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SISTEMA DE TRAFICO CON SEGUIMIENTO DE TIEMPO Y CAPTURA DE
VIDEO INTEGRADO

REFERENCIA CRUZADA PARA SOLICITUD RELACIONADA
[0001] La presente solicitud reivindica el beneficio de solicitud co-pendiente No.
de serie 61/831,971, presentada el 6 de junio de 2013, titulada MEDICIONES LASER
Y DETECCION DE VELOCIDAD CON CAPTURA DE VIDEO INTEGRADO, cuya
divulgacion seincorpora aqui en su totalidad para referencia.
CAMPO
[0002] La presente invencién se refiere a unidad de sistemas de trafico y
aplicaciones relacionadas y, en especial, a sistemas de tréfico en los que se sugiere o
requiere historial de seguimiento y/o certificacion periodica del objetivo de préactica.
ANTECEDENTES
[0003] El uso de radares y laseres para determinar la velocidad de desplazamiento
de objetos, tales como vehiculos de motor, se ha empleado por mucho tiempo. Los
oficiales de policia a menudo usan sistemas de tréfico (TES, por sus siglas en inglés) de
mano o instalados en vehiculos que emiten y reciben tales tipos de radiaciéon para
identificar vehiculos de motor que se operan excediendo los limites de velocidad y para
ayudar a cumplimiento de esos limites.
[0004] También se han desarrollado dispositivos que capturan una imagen de un
vehiculo, tal como una unidad TES que determina la velocidad del mismo. Estas
imagenes se pueden combinar con, 0 se pueden superponer sobre las mismas, la
velocidad determinada del vehiculo, asi como otra informacion relacionada con e
vehiculo, el agente del orden publico y la unidad TES, entre otra informacién. Por
giemplo, la patente de EE.UU. No. 6,985,827 a Williams et al da a conocer un sistema
de medicion de velocidad a base de laser que transmite sefid es de captura de imagen a
una camaradigital y produce unaimagen digital fija que incluye datos de velocidad.
[0005] La radiacion electromagnética emitida, por eemplo, ondas de radio,
microondas u ondas de luz, también se puede emplear para determinar €l rango o
distancia de un objeto apuntado desde el emisor o unidad TES. Estos datos de rango se
pueden emplear para informar una distancia focal o distancia zoom de una camara
asociada con la unidad TES. Por g emplo, la patente de EE.UU. No. 5,939,717 a Dunne
et a. da a conocer un sistema de deteccién de velocidad y captura de imégenes para

vehiculos en movimiento que utiliza un laser para determinar la distancia al vehiculo y



luego enfoca una camara de video con base en €l rango para la captura de una imagen
fija. Del mismo modo, la patente de EE.UU. No. 7,920,251 a Chung da a conocer un
sistema de medicion de velocidad en € que se emplea un telémetro |aser para activar la
captura de una imagen fija de un vehiculo cuando e vehiculo entra en un rango
predeterminado.
[0006] Durante varios afios se han estado utilizando unidades de sistema de trafico
(TES) que utilizan tecnologias de radar y laser. Es comun que los organismos de orden
publico que utilizan estos sistemas exijan a sus funcionarios a practicar procedimientos
establecidos del historial de seguimiento. Ademas de los procedimientos del historial de
seguimiento, algunos organismos exigen que los funcionarios realicen un seguimiento
de la velocidad objetivo para un tiempo minimo establecido antes de tomar cualquier
accion legal. Es responsabilidad del agente del orden publico que opera la unidad TES
conocer e periodo de tiempo de seguimiento minimo y asegurarse que se observo el
tiempo de seguimiento minimo.
[0007] También es coman para los organismos de orden publico que utilizan estos
sistemas exigir pruebas periddicas y certificaciones de la exactitud de los dispositivos.
El fabricante del sistema normalmente realiza la certificacion inicial de los dispositivos
antes de su envio a organismo de orden publico final. Las pruebas de recertificacion
periddica es responsabilidad del organismo de orden publico que tiene la intencién de
utilizar e equipo. Los laboratorios de prueba realizan o que se conoce como prueba
fundamental de desempefio (CPT) sobre estos sistemas y proporciona a organismo con
los Certificados de Calibracion. Estos certificados se pueden usar en la corte para
ayudar a establecer la justificacion legal para la emision de una determinada multa de
trafico. Periodos de certificacion pueden variar de una jurisdiccion a otra y es
responsabilidad del organismo de orden publico realizar un seguimiento de cuando cada
dispositivo esta previsto para recertificacion.
[0008] Seria ventgjoso en € disefio de los dispositivos TES permitir un método
para alertar a operador cuando la fecha para la recertificacion esta cercana. Esta derta,
por gemplo, podria llevarse a cabo mediante la visuaizacion de la fecha de
recertificacion en el dispositivo durante la secuencia de encendido del dispositivo TES.
RESUMEN
[0009] Las formas de redizaciéon de la invencion se definen por las
reivindicaciones siguientes, no por medio de este resumen. En el presente documento se

proporciona una vision general de alto nivel de diversos aspectos de lainvencion, con el



fin de proporcionar una vision genera de la divulgacion e introducir una seleccion de
conceptos gue se describen mas adelante en la descripcién detallada. Este resumen no
tiene por objeto identificar caracteristicas claves o caracteristicas esenciales de la
materia reivindicada, ni tampoco esta destinado a ser utilizado como una ayuda en
forma aislada para determinar el acance de la materia reivindicada. En resumen, esta
descripcion describe, entre otras cosas, métodos, sistemas y aparatos para captura de
unaimagen de video y deteccion de una velocidad de desplazamiento de un vehiculo en
movimiento.

[0010] Se puede utilizar una sefia electromagnética para determinar una distancia a
un vehiculo objetivo en movimiento. Una camara de video emplea la medicion de
distancia para enfocar y/o acercar un campo de visiéon de la camara sobre € vehiculo
objetivo de modo que € vehiculo objetivo llene sustancialmente el campo de vision de
la cdmara de video. La distancia se actualiza continua o periddicamente y se utiliza para
gjustar el zoom y/o enfoque de la camara de video para mantener €l vehiculo objetivo en
el campo de visién de la cAmara de un rango predeterminado de distancias. La velocidad
o velocidad de desplazamiento del vehiculo objetivo se determina de forma continua,
periédica 0 en un punto deseado en el tiempo o distancia utilizando € laser, y la
velocidad medida se visualiza en 0 en asociacion con la imagen de video. Por
consiguiente, se captura, y puede almacenar o transmitir a otro dispositivo, una imagen
de video que representa € vehiculo objetivo en una forma facilmente visible junto con
lavelocidad de desplazamiento del mismo.

[0011] Un rango objetivo de distancias dentro del cual se puede designar la captura
de laimagen de video y la velocidad. En una forma de realizacion, €l rango objetivo se
identifica por la determinacion de una distancia a un par de puntos de referencia para
indicar el rango entre los puntos de referencia como el rango objetivo. En otra forma de
realizacion, se puede usar un sistema de posicionamiento geografico (GPS) y rumbo
magnético para designar € rango objetivo e identificar un limite de velocidad legal
publicado asociado con la ubicacién del rango objetivo.

[0012] En unaforma de realizacion de lainvencion, se proporciona un aparato en la
forma de una unidad TES de mano o que se puede instalar en vehiculos. Launidad TES
incluye un inclinbmetro gue se puede usar para detectar una orientacion de no-uso de la
unidad TES, por gjemplo, una orientacién de la unidad TES en caso de reposar sobre
una superficie. Un médulo de control en la unidad TES puede asi iniciar un modo de

conservacion de energia cuando se detecta la orientacién de no-uso. La unidad TES



también puede incluir una pantalla sensible a tacto y/u otras superficies de control que
puedan recibir comandos gestuales. Se puede usar un comando gestual para hacer que
se transmita un fotograma de la imagen de video a un dispositivo de impresién para la
impresién del mismo. Se pueden usar otros comandos gestuales para controlar la
visualizacion de imégenes de seleccidn o capturas de video.

[0013] Seria ventajoso en € disefio de la unidad TES permitir un método para
alertar a operador en caso de que € del objetivo actua se haya rastreado para €
periodo de tiempo de seguimiento minimo requerido. Esta alerta, por gemplo, se puede
[levar a cabo mediante la muestra de un simbolo o icono en la pantallade la unidad TES
en caso de que € periodo de tiempo de seguimiento minimo se haya cumplido. Otro
giemplo de la alerta puede ser sonar un pitido o tono desde €l parlante o piezo de la
unida TES en caso de que € periodo de tiempo de seguimiento minimo se haya
cumplido.

[0014] En una forma de realizacion de la presente invencion, lo anterior se puede
lograr a proporcionar un método para la ingreso de la hora y fecha en curso en el
dispositivo TES a momento de la certificacion o recertificacion. El método también
puede incluir € ingreso de una fecha, al momento de la certificacién o recertificacion,
en la que la fecha de certificacion vence. Ademas, e método puede incluir €l
establecimiento de un periodo de aviso antes de la fecha de vencimiento para
proporcionar una aerta o recordatorio a operador del dispositivo TES. EI método
también puede desactivar €l TES s €l certificado vence.

[0015] En otro aspecto de la invencion, el dispositivo TES puede incluir el
componente de circuitos de un reloj de tiempo real (RTC), un circuito GPS o algun otro
método de seguimiento de la hora y fecha en curso. Estos circuitos adicionales de
preservacion de tiempo pueden permitir que € dispositivo TES alerte a operador en
cuanto a la fecha solicitada para la recertificacion, el nimero de dias que quedan antes
de que la certificacion venza o que la certificacion ya expiro.

[0016] Un aspecto adicional de incluir los circuitos de preservacion de tiempo
puede permitir al operador fijar la horay fecha local en el dispositivo de seguridad de
trafico. El permitir al operador manipular la hora'y fecha del dispositivo seria opcional
con base en los requisitos del organismo final.

[0017] Otras ventgjas de esta invencion resultaran evidentes a partir de la siguiente
descripcién tomada en conexion con los dibujos adjuntos, en [os que se exponen a modo

deilustracion y ejemplo, unaforma de realizacion de la presente invencion.



[0018] Otra mejora de la invencion puede ser permitir que el organismo dlija €
valor del periodo de tiempo de seguimiento minimo para satisfacer sus exigencias. Un
ejemplo para establecer la eleccién del organismo del periodo de tiempo de seguimiento
minimo puede ser que el fabricante fije un pardmetro en la unidad TES antes del envio
del sistema a organismo de orden publico final. Otro método para establecer € periodo
de tiempo de seguimiento minimo puede ser el de permitir que este valor de parametro
seingrese en launidad TES en un modo de servicio o mantenimiento.
[0019] Incluso en otro perfeccionamiento de la invencién se puede evitar que la
unidad TES bloguee 0 almacene los datos del objetivo si no se cumpli6 e periodo de
tiempo de seguimiento minimo.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS
[0020] A continuacion se describen en detalle formas de realizacion ilustrativas de
lainvencién con referencia alas figuras de los dibujos adjuntos, y en donde:
[0021] La Fig. 1 es un diagrama de blogues de una unidad de sistema de trafico
(TES) y componentes asociados representados de acuerdo con una forma de realizacién
de lainvencion;
[0022] La Fig. 2 es un diagrama de bloques esquemético que ilustra componentes
de hardware de una unidad TES representado de acuerdo con una forma de realizacion
delainvencion;
[0023] La Fig. 3 es una vista lateral frontal en perspectiva de una unidad TES
representada de acuerdo con unaforma de realizacion de lainvencion;
[0024] LaFig. 4 esunavistatrasera en perspectivade launidad TES delaFig. 3;
[0025] LaFig. 5 esunavistalateral en perspectivade launidad TES delaFig. 3;
[0026] LaFig. 6 esunavistafrontal en perspectivade launidad TES delaFig. 3;
[0027] LaFig. 7 esunavistatrasera en perspectivade launidad TES delaFig. 3;
[0028] La Fig. 8 es una ilustracion de una pantala de ejemplo que se puede
representar en una pantalla trasera de una unidad TES de acuerdo con una forma de
realizacion de lainvencion;
[0029] LaFig. 9 es un diagrama de flujo de un método para la captura de video de
un vehiculo durante la deteccion de la velocidad de desplazamiento del mismo
representado de acuerdo con una forma de realizacion de lainvencion;
[0030] La Fig. 10 es un diagrama de flujo de otro método para la captura de video
de un vehiculo durante la deteccion de la velocidad de desplazamiento del mismo

representado de acuerdo con unaforma de realizacion de lainvencién;



[0031] La Fig. 11 es un diagrama de flujo de un método para la determinacion de

un rango para € seguimiento de vehiculos objetivo representado de acuerdo con una

forma de realizacion de lainvencion;

[0032] LaFig. 12 esunailustracion de vehiculos objetivo que se desplazan através

de un rango de seguimiento representada de acuerdo con una forma de realizacion de la

invencion;

[0033] La Fig. 13 es un diagrama de flujo de un método para la determinacion de

un rango para € seguimiento de vehiculos objetivo que usan un sistema GPS

representado de acuerdo con una forma de realizacion,

[0034] LaFig. 14 esun diagrama de flujo de un proceso de conservacion de energia

gue se puede usar mediante una unidad TES y representado de acuerdo con una forma

de realizacion de lainvencion;

[0035] La Fig. 15 es un diagrama de blogues del proceso del historial de

seguimiento del objetivo;

[0036] La Fig. 16 es una pantalla de una alerta del tiempo de seguimiento minimo

del objetivo;

[0037] La Fig. 17 es un gemplo de diagrama de bloques de un proceso de

certificacion;

[0038] LaFig. 18 es un diagrama de un dispositivo Host en interfaz con un sistema

detréfico;

[0039] LaFig. 19 esun diagrama de una aplicacion de utilidad de certificacion;

[0040] LaFig. 20 es un diagrama simplificado de un TES con la adicion del tiempo

de seguimiento; y

[0041] LaFig. 21 ilustra jemplos de pantallas de visualizacién de certificacion.
DESCRIPCION DETALLADA

[0042] La materia de formas de realizacion selectas de la invencién se describe de

manera especifica en € presente documento para cumplir con los requisitos legales.

Pero la descripcion en si misma no pretende limitar necesariamente el acance de las

reivindicaciones. Més bien, la materia reivindicada podria realizarse en otras formas de

incluir diferentes componentes, etapas o combinaciones de |os mismos similares a los

descritos en este documento, en combinacién con otras tecnologias presentes o futuras.

Los términos no deben interpretarse en el sentido de un orden particular entre distintas

etapas descritas en este documento a menos y excepto en e caso en que el orden de las

etapas individual es se describa de forma explicita.



[0043] Las formas de realizacién de la invencion incluyen métodos y sistemas que
se llevan a cabo y/o disponen sustanciamente en aparatos de captura de video y
deteccion de velocidad de mano o que se pueden instalar en vehiculos o una unidad de
sistema de tréfico (TES) 10, tal como se representa en las Figs. 3-7. Sin embargo, es de
entenderse que diversos componentes o procesos de la unidad TES 10 se podrian
determinar o llevar acabo de forma remota desde la unidad TES 10. O launidad TES 10
se podriareaizar de una manera diferente, tal como, por giemplo, y no de limitacion, se
podrian integrar componentes de la unidad TES 10 en un vehiculo. Todas esas
configuraciones se encuentran dentro del alcance de las formas de realizacion de la
invencion que se describen en € presente documento.

[0044] Haciendo referenciainiciamente alas Figs. 1y 2, se muestran diagramas de
blogues de la unidad TES 10 de gemplo y componentes periféricos de gemplo. La
unidad TES 10 es solo un gemplo de aparatos de captura de video y detecciéon de
velocidad adecuados, y no se pretende sugerir ninguna limitacion en cuanto al acance
de uso o funcionalidad de las formas de realizacion de lainvencion.

[0045] Las formas de realizacion de lainvencién se pueden describir en € contexto
general de instrucciones que se pueden usar por maguina o codigos de ordenador,
incluyendo instrucciones g ecutables por ordenador, tales como médulos de programa,
que se gecutan por un médulo de control que comprende un ordenador, procesador u
otra maguina. En genera, médulos de programa que incluyen rutinas, programas,
objetos, componentes, estructuras de datos, etc., se refieren a codigos que realizan tareas
particulares o implementan tipos particulares de datos abstractos. Las formas de
realizacion de la invencion se puede llevar a cabo en una variedad de configuraciones
de sistema, incluyendo dispositivos de mano, electronica de consumo, ordenadores para
propésitos generales, dispositivos mas especializados para ordenadores, etc. Las formas
de realizacion de lainvencion también se pueden llevar a cabo en entornos informaticos
distribuidos donde las tareas se realizan mediante dispositivos de procesamiento remoto
14 que estén vinculados directamente o a través de una red de comunicaciones 16 que
usa conexiones inalambricas 0 aldambricas.

[0046] Continuando con la referencia hecha a las Figs. 1y 2, la unidad TES 10
incluye uno 0 més buses 18 que conectan directa o indirectamente una memoria 20, un
maodulo de control 22 que incluye uno o mas procesadores, uno 0 mas componentes de
visualizacion 24, uno o més puertos de entrada/salida 26, una fuente de alimentacion

ilustrativa 28, una camara de video 30 y un modulo de deteccién de velocidad y



medicion de objeto 32. La unidad TES 10 también puede incluir una unidad de sistema
de posicionamiento geografico (GPS) 34, una brdjula 36 y un inclindmetro 38, entre
otros componentes. El bus 18 representa lo que puede ser uno 0 mas buses (como un
bus de direcciones, bus de datos o combinacién de |os mismos).

[0047] La memoria 20 de la unidad TES 10 incluye por lo general una variedad de
medios legibles por ordenador integrados con la unidad TES 10 o como memoria
externa accesible de forma remota 40. Medios legibles por ordenador incluyen medios
de almacenamiento de ordenador y dispositivos de almacenamiento de ordenador y son
mutuamente excluyentes de medios de comunicacién, por gemplo, ondas portadoras,
sefides y similares. A modo de gemplo, y no de limitacion, medios legibles por
ordenador pueden comprender memoria de acceso adeatorio (RAM); memoria de sdlo
lectura (ROM); memoria de solo lectura programable y borrable eléctricamente
(EEPROM); memoria flash u otras tecnologias de memoria; memoria de solo lectura de
disco compacto (CD-ROM), discos versatiles digitales (DVD) u otros medios Opticos u
hologréficos, unidad magnética de casetes, cinta magnética, amacenamiento en disco
magnético u otros dispositivos de almacenamiento magnético, almacenamiento basado
en la nube o memoria remota accesible a través de conexiones aambricas o
inaldmbricas o cualquier otro medio que puede utilizarse para codificar la informacién
deseaday acceder mediante el médulo de control 22 de la unidad TES 10. Por jemplo,
tal como se representaen laFig. 2, lamemoria 20 puede comprender una 0 mas tarjetas
de seguridad digital (SD).

[0048] La memoria 20 y la memoria externa 40 incluyen medios de
amacenamiento de ordenador en la forma de memoria volétl y/o no vol&il. Las
memorias 20, 40 pueden ser extraibles, no extraibles 0 una combinacion de las mismas.
Dispositivos de hardware de gjemplo incluyen memoria de estado sblido, discos duros,
unidades de discos Opticos, unidades flash, almacenamiento en la nube, etc.

[0049] El médulo de control 22 incluye uno o méas procesadores que leen datos de
diversas entidades tales como las memorias 20, 40 o componentes 1/0O, como la camara
de video 30 o unidad GPS 34, y lleva a cabo procesos como entradas directas recibidas
0 por codigo amacenado en las memorias 20, 40.

[0050] Los componentes de visualizacion 24 muestran indicaciones de datos a un
usuario u otro dispositivo. Los componentes de visualizacion 24 pueden incluir una
pantalla de visualizacion de video que muestra una imagen de video capturada por la

camara de video 30 a un usuario, tal como se describe con mayor amplitud a



continuacion. La pantalla de visualizacion de video se puede configurar como una
interfaz téctil para recibir entradas del usuario. También se puede proporcionar una
visualizacion head-up para mostrar una variedad de datos a un usuario y para ayudar al
usuario en apuntar launidad TES 10 a un objetivo deseado.

[0051] Los puertos 1/0 26 permiten que la unidad TES 10 se acople de forma
l6gica con otros dispositivos o componentes, algunos de los cuales pueden estar
adaptados. Componentes ilustrativos incluyen una impresora 42, un micréfono 43, un
teclado 45, teclados numeéricos 46, un timbre 58, altavoz u otro componente de audio,
un dispositivo inalambrico, un teléfono, una tableta, un ordenador personal, u otros
dispositivos informéticos, etc. En una forma de realizacion, al menos un puerto 1/0 26
comprende un puerto de bus universal en serie (USB) 47 o puerto micro-USB.

[0052] La fuente de aimentacion 28 es cualquier fuente de energia eléctrica
suficiente para hacer funcionar la unidad TES 10. La fuente de alimentacién 28 puede
comprender una bateria integrada 48 y/o una bateria recargabl e extraible 50, tal como se
representa en la Fig. 2. La unidad TES 10 también podria estar conectada a sistema
eléctrico de un vehiculo en e que la unidad TES 10 esta dispuesta o con € que esta4
asociada.

[0053] La camara de video 30 comprende una tecnologia de camara de video
disponible actualmente en el arte o desarrollada mas adelante que esta configurada para
capturar una imagen de video de un objeto objetivo en movimiento, tal como un
vehiculo. Como se usa en este documento, una imagen de video comprende una
pluralidad de fotogramas fijos 0 imagenes o porciones de los mismos que se muestran
sucesivamente para proporcionar la apariencia de una imagen en movimiento tal como
se conoce en €l arte. La camara 30 puede incluir capacidades de enfoque automético
sobre e objeto objetivo y hacer zoom in/out, por gemplo, ampliar una imagen del
objeto objetivo. Se pueden llevar a cabo funciones de zoom de forma dptica o por medio
de algoritmos de software, por giemplo, digitalmente. En una forma de redlizacién, la
cémara de video 30 captura una imagen de video de alta definicion (HD), por gjemplo,
una imagen de video que tiene mas de 480 lineas de exploracion horizontal. La camara
de video 30 y/o el médulo de control 22 también se pueden configurar para seleccionar
y almacenar una indicacion de fotogramas simples o multiples de la imagen de video
como imagenes fijas.

[0054] El médulo de deteccidn de velocidad y medicion de objeto 32 emplea una o

mas tecnologias de radar y de |aser para emitir una sefia electromagnética dirigida hacia



un objeto objetivo y recibir a menos una parte de la sefial que se refleja por € objeto
objetivo. En una forma de realizacion, el modulo de deteccion de velocidad y medicion
de objeto 32 es una unidad de medicién y deteccion de luz (LIDAR). EI médulo de
deteccion de velocidad y medicion de objeto 32 puede determinar la distancia a objeto
objetivo con base en €l tiempo entre la emision y la recepcion de la sefial y con €
tiempo puede calcular la velocidad de desplazamiento del vehiculo con base en las
diferencias en las mediciones de distancia. Los procesos de deteccion y medicion
empleados por € uso del modulo 32 son métodos conocidos y por lo tanto no se
describen en detalle en este documento.

[0055] La unidad TES 10 puede incluir la unidad GPS 34, la brijula 36 y €
inclindmetro 38 para proporcionar ubicacion e informacién de estado de la unidad TES
10. La unidad GPS 34 esta configurada para proporcionar una ubicacién geogréfica de
launidad TES 10y la brijula 36 se puede usar para proporcionar la direccion o destino
a que se dirige e modulo de deteccién de velocidad y medicion de objeto 32 para
emitir sefides laser o de radar. Se puede incluir una base de datos GPS 44 en la unidad
GPS 34 o accesibilidad remota para proporcionar informacién geogréfica asociada con
la ubicacién geogréfica determinada por la unidad GPS 34. Por gemplo, la base de
datos GPS 44 puede incluir ubicaciones de carreteras y limites de velocidad legales para
la misma, entre otros datos. El inclindmetro 38 mide un grado de inclinacion no vertical
de la unidad TES 10 en una o mas direcciones, por giemplo, € inclindmetro 38 puede
detectar cuando la unidad TES 10 reposa sobre una superficie 0 apunta hacia el suelo.
[0056] En agunas formas de realizacion, la unidad TES 10 incluye modulo de
comunicacion celular o inaldmbrica 52, tal como un médulo de servicio genera de
paguetes via radio (GPRS) u otro sistema de comunicaciones inalambricas. También se
puede proporcionar un modulo de identificacion de abonado o tarjeta SIM 54 para
permitir el acceso a redes inaldmbricas mediante métodos convencionales. EI modulo de
comunicacion 52 permite comunicacion inalambrica de voz o datos desde la unidad
TES 10 a sistemas dispares que usan redes celulares disponibles. La unidad TES 10
también puede incluir una red de area local inaldmbrica (WLAN) y/o médulos de
comunicaciones BLUETOOTH 56 para permitir comunicaciones de corto acance con
otros dispositivos o redes.

[0057] Con referencia adiciona ahora a las Figs. 3-7, se describe una unidad TES
100 de acuerdo con una forma de realizacion de lainvencién. Se describe launidad TES

100 con respecto a una forma de realizacién particular, sin embargo tal realizacion no



esta destinada a limitar las formas de realizacion de la unidad TES 100 a cuaquier
configuracién particular. La unidad TES 100 incluye un cuerpo 102 que tiene una parte
de mango 104 y una cubierta superior 106. La parte de mango 104 esta configurada
similar a una empufiadura de pistola para proporcionar un agarre natural y cémodo para
un usuario mientras opera la unidad TES 10. Se proporciona un disparador 108 cerca de
un extremo superior de la parte de mango 104 que es accionable por un dedo del usuario
parainiciar procesos de deteccion de velocidad y medicion del vehiculo objetivo como
se describe con mayor amplitud a continuacion.

[0058] En la cubierta superior 106 se disponen una pantalla trasera 110, un teclado
principal 112, una visualizacién head-up (HUD) 114, un lente transmisor 116, una lente
receptor 118 y una cdmara de video 120. La pantalla trasera 110 esta configurada para
mostrar unaimagen de video capturada por la camara de video 120 y/o de un archivo de
memoria almacenada. En una forma de realizacion, la pantalla trasera 110 es sensible al
tacto y puede recibir entradas téctiles de un usuario. Las entradas tactiles pueden
comprender cualquier forma de entrada téctil, tal como un peguefio togque o clic sobre
un icono desplegado, un clic-y-arrastre, un deslizamiento con el dedo, o cualquier otra
entrada gestual.

[0059] En la Fig. 8 se representa una imagen de visualizacion 122 de ejemplo
proporcionada por la pantalla trasera 110. La imagen de visualizacion 122 incluye una
ventana de visualizacion de video 124 en la que se puede visualizar una imagen de
video. La ventana 124 puede incluir un punto de mira, una reticula de enfoque 126 u
otro indicio para apuntar que se superpone sobre los mismos para ayudar a un usuario a
apuntar la unidad TES 100 a un objetivo deseado 128. Se proporciona una zona de
control 130 en la imagen 122 e incluye una pluralidad de iconos 132 que se pueden
seleccionar para proporcionar comandos, configuraciones o similares. También se
pueden proporcionar una variedad de &reas de visualizacién de datos 134 en € que se
pueden mostrar datos tales como hora, fecha, nimero de serie de la unidad TES 10,
nimero de registro, coordenadas GPS, nuimero de satélites GPS detectados,
identificacion del usuario, modo de operacion, gjustes de camara, rango para apuntar,
velocidad del objetivo, limite de velocidad, diametro laser en el objetivo, duracion de
bateria o similares.

[0060] El teclado principal 112 esta dispuesto adyacente a la pantalla trasera 110 y
proporciona una pluralidad de botones 136 u otras superficies de control que se pueden

usar para proporcionar comandos, selecciones o similares. En una forma de realizacion,



uno 0 mas de los botones 136 son redundantes con respecto a los de la zona de control
130 en la pantalla trasera 110. Se pueden proporcionar uno o més teclados adicionales o
superficies de control en las superficies de la unidad TES 110, tal como un panel de
control de zoom 138, para proporcionar un acceso rapido o directo a una 0 mas
funciones de control.

[0061] El HUD 114 esta ubicado en una superficie superior de la cubierta superior
106 e incluye un lente transparente o translGcido a través del cual un usuario puede ver
un objetivo para apuntar la unidad TES 110 a mismo. Se puede desplegar 0 proyectar
una reticula de enfoque sobre el lente alo largo con lavelocidad y/o rango del objetivo,
entre otra informacion.

[0062] El lente transmisor 116 y el lente receptor 118 estdn ubicados en una
superficie frontal de la cubierta superior 106 opuesta a la pantalla trasera 110. El lente
transmisor 116 y € lente receptor 118 forman partes de un sistema de deteccién de
velocidad y medicién de objeto de la unidad TES 100, como por jemplo el médulo de
deteccion de velocidad y medicion de objeto 32 de la unidad TES 10. Como es
conocido en € arte, € lente transmisor 116 dirige un laser o haz de luz emitida en una
direccién deseada mientras que € lente receptor 118 recibe al menos una parte de laluz
emitida que se reflgja de vuelta fuera de un objetivo. En una forma de realizacion, la
unidad TES 100 también emplea tecnologia de radar para uno o més de deteccién de
objetos, vectorizacion, medicion, Doppler, através del radar de carreteras y/o deteccion
de velocidad. Tales formas de realizacion incluyen transmisores de radar, receptores y/o
transceptores configurados para llevar a cabo tales procesos, asi como video andlisis u
otros sensores de velocidad.

[0063] La cadmara de video 120 también esta dispuesta en la cubierta superior 106 y
esta dirigida generamente paralela al lente transmisor y receptor 116, 118 para capturar
una imagen de video de un objetivo a que la unidad TES 100 esta apuntando. La
camara de video 120 incluye capacidad de zoom Optico y digital que se puede gjustar
para proporcionar una imagen de video del objetivo en e que e objetivo abarca la
mayor parte de un campo de vision de la imagen de video y/o funciones de
identificacion del objetivo, por gemplo, un nimero de placa, que se pueden identificar.
La camara de video 120 también puede incluir funciones de enfoque automatico que
gjustan autométicamente un plano focal de la cAmara de video 120 para enfocarse en €
objetivo con respecto a una distancia al mismo y un nivel de zoom o magnificacién del

mismo. La camara de video 120 también se puede operar en modo de enfoque manual.



[0064] La unidad TES 100 puede incluir un puerto de entrada/salida 140, tal como
un puerto USB mini-B, dispuesto sobre una superficie de la misma. El puerto 1/0 140
puede permitir el acoplamiento de la unidad TES 100 a un sistema de computacion,
impresora, cargador de bateria o similares para proporcionar comunicacion de datos o
carga de la bateria. También se puede proporcionar una cavidad de montagje 142 para el
montgje de la unidad TES 100 sobre un tripode, un vehiculo o similares.

[0065] Tal como se representa en la Fig. 7, se puede proporcionar un micréfono
144 adyacente a la pantalla trasera 110 o0 a cualquier otra ubicacion sobre launidad TES
10. El micréfono 144 puede permitir € uso de comandos de voz para la operacion de la
unidad TES 10, grabaciéon de datos de audio, tales como notas de un usuario 0 una
conversacion entre e usuario y un conductor que estd siendo multado por exceso de
velocidad, entre otros datos de audio.

[0066] Con referencia a la Fig. 9, se describe un método 200 para la captura de
video de un vehiculo durante la deteccion de la velocidad de desplazamiento del mismo
de acuerdo con una forma de realizacion de lainvencion; Un agente del orden publico u
otro usuario normalmente se establece cerca 0 a lado de una carretera sobre la que
vigian vehiculos objetivo potenciales. La unidad TES 100 se apunta a un vehiculo
objetivo usando uno o ambos de los HUD 114 y la pantalla trasera 110 a colocar €l
vehiculo dentro del respectivo campo de visiéon o mediante la locaizacion de una
reticula de enfoque 126 o punto de mira en el vehiculo objetivo 128 como se representa
en laFig. 8. Cuando se usala pantalla trasera 110, la camara de video 120 se activa por
primeravez y se enfoca de forma manual o automatica sobre el vehiculo objetivo 128.
[0067] La distancia a vehiculo objetivo se detecta mediante € uso de los sistemas
de deteccion de velocidad y medicion de objeto, por ggemplo, un sistema LIDAR, de la
unidad TES 100 como se indica en la etapa 202. En una forma de realizacion, €l
disparador 108 se presiona parainiciar la deteccion de ladistanciaa objetivo.

[0068] El nivel de zoom o magnificacion de la camara de video 120 se establece
con base en la distancia al objetivo detectada por € sistema de deteccion de velocidad y
medicion de objeto. El nivel de zoom se establece con respecto aladistanciaa vehiculo
objetivo de modo que €l vehiculo objetivo ocupa una mayor parte del campo de vision
de la imagen de video capturada por la camara de video 120. En una forma de
realizacion, € vehiculo objetivo llena sustancialmente el campo de vision, por € emplo,
las superficies del vehiculo en las proximidades de los bordes del campo de visiéon de la

imagen de video. En otra forma de realizacién, € nivel de zoom se establece de tal



manera que una funcién de identificacion del vehiculo objetivo como una marca,
modelo, color o similares, asi como la identificacion de marca, tal como & numero de
licencia o matricula, se puede distinguir en €l vehiculo objetivo en laimagen de video.
El nivel de zoom también se puede establecer para permitir la captura de a menos una
parte del entorno del vehiculo en e imagen de video. Por gemplo, tal como se
representa en la Fig. 9, e nivel de zoom de la imagen de visuaizacion se gjusta lo
suficiente como para permitir la identificacion de una marca, modelo y color del
vehiculo, asi como la visualizacion del nimero de la matricula del vehiculo objetivo
128. La ubicacion del vehiculo objetivo también se podria identificar con base en €l
entorno del vehiculo capturado en laimagen de video.

[0069] La intensidad de zoom se puede adaptar para proporcionar un tamario
deseado del vehiculo objetivo en laimagen de video, por gjemplo, laintensidad de zoom
se puede adaptar parallenar sustancialmente el campo de vision de laimagen de video o
para llenar una parte menor del campo de visién y para proporcionar una visualizacion
de una mayor cantidad de los entornos del vehiculo. En una forma de reaizacion, la
intensidad de zoom se adapta o0 gjusta mediante el uso del panel de control de zoom 138
en la unidad TES 100 o un control redundante proporcionado en la pantalla trasera 110
o € teclado principal 112.

[0070] Tal como se representa en la etapa 206, se captura una imagen de video del
vehiculo objetivo mediante el uso de la camara de video 120. La imagen de video se
puede visualizar en la pantalla trasera 110 en tiempo rea y/o se almacena en una
memoria, tal como la memoria 20. La imagen de video también se puede transmitir de
forma inaldmbrica o mediante una conexion fisica a una ubicacion de memoria externa,
como la memoria externa 40, ubicada en un vehiculo del usuario 0 en una ubicacion
remota. En una forma de realizacion, € usuario inicia captura de video presionando el
disparador 108. En otra forma de realizacién, se activa continuamente captura de video
mientras la unidad TES 100 est4 encendida, pero no se inicia amacenamiento de la
imagen de video hasta que se recibe un comando por parte del usuario para hacerlo,
como presionar € disparador 108. El video también se podria almacenar en un bufer de
memoria durante un tiempo predeterminado y luego acoplarse a una memoria de
almacenamiento cuando se presiona el disparador 108. Tal bufer puede permitir captura
de la imagen de video del vehiculo objetivo para un periodo anterior a la presion del

disparador 108 por € usuario y después de que e disparador se libera 'y puede dar



cuenta de una reaccion tardia del usuario y proporcionar contexto adicional para la
grabacion del evento deseado.

[0071] El nivel de zoom de la camara de video 120 es uno de los gjustes continuos,
periddicos o intermitentes con base en el movimiento del vehiculo objetivo como se
detecta por mediciones de distancia realizadas por los sistemas de deteccion de
velocidad y medicion de objeto, tal como se representa en la etapa 208. La unidad TES
100 detecta continua, periodica o intermitentemente la distancia a vehiculo objetivo. La
unidad TES 100 puede, por lo tanto, usar una 0 mas de estas mediciones de distancia, o
mas especificamente la camara de video 120, para gjustar €l nivel de zoom de la misma
para mantener en general € aspecto del vehiculo objetivo en la imagen de video, por
giemplo, la relacion del tamafio del vehiculo objetivo con respecto a como se mantiene
generalmente en € campo de vision de laimagen de video. También se pueden usar las
mediciones de distancia para gjustar € enfoque de la cAmara de video 120 o se pueden
emplear los mecanismos focales internos de la cdmara

[0072] En la etapa 210 se detecta la velocidad de desplazamiento del vehiculo
objetivo. La velocidad se detecta mediante métodos conocidos en el arte que incluyen la
comparacion de mediciones de distancia durante un periodo de tiempo para determinar
una distancia de desplazamiento hecha por el vehiculo objetivo alo largo de ese periodo
de tiempo vy, por lo tanto, €l rango de desplazamiento del vehiculo objetivo. Se puede
detectar la velocidad del vehiculo objetivo de forma continua, periédica o intermitente
durante el uso de la unidad TES 100 o se puede detectar solamente tras la presion del
disparador 108. Se puede visualizar unaindicacion de la velocidad del vehiculo objetivo
sobre 0 en asociacion con laimagen de video en la pantalla trasera 110 y/o en e HUD
114. Con la imagen de video también se puede almacenar una indicacion de la
velocidad del vehiculo objetivo, asi como cualesquiera otros datos asociados con la
unidad TES 100, tal como en los metadatos asociados con laimagen de video.

[0073] Se describe un método 300 para la captura de video de un vehiculo durante
la deteccién de la velocidad de desplazamiento del mismo de acuerdo con otra forma de
realizacion de lainvencion (ver Fig. 10). En una etapa 302 se recibe un rango dentro del
cua se monitorean vehiculos objetivo. El rango comprende generalmente un rango de
distancias desde la unidad TES 100 con €l cual se monitorea vehiculos objetivo y que se
puede proporcionar en una variedad de maneras. Por gemplo, un usuario podria
simplemente proporcionar un rango de distancias a través de la interfaz tactil de la
pantallatrasera 110 o teclado 112.



[0074] El rango se puede proporcionar por deteccidon de una distancia a un primer
punto de referencia 502, tal como se representa en la etapa 402 en la Fig. 11. El punto
de referencia puede comprender cualquier objeto, tal como una sefia de tréfico, un
hidrante de incendios, un arbol, un poste de electricidad, un vehiculo o similares. Una
distancia de un segundo punto de referencia 504 se detecta en la etapa 404. Los
primeros y segundos puntos de referencia 502, 504 definen asi un rango 506 dentro del
cual se debe monitorear |os vehiculos objetivo 508 cuando se determina que el vehiculo
objetivo 508 se encuentra dentro del rango que se representa en la etapa 406.

[0075] El rango también se podria seleccionar mediante €l uso de GPS, tal como se
muestra en laFig. 13. Tal como se representa en la etapa 602, la ubicacion de la unidad
TES 100 se determina mediante el uso de una unidad GPS integrada en la unidad TES
100 o asociada con la misma. Se puede consultar una base de datos de informacion del
GPS con base en la ubicacion de la unidad TES 100 para identificar las carreteras y
limites de velocidad asociados de los mismos. Un usuario podria seleccionar una parte
de una carretera mediante € uso de la interfaz téctil de la pantalla trasera 110 y/o
teclado 112. O ubicaciones de un par de puntos de referencia se podrian determinar con
base en |a ubicacion de la unidad TES 100, una distancia a los puntos de referenciay un
rumbo magnético de la unidad TES 100 cuando se apunta a cada uno de los puntos de
referencia. Estas ubicaciones se pueden luego emplear en asociacién con lainformacion
GPS paraidentificar una parte de una carretera en la que se pueda monitorear vehiculos
objetivo.

[0076] Se determina un rumbo magnético de la unidad TES 100 cuando apuntaa un
vehiculo objetivo en la etapa 604. La ubicacion del vehiculo objetivo se determina con
base en la ubicacion de la unidad TES 100, la distancia del vehiculo objetivo forma la
unidad TES 100 y & rumbo magnético entre los mismos, tal como se representa en la
etapa 606. Se puede identificar una velocidad limite legal para la carretera en la
ubicacién del vehiculo objetivo a partir de los datos del GPS en |a etapa 608.

[0077] De regreso a la Fig. 10, después de recibir seleccion del rango por
cualquiera de los métodos anteriores, se monitorea un vehiculo objetivo y se determina
gue ha vigjado fuera del rango, tal como se representa en la etapa 304. El nivel de zoom
de la cdmara de video 120 se establece a un nivel predeterminado, tal como se
representa en la etapa 306. El nivel de zoom predeterminado comprende cualquier nivel
de zoom deseado y puede ser un nivel de zoom asociado con vehiculos objetivo a una

distancia méas cercana o mas lgjana del rango (tal como una distancia méas cercana 510 o



mas lgjana 512 del rango 508 representada en la Fig. 12) o puede ser un zoom minimo o
méaximo de la cdmara de video 120, entre otros.

[0078] El nivel de zoom predeterminado se puede seleccionar para permitir
acercamiento répido o facil o enfoque de la camara de video 120 sobre un vehiculo
objetivo que entra en un limite mas cercano 0 mas lejano del rango. Por gemplo, a
monitorear vehiculos que se desplazan hacia la unidad TES 100, € nivel de zoom
predeterminado puede ser un nivel de zoom asociado con la captura de imégenes de
video de vehiculos objetivo a la distancia mas lgjana del rango. Como tal, la camara de
video 120 se puede programar a un nivel de zoom deseado para capturar
inmediatamente una imagen de video de un vehiculo objetivo cuando entra en el rango
sin necesidad de gjuste del nivel de zoom. Asi, tras el desplazamiento de un vehiculo
objetivo fuera del rango, € nivel de zoom se puede gustar a nivel de zoom
predeterminado en preparacion para el monitoreo de un préximo vehiculo para entrar en
el rango.

[0079] En la etapa 308 se detecta un segundo vehiculo objetivo como s hubiese
entrado en el rango. El nivel de zoom de la camara de video 120 se gjusta desde el nivel
de zoom predeterminado con base en la distancia a segundo vehiculo objetivo (de ser
necesario), tal como se representa en la etapa 310. Se captura una imagen de video del
segundo vehiculo objetivo, tal como en respuesta a la presion del disparador 108 por
parte del usuario, en laetapa 312. El nivel de zoom se gjusta para mantener laimagen de
video deseada del segundo vehiculo objetivo con base en cambios de distanciaa mismo
al tiempo que el segundo vehiculo se mueve dentro del rango en la etapa 314. Se detecta
lavelocidad del segundo vehiculo objetivo como seindica en la etapa 316. Lavelocidad
del segundo vehiculo objetivo se puede detectar de forma continua, periddica,
intermitente o por separado mientras se monitorea el segundo vehiculo objetivo.

[0080] En una forma de realizacion, la captura de la imagen de video se inicia
mediante deteccion de una velocidad de un vehiculo objetivo que exceda un limite legal
tal como se define por los datos asociados con una localizacion geografica del vehiculo
objetivo o como se proporciona por un usuario de la unidad TES 100. En tal forma de
realizacion, se puede solicitar también que e vehiculo se encuentre dentro del rango
establecido antes de iniciacion que captura la imagen de video. La deteccién de la
velocidad del vehiculo objetivo puede asi preceder ala captura de laimagen de video.
[0081] Por consiguiente, se puede capturar una imagen de video de un vehiculo

objetivo en latotalidad o una parte de un rango, y la velocidad del vehiculo objetivo se



puede capturar y visualizar simultdneamente en asociacion con la imagen de video. El
nivel de zoom de la cdmara de video 120 se gjusta durante |la captura de la imagen de
video con base en las mediciones de distancia de la unidad TES 100 con €l fin de seguir
el movimiento del vehiculo objetivo y permitir identificacién positiva del vehiculo
objetivo en la imagen de video. La velocidad detectada que se visualiza se puede
actualizar de forma continua, periédica o intermitente en toda laimagen de video con €
fin de representar la velocidad del vehiculo objetivo en una pluralidad de puntos en la
imagen de video y e rango. La unidad TES 100 proporciona asi evidencia sustancial de
los comportamientos de vehiculos objetivo, o de forma mas correcta, conductores que
conducen los vehiculos objetivo, que se puede utilizar como prueba de infracciones
cometidas por tales conductores.

[0082] En una forma de realizacion, la unidad TES 100 esta en comunicacion con
una impresora, tal como laimpresora 42, a través de una conexion inaldmbrica o fisica.
Un usuario puede asi proporcionar una entrada ala unidad TES 100, como, por jemplo,
un deslizamiento con el dedo u otro gesto en la interfaz tactil de la pantalla trasera 110
para causar un fotograma de la imagen de video a imprimir en laimpresora. La imagen
impresa puede incluir uno o mas elementos de datos asociados con €l monitoreo del
vehiculo objetivo, tales como la velocidad detectada del mismo. Una impresora de este
tipo se puede instalar en el vehiculo de un usuario. La imagen impresa se puede asi
proporcionar a un conductor que ha sido detenido por e usuario, como prueba de la
perpetracion del conductor de unainfraccion.

[0083] En una forma de realizacion, se puede registrar € historial de monitoreo de
launidad TES 100 y los datos asociados con € mismo. Los datos registrados se pueden
correlacionar con los datos del GPS asociados para visuaizar indicaciones del historial
de monitoreo sobre un mapa. Por g emplo, se podrian trazar velocidades de vehiculos
objetivo monitoreados por la unidad TES 100 o una pluralidad de unidades de TES 100
sobre un mapa para representar carreteras que muestran una propension por infracciones
de velocidad o para representar velocidades promedio monitoreadas en esas carreteras,
entre una variedad de otras posibles visualizaciones de datos.

[0084] La unidad TES 100 también puede incluir un inclinbmetro que esta
configurado para medir un angulo de inclinacion de launidad TES 100 (ver Fig. 14). El
angulo puede ser usado por la unidad TES 100 o un moédulo de control en el mismo para
determinar que launidad TES 100 no esta en uso 0 que al menos No se encuentra en una

orientacion en la que un vehiculo objetivo pueda ser monitoreado, por gemplo, la



unidad TES 100 se ha colocado sobre una superficie como un tablero de instrumentos o
asiento del vehiculo de un usuario, o un usuario sostiene la unidad TES 100 hacia abajo
a su costado. Un angulo indicativo de una orientacion de uso de este tipo puede ser un
angulo mayor de aproximadamente 90 ° en vertical 0 méas preferiblemente mayor de
aproximadamente 70 ° en vertical, sin embargo, se puede emplear cualquier angulo
deseado.

[0085] Inicialmente, la unidad TES 100 se encuentra en un estado activo en € que
se puede completar la operacion normal para € monitoreo de vehiculos objetivo tal
como se indica por € bloque 702. Cuando se indica una orientacion de no-uso de la
unidad TES 100 por €l inclindmetro (bloque 704), e mddulo de control de la unidad
TES 100 inicia un temporizador o contador tal como se representa por el blogue 706. A
la expiracion de un primer periodo de tiempo (blogue 708), tal como alrededor de cinco
segundos, la unidad TES 100 se coloca en un estado de ahorro de energia menor
(blogue 710) en e que los componentes tales como la pantalla trasera 110, € HUD 114
y launidad GPS, entre otros, se desactivan o apagan.

[0086] Cuando la unidad TES 100 se mantiene en una orientacion de no-uso
(blogue 712) para un segundo periodo de tiempo (bloque 714), tal como arededor de
dos minutos, la unidad TES 100 se coloca en un estado de conservaciéon de energia
mayor como €l que se indica por €l bloque 716. En el estado mayor de conservacion de
energia, componentes tales como la camara de video 120 y € médulo de deteccion de
velocidad y medicién de objeto 32 estan desactivados.

[0087] Cuando la unidad TES 100 se mantiene en una orientacion de no-uso
(blogue 718) para un tercer periodo de tiempo (bloque 720), tal como arededor de ocho
minutos adicionales, todos los componentes y operaciones de la unidad TES 100 se
desconectan tal como se representa por e bloque 722. El inclinbmetro puede
permanecer activo de forma continua o periddica en el estado desconectado de tal
manera que cuando no se detecta una orientacion de no-uso, por giemplo, launidad TES
100 se devuelve a una orientacion de uso, por gjemplo, launidad TES 100 esta de nuevo
totalmente encendida para reanudar €l estado activo. La unidad TES 100 también se
puede devolver ala activa en cualquier punto en el proceso de conservacion de energia
cuando se detecta una orientacion de uso.

[0088] La unidad TES 100 por lo tanto se puede desactivar durante un periodo de
tiempo para conservar energia de bateria. Al retrasar la desconexion completa de la

unidad TES 100, la unidad TES 100 podra reposarse momentaneamente y luego



levantarse de nuevo para reanudar uso de la misma sin € encuentro de retrasos
resultantes de reiniciar los diversos componentes o procesos de la unidad TES 100 que
se podrian encontrar s la unidad TES 100 fuera completa e inmediatamente
desconectada. El proceso de conservacion de energia también permite que la unidad
TES 100 se desconecte autométi camente cuando se coloca en una orientacion de no-uso
para evitar la reduccion de energia de la bateria cuando la unidad TES 100 no esta en
USO.

[0089] Volviendo ahora a la Fig. 15, se describe, de acuerdo con una forma de
realizacion de la invencidn, un diagrama de bloques de un proceso comuan del historial
de seguimiento del objetivo, indicado por € nimero de referencia 800, tal como seria
realizado por un agente que opera la unidad TES 100. En e bloque 802 & agente
observa €l vehiculo objetivo y la forma en que el vehiculo se relaciona a trafico que lo
rodea. Los agentes de Tréfico a menudo reciben formacién detallada en |a estimacién de
la velocidad de vehiculos. Este tipo de estimacion del vehiculo objetivo se hace en €l
blogue 804. En el bloque 806 la oficina localiza a vehiculo apuntando el haz de laser o
haz de microondas de la unidad TES 100 en € vehiculo objetivo. El sistema de radar
presentard €l audio de retorno Doppler que se relaciona a la velocidad objetivo. El
sistema l&ser emitird un tono piezoel éctrico u otra sefial acustica relacionada ala calidad
de la devolucion laser. El agente va a escuchar este audio de retorno durante €l bloque
808. Durante € blogue 810 el agente se asegurara de que la direccion de desplazamiento
indicada por la unidad TES 100 coincida con la direccién de desplazamiento del
vehiculo objetivo. EL bloque 812 es el blogue que mas preocupa a los aspectos de la
invencion. Durante el blogue 812 el agente observa la lectura de la velocidad tal como
se visualiza por la unidad TES 100. Durante € periodo de tiempo € agente esta
observando la velocidad objetivo que se visuadliza, € valor de la velocidad debe
permanecer relativamente estable y debe coincidir de forma cercana a la estimacion del
blogue 104. Una vez que € agente esta satisfecho con € resultado, y la lectura de
velocidad de launidad TES 100 se valida, puede proceder a blogue 814 para bloquear o
almacenar |os datos de la lectura del objetivo. Estos datos pueden contener la velocidad
objetivo, direccion de desplazamiento, distancia a objetivo, hora, fecha, etc. Tener los
datos blogueados o amacenados puede ser Util si el agente determina proceder a tomar
accién de cumplimiento tal como se representa por el bloque 816.

[0090] Puede que no sea deseable para e agente en el campo poder establecer o

cambiar el periodo de tiempo de seguimiento minimo. En una forma de realizacion



preferida, la invencidén proporcionaria un método para € periodo del tiempo de
seguimiento minimo para gjustarse en la unidad TES 100 por parte de los fabricantes
antes de su envio a organismo de orden publico final. La unidad TES 100 se carga con
un conjunto de pardmetros durante el proceso de fabricacién. Estos parametros
determinan e comportamiento operativo de la unidad TES 100. Los valores de
parametros estan determinados por los requisitos individuales del organismo que
compra la unidad TES 100. En una forma de realizacion preferida de la invencion, los
siguientes pardmetros se incluyen en la lista de parametros de la unidad TES 100. 1)
‘HudTrackAlert’ (alerta de seguimiento Hud) = 0 0 1. Si e parametro ‘HudTrackAlert’
se gjustaalaigualdad de 1, se habilita la opcion de seguimiento minimo del objetivo. 2)
‘HudTimeTrak’ (seguimiento de tiempo Hud') = xx. El vaor entero cargado en €
parametro ‘HudTimeTrak’ establece el nimero de décimas de segundos requeridas para
el periodo de tiempo de seguimiento minimo del objetivo. Por gjemplo, un organismo
individual puede exigir a sus funcionarios a observar la lectura de velocidad del
vehiculo objetivo por un minimo de dos (2) segundos. Los parametros de launidad TES
100 se pueden establecer as HudTrackAlert = 1y HudTimeTrak = 25. Esto habilitariala
funcién de seguimiento de tiempo del objetivo y estableceria el periodo de tiempo de
seguimiento minimo del objetivo a 2,5 segundos.

[0091] Otro aspecto de la forma de realizacion preferida es que la unidad TES 100
puede permitir que los valores de pardmetros se carguen en e modo de servicio o
mantenimiento. Este método permite que la funcién de tiempo de seguimiento del
objetivo esté habilitaday que € periodo de tiempo de seguimiento minimo se establezca
en lafébrica o en un centro de servicio.

[0092] De gemplo anterior, un organismo individua puede exigir a sus
funcionarios a observar la lectura de velocidad del vehiculo objetivo por un minimo de
dos segundos. Anteriormente, el agente era responsable de la estimacién del periodo de
tiempo que ha usado para el seguimiento del objetivo, que debe ser por un periodo de
tiempo de seguimiento minimo.

[0093] Haciendo referencia a la Fig. 16, pantallas de ejemplo que se pueden
mostrar por el HUD 114 se representan en unailustracion 900 de acuerdo con formas de
realizacién de lainvencién para ayudar a describir un método para alertar al agente en el
caso en que €l objetivo se haya rastreado por € tiempo de seguimiento minimo del
objetivo. El gemplo dado es para una unidad TES 100 con el tiempo de seguimiento
establecido a 2,5 segundos y mirando a través del HUD 114. La mitad superior de la



ilustracion representa e HUD 114 desplegado cuando € agente adquiere por primera
vez las lecturas del objetivo. Un indicio 902 indica la distancia del objetivo 990,0 pies
de la unidad TES 100. Una reticula de enfoque de laser se representa por 904. Un
indicio de valor 906 indica que €l objetivo se desplaza a 60 millas por hora (mph). El
simbolo ‘+ 908 es para indicar la direccion de desplazamiento del objetivo que se
acerca a la unidad TES 100. La mitad inferior de la ilustracién 900 muestra el mismo
HUD 114 después de que el agente ha continuado arealizar un seguimiento del objetivo
durante 2,5 segundos. El indicio 910 muestra ahora la distancia a objetivo, que es de
768,1 pies. El nimero de referencia 912 todavia representa la reticula de enfoque |aser.
Un indicio de valor 916 muestra que €l objetivo aln se esta desplazando a 60 mph y €l
‘+ 918 muestra que e objetivo aln se estd acercando a la unidad TES 100. Pero la
unidad TES 100 ha mostrado un simbolo 916 para aertar al agente de que €
requerimiento del periodo de tiempo de seguimiento minimo del objetivo se ha
cumplido.

[0094] Se puede hacer sonar un tono audible o pitido para dertar al agente de que
el requerimiento del periodo de tiempo de seguimiento minimo del objetivo se ha
cumplido. Este método de alerta audible se puede usar en lugar de la alertavisible o en
combinacion con laaertavisible.

[0095] La opcion de no permitir que los datos del objetivo se bloqueen o almacenen
s no se cumplio el pardmetro del tiempo de seguimiento minimo del objetivo se puede
codificar en el firmware o software de launidad TES 100.

[0096] Haciendo referencia ala Fig. 17, se describe un diagrama de blogues de un
proceso de certificacion 1100 que se puede realizar en un laboratorio de pruebas para
una radar o unidad TES a base de |aser de acuerdo con una forma de realizacion de la
invencion. El certificado de gjemplo gue se muestra en laFig. 17 es para un dispositivo
a base de radar. Blogue 1102 al 1122 muestran las etapas del proceso que el técnico de
laboratorio puede tomar para completar la certificacion. Por gemplo, el técnico ingresa
primero la informacién del dispositivo, tal como modelo del dispositivo y nimero de
serie, en un registro de laboratorio tal como se representa en el blogue 1102. El técnico
luego redliza una prueba de digpason 1104, por lo general usando dos diapasones
diferentes de diferentes frecuencias que representan dos velocidades diferentes del
objetivo. La prueba de diapason puede incluir las etapas de: 1) colocar €l radar en modo
estacionario de funcionamiento; 2) colocar € control de rango en posicién maxima; 3)

colocar laantena en el modo de transmision a liberar el interruptor de espera o poner la



unidad de radar en modo de g ecucion; 4) golpear ligeramente un diapason de velocidad
inferior sobre una superficie no metdlica duray sostener € diapasdn aproximadamente
una pulgada en la parte frontal de la antena; 5) verificar que la velocidad objetivo
muestra la misma velocidad que se encuentraen el diapasdn +/- 1 mph; 6) repetir etapas
4y 5 usando € diapasdn de velocidad superior; 7) colocar e radar en un modo de
movimiento de operacion; 8) usar € diapason de velocidad inferior, reaizar etapa 4 y
verificar que lavelocidad de patrulla muestre la misma velocidad que se encuentra en €l
diapason +/- 1 mph; 9) sin dejar de sujetar el diapason de velocidad inferior frente a
radar, realizar la etapa 4 en el diapason de velocidad superior, sosteniéndolo igualmente
en frente del radar; y 10) con ambos diapasones ahora vibrando simultdneamente en
frente de la antena de radar, verificar que la velocidad de PATRULLA lea el diapason
de velocidad inferior y la velocidad OBJETIVO leala velocidad que se encuentra en e
diapason superior, menos la velocidad en €l diapason inferior.

[0097] Si la unidad pasa la prueba de diapasdn 1104, se lleva a cabo una prueba de
estabilidad de la frecuencia de transmision 1106. Para la prueba de estabilidad de la
frecuencia de transmision 1106, se requiere que la frecuencia transmitida permanezca
dentro de una banda de frecuencia designada para un voltaje de suministro a dispositivo
dentro de un rango de +/- 20% del voltaje de suministro estandar.

[0098] Si la unidad pasa la prueba de estabilidad de la frecuencia de transmision
1106, se lleva a cabo una prueba de densidad de potencia 1108. Para la prueba de
densidad de potencia 1108, €l técnico mide la densidad de potencia de campo cercano
de la antena a una distancia predeterminada frente a la antena. La densidad de potencia
de la antena no podréa exceder un méximo de intensidad de sefial, tal como 5 mwW/cm?.
[0099] Si la unidad pasa la prueba de densidad de potencia 1108, se lleva a cabo
entonces una prueba de bajo voltaje 1110. Para la prueba de bajo voltaje 1110, la prueba
de digpason 1104 que se describe anteriormente se lleva a cabo mientras la voltaje de
suministro al dispositivo es menor que el 20% del voltaje de suministro estandar 0 a un
voltaje minimo predeterminado. A medida que se reduce € voltae, la velocidad
indicada debera ser coherente y precisa en e voltaje minimo.

[00100] Si la unidad pasa la prueba de bagjo voltge 1110, se lleva a cabo entonces
una prueba de audio Doppler 1112. La prueba de audio Doppler 1112 incluye €l uso de
un simulador de velocidad y escuchar un tono que corresponde a la lectura de velocidad

de un vehiculo que se aproxima a una velocidad determinada, y un tono que



corresponde a la lectura de velocidad de un vehiculo que retrocede a una velocidad
determinada.

[00101] Si la unidad pasa la prueba de audio Doppler 1112, se lleva a cabo una
prueba de circuito interno 1114. La prueba de circuito interno 1114 se redliza de
acuerdo con las instrucciones del fabricante del dispositivo.

[00102] Silaunidad pasalapruebade circuito interno 1114, se lleva a cabo entonces
una prueba de deteccion direcciona 1116. La prueba de deteccion direccional 1116 se
[leva a cabo usando un simulador de velocidad y verificando la correcta visualizacién de
la lectura de velocidad de un vehiculo que se aproxima a una velocidad determinada, y
la correcta visualizacion de la lectura de velocidad de un vehiculo que retrocede a una
velocidad determinada.

[00103] Si la unidad pasa la prueba de deteccion direccional 1116, se lleva a cabo
entonces la prueba de visualizacion de velocidad ata y bgja 1118. La prueba de
visualizacion de velocidad alta y baa 1118 verifica que e dispositivo muestra con
precision una velocidad minima, tal como 20 mph, y una velocidad maxima, tal como,
por gjemplo, 199 mph.

[00104] Si launidad pasa la prueba de visualizacion de velocidad altay baja 1118,
se lleva a cabo entonces la prueba RFI 1120. La prueba RFI 1120 somete € dispositivo
a varias frecuencias electromagnéticas y formas de onda y verifica que el dispositivo
muestre de forma consistente y precisalavelocidad simulada de un vehiculo.

[00105] Si launidad pasala pruebade RFI 1120, el técnico 1122 certifica la unidad.
Se pueden llevar a cabo otras pruebas que sean solicitadas por e fabricante, organismo
de certificacion o ley estatal.

[00106] En la forma de realizacion preferida, la invencion proporcionaria una
aplicacion de utilidad de certificacion para la instalacion de certificacion. A la
finalizacion del proceso de certificacion que se muestra en la Fig. 17, e dispositivo de
trafico de radar o de l&ser se puede conectar a un dispositivo inteligente que gecuta la
aplicacion de utilidad de certificacion.

[00107] Haciendo referenciaalaFig. 18, generalmente el nimero de referencia 1200
indica un ejemplo de conexion del dispositivo de radar o de laser a dispositivo
inteligente. El dispositivo Host 1202 puede ser un PC, tableta, teléfono inteligente o
cualquier dispositivo inteligente capaz de gjecutar 1a aplicacién de utilidad certificacion.
El dispositivo Host 1202 esta conectado a la unidad TES o sistema de tréfico (TES)

1206, a través de un enlace de comunicacion 1204. Este enlace de comunicacion 1204



puede ser por conexion de cable tal como un puerto de comunicaciones en serie, bus
universal en serie (USB) o puede ser un enlace inaldmbrico tal como Bluetooth o Wi-Fi.
[00108] Haciendo referencia a la Fig. 19, € numero de referencia 1300 indica
generalmente una visualizacion de pantala ejemplo de la aplicacién de utilidad de
certificacion de la forma de realizacion preferida, que se gjecuta en el dispositivo Host.
Un técnico puede establecer una comunicacion entre el dispositivo Host y €l TES 1206
al presionar un boton de conexion 1302. La informacion se puede ahora compartir entre
el dispositivo Host y e TES 1206. El técnico puede desear actualizar la Hora/lFecha en
el TES 1206 a la Hora/lFecha actual en € dispositivo Host a presionar € boton de
configuracién de Hora/Fecha 1304. El técnico puede entonces fijar la fecha en que se
completd la certificacion actual. Esto se puede hacer haciendo clic en una fecha en la
vista del calendario 1306 o haciendo clic en el cuadro de fecha de hoy 1308. La fecha
de inicio de la certificacion se mostrara entonces en e cuadro de texto 1310. El técnico
puede entonces fijar la fecha en que vencera la certificacion actual. Esto se puede
realizar a hacer clic en una fecha en la vista del calendario 1312 o a seleccionar un
periodo preestablecido para € periodo de certificacion 1314. La fecha de vencimiento
de la proxima certificacion se mostrara en €l cuadro de texto 1316. En este momento, se
puede seleccionar un periodo de notificacién 1318. Este parametro es e nimero de dias
antes del vencimiento de la certificacion 1316 para que e TES 1206 inicie la alerta a
operador de que la renovacion de la certificacion esta cerca. Se pueden disponer varias
configuraciones del cuadro de lista despegable 1318 o € técnico puede simplemente
introducir un nimero de dias en el cuadro 1318. El técnico puede seleccionar el cuadro
de comprobacion 1320 para habilitar o deshabilitar la comprobacion de certificacion
mediante e TES 1206. Se puede usar el cuadro de comprobacién 1322 para controlar
como se comporta e TES 1206 s se permite € vencimiento de la certificacion. De
comprobar € cuadro, € TES 1206 no funcionard s la certificacion expird. De no
comprobarse, €l TES 1206 alertara al operador de que la certificacion ha expirado y €
operador debe presionar un boton para omitir la advertencia. Una vez que se hacen los
gjustes anteriores, el técnico puede pulsar €l boton de certificar 1324 y la informacion
de certificacion se envia a TES 1206. Opcionamente, a pulsar €l botén de certificar
1324 también se puede actualizar la Hora/lFecha en el TES 1206 a la Hora/Fecha actual
en el dispositivo Host.

[00109] Enlaforma de realizacion de la presente invencién, a la unidad TES 1206

se puede afiadir un circuito, firmware o software para el seguimiento de la horay fecha



actual para poder seguir cuando € sistema se requiere para ser recertificado por una
instalacion de prueba. EI TES que se representa en la Fig. 20, referencia 1400, es un
giemplo del sistema con € circuito de tiempo de seguimiento afiadido. El boque 1402
representa la visualizacion e interfaz de usuario. En laforma de realizacién preferida, la
invencion muestra €l estado de los sistemas de certificacion en esta visualizacion 1402.
El nimero de referencia 1404 indica la placa electronica del sistema que contiene
mi croprocesadores, tales como una unidad de microcontrolador (MCU) o un procesador
de sefid digital (DSP) o ambos. En la forma de realizacion preferida, 1a informacion de
certificacion se puede procesar y almacenar mediante los procesadores en e blogue
1404. El boque 1406 representa el circuito de seguimiento de tiempo (reloj de tiempo
real, médulo GPS, etc.) que comunica con los procesadores en € blogue 1404. Un
egjemplo del circuito del tiempo de seguimiento usado en una unidad TES puede incluir
el circuito integrado (1C) PCF2129AT proporcionado por los semiconductores NXP.
[00110] El firmware cargado en la placa de procesamiento de la electronica de la
unidad TES 1404 puede mostrar informacion sobre la certificacion de sistemas al
operador a través del sistema de visualizacion 1402. La Fig. 21 muestra egemplos de la
informacion de certificacion proporcionada al operador tal como se ilustra en un sistema
de radar 1500. Durante la secuencia de encendido, se visualiza 1502 la fecha de
renovacion de la certificacion solicitada. Si los dias que quedan antes de la renovacion
de la certificacion solicitada ha caido dentro del periodo de notificacion segin lo
establecido por € técnico certificador, se desplegara la pantalla 1504 notificando al
operador del nimero de dias antes del vencimiento de la certificacion. Esta pantalla
puede permanecer en la visualizacion hasta que el operador reconoce el mensgje a
pulsar uno de los interruptores del panel frontal. La pantalla 1506 se mostrara la fecha
de certificacion paso. Esto notifica a operador de que €l sistema ya no esta certificado.
Dependiendo de la opcion establecida por €l técnico de la certificacion, € operador
puede reconocer este mensgje a pulsar un interruptor en e panel frontal y continuar
operando o € sistema de firmware fijaria la unidad inoperable hasta que la utilidad de
Certificacion fue usada para restablecer la certificacion del sistema.

[00111] Ha de entenderse que aungue se han ilustrado y descrito ciertas formas
ahora preferidas de la presente invencion, no se limitan a las mismas excepto en la
medida en que tales limitaciones se incluyan en las siguientes reivindicaciones. Muchas
disposiciones diferentes de los diversos componentes representados, asi como

componentes que no se muestran, son posibles sin apartarse del alcance de las



siguientes reivindicaciones. Las formas de realizacion de la tecnologia se han descrito
con la intencién de ser ilustrativas y no restrictivas. Las formas de realizacion
alternativas resultardn evidentes para los lectores de esta descripcion después de y
debido a leerlas. Se pueden completar medios aternativos de implementacion de lo
anterior sin apartarse del acance de las siguientes reivindicaciones. Ciertas
caracteristicas y subcombinaciones son de utilidad y se pueden emplear sin referenciaa
otras caracteristicas y subcombinaciones y se contemplan dentro del alcance de las

reivindicaciones.



REIVINDICACIONES

Lo que sereivindicaes.

1.  Un mé&odo para la operacion de un dispositivo de sistema de tréfico,
el método que comprende:

determinar unadistancia a un vehiculo objetivo en movimiento;

enfocar una camara sobre dicho vehiculo objetivo con base en dicha distancia

determinada;

acercar dicha cAmara sobre dicho vehiculo objetivo de manera que unaimagen de
dicho vehiculo objetivo llene sustancialmente un campo de vision de una
visualizacion de dicha camarg;

redeterminar periédicamente dicha distancia a dicho vehiculo objetivo en
movimiento para mantener dicha imagen de dicho objetivo sustancialmente
dentro de dicho campo de vision de dicha camara;

determinar datos del objetivo para dicho vehiculo objetivo en movimiento;

Mostrar dichos datos del objetivo sobre dicha pantalla de la camara;

capturar una 0 méas imégenes de dicho vehiculo objetivo; y

almacenar dicha una 0 méas imagenes y datos del objetivo correspondientes de
dicho vehiculo objetivo.

2. El método de la reivindicacion 1, en donde dicha etapa de
determinacion de una distancia comprende transmitir una sefial electromagnética a
dicho vehiculo objetivo y recibir una sefia electromagnética de retorno del mismo.

3. El método de la reivindicacion 2, en donde dicha sefa
electromagnética es una sefial |aser.

4. El méodo de la revindicacion 2, en donde dicha sefia
el ectromagnética es una sefial de microondas.

5. El método de la reivindicacion 1, en donde dicha camara es una
cdmaradigital.

6. El método de la reivindicacion 1, en donde dicha camara es una
camara de video.

7. El méodo de la reivindicacion 1, en donde dicha etapa de
determinacion periddica es continua.

8.  El método de lareivindicacion 1, en donde dichos datos del objetivo

incluyen lavelocidad de dicho vehiculo objetivo.



9. El método de lareivindicacion 1, en donde dichos datos del objetivo
incluyen un rumbo magnético de dicho vehiculo objetivo.

10. El método de la reivindicacién 1, en donde dichos datos del objetivo
incluyen una posicién geografica de dicho vehiculo objetivo.

11. El méodo de la reivindicacion 1, en donde dicha determinacion de
datos del objetivo es por un periodo de tiempo.

12. El método de lareivindicaciéon 11, en donde dicho periodo de tiempo
es predeterminado.

13. El método de la reivindicacién 12, en donde dicho periodo de tiempo
es un periodo de tiempo minimo.

14. El méodo de la reivindicacion 13, en donde si dicho periodo de
tiempo es menor a dicho periodo de tiempo minimo, se sdta dicha etapa de
almacenamiento.

15. El método de la reivindicacion 1, que comprende ademas almacenar
una facha de certificacion que corresponde a una certificacion de dicho dispositivo de
sistema de tréfico.

16. El método de lareivindicacién 15, que comprende ademés almacenar
una fecha de vencimiento de dicha certificacion.

17. El método de lareivindicacion 16, que comprende ademés almacenar
un periodo de tiempo antes de dicha fecha de vencimiento, en donde se muestra una
indicaci6n sobre dicha pantalla de la camara durante dicho periodo de tiempo.

18. El método de lareivindicaciéon 16, que comprende ademéas almacenar
un periodo de tiempo antes de dicha fecha de vencimiento, en donde se emite una
indicacion de audio del sistema de trafico durante dicho periodo de tiempo.

19. El método de lareivindicacion 16, en donde se muestra unaindicacion
sobre dicha pantalla de la cAmara después de que se llega a dicha fecha de vencimiento.

20. El méodo de la reivindicacion 16, en donde se inhabilita dicho
sistema de trafico después de que se llega a dicha fecha de vencimiento.

21. Undispositivo de sistema de tréfico que comprende:

un médulo de deteccion que determina una 0 més de una distancia a un vehiculo
objetivo en movimiento y datos del objetivo para dicho vehiculo objetivo en
movimiento, el médulo que determina periddicamente una o mas de dichas
distancias a dicho vehiculo objetivo en movimiento y dichos datos del

objetivo;



un dispositivo de visualizacion;

una camara configurada para capturar una 0 mas iméagenes de dicho vehiculo
objetivo, la distancia foca de dicha camara que se establece a menos
parcialmente con base en dicha distancia determinada de manera que una
imagen de dicho vehiculo objetivo llena sustancialmente un campo de
vision del dispositivo de visuaizacion, la distancia foca que se gusta
peri6dicamente con base en la una o mas de dichas distancias determinadas

a dicho vehiculo objetivo en movimiento y dichos datos del objetivo para

mantener dicho vehiculo objetivo sustancialmente dentro de dicho campo de

vision de dicha camara;

un médulo de control que muestra dichos datos del objetivo sobre dicho
dispositivo de visualizacion y amacena una o mas imégenes y datos del
objetivo correspondientes de dicho vehiculo objetivo en una memoria.

22. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 21, en donde
dicho médulo de deteccion transmite una sefial electromagnética a dicho vehiculo
objetivo y recibe una sefial electromagnética de retorno del mismo.

23. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 22, en donde
dicha sefid electromagnética es una sefia laser.

24. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 22, en donde
dicha sefial electromagnética es una sefia de microondas.

25. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 21, en donde
dicha una o més de dichas distancias a dicho vehiculo objetivo en movimiento y dichos
datos del objetivo se determinan de forma continua.

26. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 21, en donde
dichos datos del objetivo incluyen la velocidad de dicho vehiculo objetivo.

27. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 21, en donde
dichos datos del objetivo incluyen un rumbo magnético de dicho vehiculo objetivo.

28. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 21, en donde
dichos datos del objetivo incluyen una posicion geogréfica de dicho vehicul o objetivo.

29. Undispositivo de sistema de tréfico que comprende:

un médulo de deteccion que determina una 0 més de una distancia a un vehiculo
objetivo en movimiento y datos del objetivo para dicho vehiculo objetivo en
movimiento, dicho médulo de deteccién que determina dicha una 0 mas de

dichas distancias y datos del objetivo para dicho vehiculo objetivo en



movimiento por un periodo de tiempo y la medicion de una duracion del
periodo de tiempo;

un dispositivo de visualizacion,;

Un moédulo de control que muestra dichos datos del objetivo sobre dicha
visualizacion.

30. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 29, en donde
dicha duracion de dicho periodo de tiempo es mayor que un periodo de tiempo minimo
predeterminado y en donde dicho médulo de control muestra un indicio sobre dicha
visualizacion.

31. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 29, en donde
dicha duracion de dicho periodo de tiempo es mayor que un periodo de tiempo minimo
predeterminado y en donde €l sistema de trafico emite un tono audible.

32. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 29, que
comprende ademés:

una camara configurada para capturar una 0 mas imagenes de dicho vehiculo
objetivo,

en donde dicha duracion de dicho periodo de tiempo es mayor que un periodo de
tiempo minimo predeterminado y dicho médulo de control almacena dicha
una o mas imagenes y datos del objetivo correspondientes de dicho vehiculo

objetivo en unamemoria, 0

en donde dicha duracién de dicho periodo de tiempo es menor que un periodo de
tiempo minimo predeterminado y dicho modulo de control no almacena
dicha una o mas imégenes y datos del objetivo correspondientes para dicho
vehiculo objetivo en dicha memoria.

33. Undispositivo de sistema de tréfico que comprende:

un modulo de deteccion que determina una 0 més de una distancia a un vehiculo
objetivo en movimiento y datos del objetivo para dicho vehiculo objetivo en
movimiento;

un dispositivo de visualizacion;

un modulo de control que muestra dichos datos del objetivo sobre dicha
visualizacion y amacena una fecha de certificacion que corresponde a una
certificacion de dicho dispositivo de sistema de tréfico en un memoria.

34. El dispositivo de sistema de trafico de la reivindicacion 33, en donde

un fecha de vencimiento de dicha certificacion se almacenain dicha memoria.



35. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 34, en donde
un periodo de tiempo antes de dicha fecha de vencimiento se amacena en dicha
memoria y en donde un indicio se muestra sobre dicho dispositivo de visuaizacién
durante dicho periodo de tiempo.

36. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 34, en donde
se muestra una indicacién sobre dicho dispositivo de visualizacion después de que se
llega a dicha fecha de vencimiento.

37. El dispositivo de sistema de tréfico de la reivindicacion 34, en donde
se inhabilita dicho sistema de tréfico después de que se llega a dicha fecha de

vencimiento.



RESUMEN

Se proporcionan un método, sistemay aparato para la captura de una imagen de
video y velocidad de un vehiculo objetivo. Un dispositivo de medicion detecta una
distancia a un vehiculo objetivo. La distancia foca o zoom de una camara de video se
establece y gjusta con base en la distancia. La velocidad de desplazamiento del vehiculo
se detecta, muestra y/o almacena en asociacion con una imagen de video capturada del
vehiculo mediante la camara de video. Un rango de distancias dentro del cua se puede
establecer |a captura de la imagen de video y velocidad del vehiculo mediante la
detecciodn de distancias entre un par de puntos de referencia o mediante el uso de GPSy
datos del rumbo magnético. Se proporciona un inclinbmetro para ayudar alainiciacion
de un modo de conservacion de energia. Se puede determinar y comparar un tiempo de
seguimiento del objetivo a un periodo de tiempo de seguimiento minimo. Se puede
amacenar y mostrar un periodo de certificacion del dispositivo y e dispositivo

desactivado tras € vencimiento del mismo.
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