adecuado para este cometido, no supera los 5
Kg. De peso. Por tanto, se debe tratar de que todos y
cada uno de los componentes que forman parte de la
plataforma sean ligeros, más teniendo en cuenta que
el mayor peso a sustentar será la cámara digital.

Por tanto, se describe una plataforma para la to-
ma de imágenes aéreas que comprende los siguientes
elementos:

1) Un chasis, acoplado a un soporte de fijación a
un medio de elevación a través de un primer servomo-
tor de eje vertical, comprendiendo el chasis una pieza
superior y una base basculante acopladas entre sí a
través de un segundo servomotor de eje horizontal, y

donde dicha base basculante comprende un medio de
fijación para el acoplamiento de una cámara digital.

2) Un primer giróscopo solidario a la pieza supe-
rior y conectado al primer servomotor de eje vertical,
y un segundo giróscopo solidario a la base basculante
y conectado al segundo servomotor de eje horizontal,
que accionan los servomotores para contrarrestar los
movimientos naturales del medio de elevación trans-
mitidos a la plataforma.

3) Un medio de localización, que almacena infor-
mación acerca de la ubicación de la estructura en cada
momento;

4) Un primer medio de comunicación, que permite
que un usuario en tierra accione los servomotores para
orientar la base basculante hacia una zona de interés.

5) Un segundo medio de comunicación, que per-
mite que el usuario en tierra se comunique con la cá-
mara digital para tomar imágenes de la zona de inte-
rés.

El medio de localización de la invención puede ser
un dispositivo GPS, Glonass o Galileo.

El segundo medio de comunicación de la presente
invención puede ser un disparador por infrarrojos.

La invención puede incorporar adicionalmente
una microcámara de vídeo que transmite en tiempo
real imágenes de la zona de interés hacia la que está
orientada la cámara.
Descripción de los dibujos

Para complementar la descripción que se está rea-
lizando y con objeto de ayudar a una mejor compren-
sión de las características de la invención, de acuerdo
con un ejemplo preferente de realización práctica de
la misma, se acompaña como parte integrante de di-
cha descripción, un juego de dibujos en donde con
carácter ilustrativo y no limitativo, se ha representado
lo siguiente:

Figura 1.- Muestra una vista en perspectiva de la
plataforma de la invención.
Realización preferente de la invención

Se describe a continuación una realización parti-
cular de la invención que se describe haciendo refe-
rencia a la figura adjunta.

La plataforma para la toma de imágenes aéreas de
la invención comprende un chasis (1), acoplado a un
soporte (2) de fijación a un medio de elevación a tra-
vés de un primer servomotor (3) de eje vertical, com-
prendiendo el chasis (1) una pieza superior (4) y una
base basculante (5) acopladas entre sí a través de un
segundo servomotor (6) de eje horizontal, y donde di-
cha base basculante (5) comprende un medio de fija-
ción para el acoplamiento de una cámara digital (8).
El diseño del medio de fijación se ha desarrollado de
forma que permita la incorporación de cualquier mo-
delo de cámara digital (8) existente en el mercado.

Otros elementos fundamentales de la invención
son un primer giróscopo solidario a la pieza superior
(4) y conectado al primer servomotor (3) de eje verti-
cal, y un segundo giróscopo solidario a la base bascu-
lante (5) y conectado al segundo servomotor (6) de eje
horizontal, que accionan los servomotores (3, 6) para
contrarrestar los movimientos naturales del medio de
elevación transmitidos a la plataforma.

La invención incorpora adicionalmente un medio
de localización (11), que almacena información acer-
ca de la ubicación del chasis (1) en cada momento, así
como incorpora también un primer medio de comuni-
cación (no representado), que permite que un usuario
en tierra accione los servomotores (3, 6) para orien-
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ES 2 357 743 A1 4

tar la base basculante (5) hacia una zona de interés,
e incorpora finalmente un segundo medio de comu-
nicación (13), que permite que el usuario en tierra se
comunique con la cámara digital (8) para tomar imá-
genes de la zona de interés.

El chasis (1) de la invención está fabricado de ma-
nera preferente de fibra de carbono, debido a que es
un material que posee propiedades mecánicas en gra-
do suficiente y a que presenta la ventaja de tener un
peso reducido, lo cual es una condición muy impor-
tante para la viabilidad de la invención.

Existe la posibilidad de emplear como medio de
localización (11) un dispositivo GPS, Glonass o Gali-
leo. El dispositivo utilizado como medio de localiza-
ción (11) puede incorporar la función “data logger”, la
cual permite un registro continuo del posicionamien-
to global del conjunto para facilitar la georreferencia-
ción de las imágenes (geo-tagging). Otra función que
puede incorporar el medio de localización (11) es la
de asistencia al disparo de la cámara digital (8) me-
diante la emisión de una señal acústica que informa
a un operador de la cámara digital (8) de la entrada
en una zona pre-establecida óptima para efectuar el
disparo.

La función del segundo medio de comunicación
(13) de la presente invención puede ser realizada por
un disparador por infrarrojos. En este caso, el dispara-
dor se compone de un cable con un terminal estándar
de RC en uno de sus extremos y de un LED infrarrojo
en el otro. Un pequeño microcircuito integrado sol-
dado en el propio cable se encarga de la modulación

de la señal de disparo, que es característica de cada
modelo de cámara digital (8).

La invención puede incorporar adicionalmente
una microcámara de vídeo que transmite en tiempo
real imágenes de la zona de interés hacia la que está
orientada la cámara digital (8).

La plataforma de la invención puede incorporar un
tercer servomotor (14) de eje horizontal equivalente al
segundo servomotor (6) de eje horizontal.

El giro del segundo servomotor (6) es sincrónico
y contrapuesto al giro del tercer servomotor (14), con
el fin de aumentar el par de giro y evitar el esfuer-
zo de torsión que provocaría el uso de únicamente el
segundo servomotor (6).

La acción remota sobre los servomotores (3, 6, 14)
y el envío de la señal de vídeo a un controlador requie-
ren la incorporación a bordo de sistemas de transmi-
sión. Uno de ellos será un receptor-controlador dota-
do de varios canales destinado a enviar y recibir las se-
ñales de acción sobre los servomotores (3, 6, 14) y los
giróscopos. Otro receptor-controlador será un trans-
misor de señal de televisión de baja potencia capaz de
emitir en frecuencia libre la imagen captada por la vi-
deocámara con un alcance de aproximadamente 800
metros.

La invención requiere dos sistemas de alimenta-
ción separados. Esto representa un cierto aumento de
peso en el conjunto pero resulta necesario. Se utili-
zan baterías recargables estándar de Li-polímero de
dos elementos, por su fácil adquisición y su adecuado
peso y tamaño.
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REIVINDICACIONES

1. Plataforma para la toma de imágenes aéreas,
caracterizada porque comprende los siguientes ele-
mentos:

un chasis (1), acoplado a un soporte (2) de fijación
a un medio de elevación a través de un primer servo-
motor (3) de eje vertical, comprendiendo el chasis (1)
una pieza superior (4) y una base basculante (5) aco-
pladas entre sí a través de un segundo servomotor (6)
de eje horizontal, y donde dicha base basculante (5)
comprende un medio de fijación para el acoplamiento
de una cámara digital (8);

un primer giróscopo solidario a la pieza superior
(4) y conectado al primer servomotor (3) de eje verti-
cal, y un segundo giróscopo solidario a la base bascu-
lante (5) y conectado al segundo servomotor (6) de eje
horizontal, que accionan los servomotores (3, 6) para
contrarrestar los movimientos naturales del medio de
elevación transmitidos a la plataforma;

un medio de localización (11), que almacena in-
formación acerca de la ubicación de la estructura en
cada momento;

un primer medio de comunicación, que permite
que un usuario en tierra accione los servomotores (3,
6) para orientar la base basculante (5) hacia una zona
de interés;

un segundo medio de comunicación (13), que per-
mite que el usuario en tierra se comunique con la cá-
mara digital (8) para tomar imágenes de la zona de
interés.

2. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 1,
caracterizada porque el chasis (1) está hecho de fibra
de carbono.

3. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 1,
caracterizada porque el medio de localización (11)
es un dispositivo GPS, Glonass o Galileo.

4. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 3,
caracterizada porque el medio de localización (11)
incorpora una función “data logger”, la cual permite
un registro continuo del posicionamiento global del
conjunto para facilitar la georreferenciación de las
imágenes (geo-tagging).

5. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 3,
caracterizada porque el medio de localización (11)
incorpora una función de asistencia al disparo de la
cámara digital (8) mediante la emisión de una señal
acústica que informa a un operador de la cámara digi-
tal (8) de la entrada en una zona pre-establecida ópti-
ma para efectuar un disparo.

6. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 1,
caracterizada porque el segundo medio de comuni-
cación (13) es un disparador por infrarrojos.

7. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 1,
caracterizada porque además comprende una micro-
cámara de vídeo que transmite en tiempo real imáge-
nes de la zona de interés hacia la que está orientada la
cámara digital (8).

8. Plataforma de acuerdo con la reivindicación 1,
caracterizada porque incorpora adicionalmente un
tercer servomotor (14) de eje horizontal equivalente
al segundo servomotor (6) de eje horizontal, donde el
giro del segundo servomotor (6) es sincrónico y con-
trapuesto al giro del tercer servomotor (13), con el fin
de aumentar el par de giro y evitar el esfuerzo de tor-
sión que provocaría el uso de únicamente el segundo
servomotor (6).
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OPINIÓN ESCRITA 

 

Nº de solicitud: 200803219 
  
  

1. Documentos considerados.- 
 
A continuación se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideración para la 
realización de esta opinión. 
 

Documento Número Publicación o Identificación Fecha Publicación 
D01 US 5752088  A (DESSELLE ALEX S) 12.05.1998 
D02 US 4752791  A (ALLRED CHARLES N) 21.06.1988 
D03 US 5793541  A (CATTAN GILLES et al.) 11.08.1998 
D04 FR 2681957  A1 (SHINMAYWA IND LTD) 02.04.1993 

 
2. Declaración motivada según los artículos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecución de la Ley 11/1986, de 20 de 
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaración 
 
El documento D1 puede considerarse como el representante del estado de la técnica más cercano ya que en este 
documento confluyen la mayoría de las características técnicas reivindicadas. 
Contraste de la solicitud con el documento D1 
Reivindicaciones independientes: Reivindicación 1 
Plataforma para la toma de imágenes aéreas (ver Columna 1, líneas 4-7 de D1), que comprende los siguientes elementos:  
*un chasis (ver referencia 301 y contorno 303 en la figura 2), acoplado a un soporte de fijación a un medio de elevación 
(propulsor 310 en la figura 2) a través de un *primer servomotor (309 es un motor que acciona el propulsor 310 
verticalmente con el eje 308 acoplado a la base basculante 301) de eje vertical, comprendiendo el chasis una pieza superior 
y una base basculante (léase en la Columna 2, líneas 7-9) acopladas entre sí a través de un *segundo servomotor de eje 
horizontal (la pieza 318 es el worm gear y el motor que actúa 320 sobre 318 sería el servomotor de eje horizontal), y donde 
dicha base  
basculante (Columna 2, líneas 7-9) comprende un medio de fijación para el acoplamiento de una cámara digital (ver 
referencia 402 y leer la Columna 5, línea 7-22);  
*un primer giróscopo solidario a la pieza superior (el giróscopo 411 de la figura 2 controla a la cámara vertical y 
horizontalmente, indirectamente controla a los servomotores de eje vertical y horizontal) y conectado al *primer servomotor 
(309 es un motor que acciona el propulsor 310 verticalmente con el eje 308 acoplado a la base basculante 301) de eje 
vertical, y un  
*segundo giróscopo (esto se describe en la Columna 3, líneas 59- 67; Columna 4, líneas 1-46, Columna 5, línea 37-48; 
Columna 7, líneas 1,2 del documento D1) solidario a la *base basculante (Columna 2, líneas 7-9) y conectado al *segundo 
servomotor de eje horizontal (la pieza 318 es el worm gear y el motor que actúa 320 sobre 318 sería el servomotor de eje 
horizontal), que accionan los servomotores para contrarrestar los movimientos naturales del medio de elevación transmitidos 
a la plataforma (columna 2, líneas 12-14);  
*un medio de localización (Columna 7,19-24 y Columna 7,19-24), que almacena información acerca de la ubicación de la 
estructura en cada momento (Columna 7, líneas 3-7);  
*un primer medio de comunicación, que permite que un usuario en tierra accione los servomotores (Columna 2, líneas 9-12; 
Columna 5, línea 7-23; Columna 6, líneas 30-35) para orientar la base basculante (Columna 2, líneas 7-9) hacia una zona de 
interés;  
*un segundo medio de comunicación (leer Columna 6, líneas 30-35), que permite que el usuario en tierra se comunique con 
la cámara digital (referencia 407 cámara digital) para tomar imágenes de la zona de interés. 
Por tanto la reivindicación 1 no es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) al ser afectada por D1 
Reivindicaciones dependientes: 
Reivindicaciones 2-8 
Plataforma donde el chasis (1) está hecho de fibra de carbono (leer en Columna 3, línea 9-14). 
La reivindicación 2, por tanto, no tiene novedad (Art. 6.1 LP 11/1986). 
Plataforma en el que el medio de localización (11) es un dispositivo GPS, Glonass o Galileo (obsérvese en la Columna 7,19-
24)  
La reivindicación 3, tampoco tiene novedad (Art. 6.1 LP 11/1986). 
Plataforma en el que el medio de localización (11) incorpora una función “data logger”, la cual permite un registro continuo 
del posicionamiento global del conjunto para facilitar la georreferenciación de las imágenes (geo-tagging). Se puede suponer 
que guarda la posición en memoria, es lo mínimo para poder controlar la posición.  
No tiene Actividad inventiva (Art. 8.1 LP 11/1986) esta reivindicación 4. 
Plataforma en el que el medio de localización (11) incorpora una función de asistencia al disparo de la cámara digital 
mediante la emisión de una señal acústica que informa a un operador de la cámara digital (léase en la Columna 6, líneas 30-
35) de la entrada en una zona pre-establecida óptima para efectuar un disparo. 
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Tampoco es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) la reivindicación 5. 
Plataforma donde el segundo medio de comunicación (13) es un disparador por infrarrojos, (ver en Columna 2, líneas 9-12; 
Columna 5, línea 7-23; Columna 6, líneas 30-35) 
No es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) la reivindicación 6. 
Plataforma que además comprende una microcámara de vídeo que transmite en tiempo real imágenes de la zona de interés 
hacia la que está orientada la cámara digital (mirar en Columna 7, líneas 11-16). 
Tampoco es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) la reivindicación 7. 
Plataforma donde se incorpora adicionalmente un tercer servomotor (14) de eje horizontal equivalente al segundo servomotor 
(6) de eje horizontal, donde el giro del segundo servomotor (6) es sincrónico y contrapuesto al giro del tercer servomotor (13), 
con el fin de aumentar el par de giro y evitar el esfuerzo de torsión que provocaría el uso de únicamente el segundo 
servomotor (6). 
En el documento D01, ni en ninguno de los otros, el giro del servomotor no es sincrónico ni contrapuesto al giro del otro 
servomotor.  
Por tanto esta reivindicación 8 sí es nueva (Art. 6.1 LP 11/1986) y tiene actividad inventiva (Art. 8.1 LP 11/1986).  
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