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@Resumen:

Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecanicos mediante la monitorizacion
del movimiento de una parte del cuerpo humano.

La presente invencién comprende dos bloques
l6gicos, fisicamente separados o no, uno de ellos
capta los movimientos del usuario a través de un
sensor (3), los interpreta, y se los transmite al
segundo, bloque de interaccién con el sistema a
controlar, que, utilizando alguna interfaz del sistema a
controlar, convierte la informacién procedente bloque
de captacion de movimiento en comandos de control.
El dispositivo objeto de la invencion permite utilizar
métodos de entrada alternativos a los tradicionales en
cada sistema a controlar, como pulsadores, palancas
o teclados, por lo que estéa indicado para los casos en
los que el usuario tiene restringido el uso de las
extremidades. Entre los sistemas propuestos como
ejemplo de interaccion se encuentran un ordenador,
una silla de ruedas motorizada y una instalacion
domdtica.
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Aviso:

Se puede realizar consulta prevista por el art. 37.3.8 LP.
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DESCRIPCION

Dispositivo de control accesible de sistemas elec-
trénicos y mecdnicos mediante la monitorizacién del
movimiento de una parte del cuerpo humano.

Sector de la técnica

La presente invencién se enmarca en el sector de
la interaccién humano-maquina. Puesto que esta es-
pecialmente indicado para personas que tienen limita-
cién motora en alguna de las extremidades, tiene una
fuerte relacion con el campo de la accesibilidad.
Estado de la técnica

Tradicionalmente los sistemas electrénicos y me-
cénicos han sido disefiados para ser controlados me-
diante el uso de las extremidades del cuerpo, princi-
palmente las superiores. En concreto, generalmente se
proponen interfaces de control basados en la actua-
cién sobre pulsadores, teclas, palancas y pedales.

En general, cada sistema tiene asociado uno o va-
rios interfaces que se han convertido en su estandar
de facto. Sin embargo, en ocasiones estas interfaces
no son la forma idénea de controlar el sistema para
el que han sido disefiadas, ya sea porque un método
alternativo mejoraria la usabilidad o por alguna limi-
tacion del usuario.

Se han propuesto interfaces alternativas para mu-
chos sistemas electrénicos y mecanicos.

Los documentos W0O03/041004 A2 y US5367315
A describen sistemas para controlar el movimiento
del ratén del ordenador mediante movimientos de la
cabeza basados en radiacién y recepcién infrarroja.
Estos dispositivos necesitan tener visibilidad directa
entre emisor y receptor de la sefial infrarroja, y no
sustituyen la funcionalidad del teclado.

El documento GB2345538 A describe un sistema
basado en reconocimiento 6ptico de movimiento a pa-
rir de una cdmara para controlar un ordenador. Este
dispositivo tampoco contempla una interaccién com-
pleja con el sistema y necesita de visibilidad directa
con el ordenador.

El documento GB2415486 A 'y WO01/18781 Al
describen sistemas para controlar o un ordenador o un
vehiculo a partir del movimiento en XY de un miem-
bro del cuerpo del usuario. Estos dispositivos no per-
miten una interaccién mas compleja con el sistema a
controlar a partir de las entradas de sensado de mo-
vimiento, que si es contemplada en la presente inven-
cién mediante el bloque de interaccién con el sistema.

Otros documentos refieren invenciones menos
proximas en su funcionamiento o finalidad.

El documento US2009/0046056 A1l describe un
dispositivo cuyo objeto es capturar los movimientos
y la posicién del cuerpo de una persona con el fin de
que ésta pueda manejar una simulacién de ordenador.
Dicho dispositivo requiere controlar la posicién (sen-
tado, de pie) y la orientacion (norte, sur,...) del usua-
rio, para lo que ademds de un acelerémetro requiere
al menos de un magnetémetro, no permitiendo la de-
teccién automatica de la posicién y el movimiento del
usuario.

El documento US2008/0136681 propone un mé-
todo para introducir caracteres en un ordenador me-
diante movimientos de la cabeza a través de un tecla-
do virtual. También en este caso, entre otras limitacio-
nes, el sensor en la cabeza del usuario debe colocarse
de una forma determinada, no contemplando una ca-
libracién automatica.

El documento US2008/0167805 A1l describe un
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sistema para corregir los errores acumulados en un
sistema de seguimiento, requiriendo en todos los ca-
sos la emision de una determinada sefial (radiofre-
cuencia, infrarroja, ...) y la recepcion de la misma por
parte de un dispositivo.

Los actuales interfaces de sistemas electrénicos,
en general, tienen el inconveniente de estar definidas
para una parte concreta del cuerpo humano, en la ma-
yoria de los casos las extremidades superiores.

La posibilidad de poder controlar un sistema con
distintas partes del cuerpo constituye una ventaja en
términos de accesibilidad.

Gran cantidad de los métodos alternativos de con-
trol propuestos requieren de un posicionamiento con-
creto del usuario, lo que limita la capacidad de con-
trol. Por ejemplo, los sistemas de control de PC ba-
sados en infrarrojos o en el seguimiento de la cabeza
requieren que el usuario se encuentre enfrente del re-
ceptor o de la cdmara. Este tipo de métodos de con-
trol, que necesitan visibilidad directa, no podrian ser
usados en sistemas tales como una silla de ruedas o el
control domético de una vivienda.

Ademas, en el contexto del control de un ordena-
dor, los métodos existentes se limitan a reproducir el
comportamiento de un ratén convencional. No tienen
en cuenta que el otro dispositivo de entrada tradicio-
nal, el teclado, permite un control del sistema mucho
mds complejo y sofisticado, que va més alld de la me-
ra insercion de texto.

Muchos de estos interfaces requieren ademds el
uso de entornos software, en general sobre micropro-
cesador, por lo que su uso quedaria restringido al or-
denador o a sistemas controlados por éste.

La presente invencién describe un método para
controlar sistemas electronicos y mecanicos median-
te la monitorizacién del movimiento de una parte del
cuerpo humano. Un sistema de control basado en la
monitorizacién de una parte del cuerpo mediante sen-
sores de movimiento no tendria las limitaciones an-
tes descritas: puede utilizarse de forma alejada y sin
visibilidad directa, y puede ser implementado en un
mddulo independiente a un ordenador. Ademds, en el
caso de interfaces de control del ordenador, la imple-
mentacién de un sistema que reprodujese la funciona-
lidad tanto de un ratén como de un teclado, permitiria
un control mucho més eficiente y fluido del ordena-
dor.

Descripcion detallada de la invencion

El presente invento presenta una solucién novedo-
sa para ser utilizada como interfaz de control en siste-
mas electrénicos y mecdnicos.

El dispositivo se divide en dos bloques 16gicos que
pueden o no estar fisicamente separados entre si: un
bloque de captacién de movimiento y un bloque de
interaccién con el sistema.

Este dispositivo mejora los sistemas existentes
desde una solucién comparativamente muy econdémi-
ca. El usuario de esta invencién consigue una serie de
funciones avanzadas, un manejo de los sistemas mas
fluido y eficiente y mayor libertad de actuacidn sobre
los mismos.

Ya que este invento puede adaptarse a distintas
partes del cuerpo, tales como la cabeza, la pierna o el
antebrazo, permite su uso por personas con una disca-
pacidad motora grave, cuya unica posibilidad de in-
teraccion es el movimiento de una parte del cuerpo
alternativa a la que tradicionalmente se usa.

De forma general, la interfaz que se propone es
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compatible con los sistemas preexistentes. Para cada
caso implementa el protocolo de actuacién correspon-
diente o es adaptado mediante una pasarela de integra-
cién. La comunicacion del dispositivo con el sistema
se puede realizar de forma cableada o de forma ina-
ldmbrica.

Este invento realiza una calibracion para adaptarse
a los movimientos especificos del usuario, con el ob-
jetivo de universalizar el dispositivo. Asi, permite fil-
trar movimientos involuntarios o espasticos y permite
calibrar los puntos de reposo del dispositivo y defi-
nir la cantidad de movimiento en cada sentido. Esta
calibracién es dindmica, por lo que el sistema puede
reconfigurarse para adaptarse a nuevas circunstancias
mientras estd siendo usado.

Este invento puede usarse como interfaz de usua-
rio con el ordenador. En ese caso, el dispositivo cons-
tituye un dispositivo de interfaz humana que se comu-
nica con el ordenador por uno de sus puertos de en-
trada, funcionando como un periférico que capta los
movimientos de la persona usuaria y los traduce en
desplazamientos y clicks de ratén y desplazamientos
y pulsaciones de teclado.

El dispositivo permite la interaccién completa con
el ordenador, sustituyendo por completo tanto las fun-
ciones del ratén como la del teclado, sin necesidad de
dispositivos adicionales, aunque estd preparado para
funcionar con pulsadores comerciales y otros disposi-
tivos adicionales.

Este invento permite el manejo del ordenador tan-
to con desplazamientos del cursor como con despla-
zamientos propios de teclado (flechas del teclado), asi
como la utilizacién de comandos propios de la utili-
zacion de combinaciones en el teclado. Ademas, per-
mite la entrada de texto. El paso entre estas opciones
(desplazamiento del ratén, desplazamiento del tecla-
do, entrada de texto) puede ser automadtico o puede
activarse explicitamente.

Las dos opciones anteriores permiten optimizar la
funcionalidad del dispositivo de entrada (ratén o te-
clado), ya que particularizan las acciones del usuario
segun las necesidades mds frecuentes dentro de cada
contexto.

Por otro lado, el invento puede utilizarse como in-
terfaz de control de otro tipo de sistemas, que pueden
0 no estar basados en microprocesador, tales como
una silla motorizada o la instalaciéon domética de una
casa. En estos sistemas, al igual que en el caso del or-
denador, el dispositivo puede contar también con apli-
caciones especificas en cada caso que permitan conse-
guir una funcionalidad completa de los mismos, sien-
do implementados en el bloque 16gico de interaccién
con el sistema.

Descripcion de los dibujos

Con objeto de ayudar a una mejor comprensién de
la presente descripcion, y de acuerdo con un ejemplo
preferente de realizacién prictica de la invencidn, se
adjuntan las siguientes figuras, cuyo carécter es ilus-
trativo y no limitativo:

Figura 1. Arquitectura del sistema: dispositivo ob-
jeto de la invencién (1); el bloque de captacién de mo-
vimiento (2), que comprende el sensor de movimien-
tos (3) del usuario (12), el médulo de comunicacién
(5) con el bloque de interaccién con el sistema (7) y
moédulo de lectura e interpretacion del sensor (6); el
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bloque de interaccién con el sistema (7), que com-
prende un médulo de comunicacién (8) con el bloque
(2), un médulo de comunicacién con el sistema a con-
trolar (9) y el médulo de control (11) que implemen-
ta las funcionalidades del dispositivo, interpretando la
lectura del bloque de captacién de movimiento (2) y
la transaccion de comandos con el sistema a controlar
(13). Alternativamente, como es el caso de la realiza-
cioén representada, cada bloque (2) y (7) puede incluir
una fuente de alimentacién propia (4) y (10).

Figura 2. Posible implementacién no limitativa del
sistema en la que el dispositivo (1) capta el movimien-
to de la cabeza del usuario (12).

Figura 3. Posible implementacidn en la que el sis-
tema a controlar (13) es un ordenador que el disposi-
tivo (1) permite controlar el ordenador (14) mediante
movimientos de la cabeza del usuario (12).

Figura 4. Posible implementacidn en la que el sis-
tema a controlar (13) es un ordenador que el disposi-
tivo (1) permite controlar el ordenador (14) mediante
movimientos del antebrazo del usuario (12).

Figura 5. Posible implementacidn en la que el sis-
tema a controlar (13) por el dispositivo (1) es un siste-
ma de domética. El dispositivo (1), usando como pa-
sarela un ordenador (14) o un sistema especifico (15),
accede al control de elementos del sistema domotico
como iluminacién (16), teléfono (17), audiovisuales
(18, 19), u otros elementos (20).

Figura 6. Posible implementacidn en la que el sis-
tema a controlar (13) por el dispositivo (1) es una silla
de ruedas motorizada.

Modos de realizacion de la invencién

A continuacion se describen cudles son los modos
de realizacién de la presente invencién de modo no
limitativo.

Los bloques del dispositivo pueden implementar-
se fisicamente unidos o separados.

El bloque de captaciéon de movimiento (2) com-
prende un sensor de movimiento (3) que no requiere
de visibilidad directa, tal como un acelerémetro.

El bloque de interaccion con el sistema (7) com-
prende un médulo de control (11) que puede imple-
mentarse mediante un microcontrolador, un micro-
procesador, una l6gica de control programable o si-
milar.

La comunicacién entre ambos bloques (2) y (7) se
realiza a través de los médulos de comunicacién (5)
y (8), a través de protocolos estandares o propietarios
de forma cableada o inaldmbrica. Por su parte, la co-
municacién con el sistema a controlar (13) se realiza
a través de puertos USB o RS-232, Bluetooth, WiFi o
algiin contacto mecanico.

La alimentacién de los dos bloques (2) y (7) del
sistema (1) depende de la configuracién, cableada o
no, de ambos (2) y (7). Si el dispositivo (1) al com-
pleto tiene una conexidén directa con el sistema a con-
trolar (13), puede obtener alimentacién eléctrica del
propio sistema (13). Ejemplo de esto es el caso en el
que la comunicacién sea con un ordenador a través
de un puerto USB, que podria asi mismo alimentar el
dispositivo (1). En el caso de que los bloques (2) y (7)
se encuentren fisicamente separados, los mismos (2) y
(7) requeriran una fuente alimentacién auténoma (4)

y (10).
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecdnicos mediante la monitorizacién
del movimiento de una parte del cuerpo humano ca-
racterizado porque se adapta a distintas partes del
cuerpo (cabeza, pierna, antebrazo, ...), simula el com-
portamiento de un ratén y un teclado convencionales,
y comprende dos bloques 16gicos:

a. Bloque de captaciéon de movimiento (2),
que comprende un sensor de movimiento
(3) que consiste en un acelerémetro, por
lo que no se requiere visibilidad directa
entre el dispositivo de control (1) y el sis-
tema a controlar (13); un médulo de lec-
tura e interpretacion de los datos de movi-
miento (6); y un médulo de comunicacién
(5) con el bloque (7);

b. Bloque de interaccién con el sistema a
controlar (7), que comprende un médu-
lo de control (11) que gestiona la calibra-
ci6én automadtica y dindmica del dispositi-
vo, un médulo de comunicacion (8) con el
bloque (2), y un médulo de comunicacién
con el sistema a controlar (9).

2. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecanicos mediante la monitorizacién
del movimiento de una parte del cuerpo humano se-
gln la reivindicacién anterior caracterizado porque
el médulo de control (11) se implementa mediante un
microcontrolador, un microprocesador, una logica de
control programable o similar.

3. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecanicos mediante la monitorizacién
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del movimiento de una parte del cuerpo humano se-
gin la reivindicacion anterior caracterizado porque
la comunicacién entre los bloques (2) y (7), que se
realiza a través de los médulos de comunicacién (5)
y (8), se realiza a través de protocolos estandares o
propietarios, de forma cableada o inaldmbrica, com-
patibles con sistemas preexistentes.

4. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecdnicos mediante la monitorizacién
del movimiento de una parte del cuerpo humano se-
glin la reivindicacién anterior caracterizado porque
la comunicacién con el sistema a controlar (13) se rea-
liza de forma cableada o de forma inaldmbrica.

5. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecanicos mediante la monitorizacién
del movimiento de una parte del cuerpo humano se-
gin la reivindicacion anterior caracterizado porque
la comunicacion con el sistema a controlar (13) se
realiza a través de puertos USB o RS-232, Bluetooth,
WiFi o algtin contacto mecénico.

6. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecanicos mediante la monitorizacién
del movimiento de una parte del cuerpo humano se-
gtn la reivindicacion 3, 4 6 5 caracterizado porque
los bloques (2) y (7) se implementan fisicamente se-
parados y cada uno de ellos tiene su propio médulo
de alimentacién (4) y (10).

7. Dispositivo de control accesible de sistemas
electrénicos y mecanicos mediante la monitorizacién
del movimiento de una parte del cuerpo humano se-
gun la reivindicacion 3, 4 6 5 caracterizado porque
los bloques (2) y (7) estdn implementados fisicamente
unidos y el dispositivo (1) al completo tiene conexién
directa con el sistema a controlar (13) obteniendo el
sistema (1) alimentacion eléctrica del propio sistema
(13).
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 200902096

Fecha de Realizacion de la Opinién Escrita: 13.04.2012

Declaracion

Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986) Reivindicaciones 7 SI
Reivindicaciones 1-6 NO

Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986) Reivindicaciones SI
Reivindicaciones 1-7 NO

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial. Este requisito fue evaluado durante la fase de
examen formal y técnico de la solicitud (Articulo 31.2 Ley 11/1986).

Base de la Opinién.-

La presente opinidn se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 200902096

1. Documentos considerados.-

A continuacion se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacion de esta opinion.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 ES 2283208 A1 (FUNDACION FATRONIK) 16.10.2007
D02 US 2003142065 A1 (PAHLAVAN KOUROSH) 31.07.2003

2. Declaracion motivada segln los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién 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 declaracién

El documento D01 se considera el mas proximo del estado de la técnica al objeto de las reivindicaciones 1 a 7, y en lo que
respecta a estas reivindicaciones este documento parece afectar a la novedad o la actividad inventiva de las mismas, tal y
como se explica a continuacion (las referencias entre paréntesis corresponden a D01):

Reivindicacién independiente 1:

Siguiendo la redaccién de la reivindicacion 1, el documento D01 describe un dispositivo accesible de sistemas electronicos y
mecanicos mediante la monitorizacién del movimiento de una parte del cuerpo humano (véase la columna 1, lineas 7 a 34),
que se adapta a distintas partes del cuerpo (véase la columna 1, lineas 35 a 39), simula el comportamiento de un raton
(véase la columna 1, lineas 28 a 34), y que comprende dos bloques:

- bloque de captaciéon del movimiento con acelerémetro, médulo de lectura e interpretacion de datos de movimiento y un
maddulo de comunicacién con el segundo bloque (véase la reivindicacién 1, lineas 11 a 18),

- bloque de interaccion con el sistema a controlar con un médulo de control, médulo de comunicacion con el bloque anterior
y un médulo de comunicacion con el sistema a controlar (véase la reivindicacion 1, lineas 19 a 24).

Por lo tanto, las caracteristicas técnicas reivindicadas ya han sido idénticamente divulgadas en el documento D01, por lo
que esta reivindicacion carece de novedad (Art. 6.1 LP).

Reivindicaciones dependientes 2 a 7:

Las reivindicaciones 2 a 6 no parecen presentar caracteristicas adicionales o alternativas diferentes que les confieran
novedad frente a lo ya descrito en DO1. En particular, en el documento D01 se han encontrado las siguientes caracteristicas
técnicas en cuanto a las reivindicaciones indicadas:

- Reivindicacion 2: el médulo de control se implementa mediante un microcontrolador (véase la columna 4, linea 64);

- Reivindicacién 3: la comunicacion entre los dos bloques se realiza con un protocolo estandar y de forma inalambrica
(véase la columna 5, lineas 9 a 13);

- Reivindicaciones 4 y 5: la comunicacion con el sistema a controlar se realiza de forma inalambrica o cableada y a través de
puertos USB (véase la columna 5, lineas 35 a 41);

- Reivindicacidn 6: los bloques se implementan fisicamente separados (véase la columna 4, lineas 38 a 45) y cada uno tiene
su propio modulo de alimentacion (véase la columna 6, lineas 31 a 33).

De este modo, las caracteristicas de las reivindicaciones 2 a 6 ya son conocidas del documento D01, por lo que tampoco
serian nuevas (Art. 6.1 LP).

Respecto a la reivindicacion 7, si bien en el documento D01 se describe Unicamente que el bloque de captacion de
movimiento y el de interaccion con el sistema a controlar son independientes, no se considera que requiera ningun esfuerzo
inventivo para un experto en la materia el hecho de implementar ambos bloques en un Unico dispositivo conectado
directamente al sistema a controlar. Por lo que la reivindicacién 7 careceria de actividad inventiva (Art. 8.1 LP).

En conclusién, a la vista del estado de la técnica anterior, la invencién tal y como se define en las reivindicaciones 1 a 7
careceria de los requisitos de patentabilidad establecidos en el Art. 4.1 de la Ley de Patentes.
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