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REIVINDICACIONES

1. Un método para simular una trayectoria de un objetivo de un radar que comprende los 

siguientes procedimientos:

5 determinar una trayectoria simulada de dicho objetivo simulado;

determinar una trayectoria del vehículo de simulación para un vehículo de 

simulación, dicha trayectoria del vehículo de simulación se define de acuerdo con un 

perfil de simulación, dicho perfil de simulación incluye al menos un perfil de 

simulación espacial y un perfil de retraso de la señal, dicho perfil de simulación 

10 espacial incluye un perfil de simulación del acimut y un perfil de simulación de la 

elevación;

maniobrar dicho vehículo de simulación de acuerdo con dicho perfil de 

simulación espacial;

recibir una señal del radar por parte de dicho vehículo de simulación; y

15 retransmitir una señal hacia el radar al menos de acuerdo con dicho perfil de 

retraso de la señal.

2. El método de acuerdo con la reivindicación 1, que incluye además el procedimiento 

preliminar para determinar la ubicación de dicho radar en un sistema de coordenadas 

de referencia.

20 3. El método de acuerdo con la reivindicación 1, donde dicha maniobra de dicho vehículo 

de simulación de acuerdo con dicho perfil de simulación espacial incluye determinar 

las características de movimiento de dicho vehículo de simulación y determinar los 

comandos de control de movimiento para dicho vehículo de simulación.

4. El método de acuerdo con la reivindicación 1, donde dicho perfil de simulación incluye 

25 además un perfil de características de la señal,

donde dicha señal retransmitida se caracteriza de manera adicional de acuerdo 

con dicho perfil de características de la señal,

donde dicho perfil de características de la señal incluye al menos uno de los 

siguientes:

30 un perfil de amplitud que define la amplitud de dicha señal retransmitida; y

un perfil de efecto Doppler, que define un efecto Doppler en la frecuencia 

de la señal retransmitida.
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5. El método de acuerdo con la reivindicación 1, donde dicho perfil de simulación del 

acimut define las ubicaciones de dicho vehículo de simulación, en un sistema de 

coordenadas de referencia a lo largo del tiempo,

donde dicho perfil de simulación de la elevación define las elevaciones de dicho 

5 vehículo de simulación a lo largo del tiempo

donde dicho perfil de retraso de la señal define los períodos de tiempo durante 

los cuales la señal del radar recibida se retrasa antes de la retransmisión, a lo largo 

del tiempo.

6. El método de acuerdo con la reivindicación 1, donde dicho vehículo de simulación es un 

10 vehículo no tripulado seleccionado dentro de un grupo que consiste en:

un dron;

un barco de control a distancia; y

un vehículo de control a distancia.

7. El método de acuerdo con la reivindicación 1, donde dicho perfil de simulación espacial 

15 incluye una de las siguientes:

una lista de coordenadas y elevación de dicho vehículo de simulación en un sistema de 

coordenadas de referencia; y

una lista de coordenadas y cambios de elevación de dicho vehículo de simulación en un 

sistema de coordenadas de referencia.

20 8. El método de acuerdo con la reivindicación 1, donde la trayectoria de dicho vehículo de 

simulación se encuentra a una distancia con respecto a dicho radar menor que el 

alcance de detección mínimo del radar.

9. Un sistema para simular una trayectoria de un objetivo del radar que comprende:

un vehículo de simulación que incluye:

25 un transductor receptor, que recibe señales de dicho radar y transforma la 

señal recibida en una señal eléctrica recibida;

un receptor, acoplado a dicho transductor receptor, dicho receptor recibe 

dicha señal recibida eléctrica y muestrea al menos dicha señal eléctrica recibida 

para producir una señal recibida muestreada;

30 un detector de posición, para determinar la posición actual de dicho 

vehículo de simulación;
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un transmisor, que convierte una señal de retransmisión en una señal 

analógica;

un transductor transmisor, acoplado a dicho transmisor, para transformar 

dicha señal analógica en una señal transmitida; y

5 un procesador, acoplado a dicho receptor, a dicho transmisor y a dicho detector 

de posición, dicho procesador incluye al menos un retraso de señal, dicho 

procesador recibe dicha señal recibida muestreada y produce dicha señal de 

retransmisión con un retraso definido por un perfil de retraso de la señal, dicho 

procesador determina además las características de movimiento de dicho vehículo 

10 de simulación de acuerdo con un perfil de simulación espacial y dicha posición actual 

de dicho vehículo de simulación, dicho perfil de simulación espacial define la 

trayectoria de dicho vehículo de simulación, dicho perfil de simulación espacial 

incluye un perfil de simulación del acimut y un perfil simulación de la elevación.

10. El sistema de acuerdo con la reivindicación 9, que incluye además un controlador de 

15 maniobras del vehículo, acoplado a dicho procesador, para determinar comandos de 

control de movimiento al controlador de maniobras del vehículo de acuerdo con 

dichas características de movimiento.

11. El sistema de acuerdo con la reivindicación 9, donde dicho procesador incluye además 

un caracterizador de la señal para caracterizar dicha señal retransmitida de acuerdo 

20 con un perfil de características de la señal,

donde dicho perfil de características de la señal incluye al menos uno de los 

siguientes:

un perfil de amplitud que define la amplitud de dicha señal retransmitida; y

un perfil de efecto Doppler, que define un efecto Doppler en la frecuencia 

25 de la señal retransmitida.

12. El método de acuerdo con la reivindicación 9, donde dicho perfil de simulación del 

acimut define las ubicaciones del vehículo de simulación en un sistema de 

coordenadas de referencia, a lo largo del tiempo

donde dicho perfil de simulación de la elevación define las elevaciones de dicho 

30 vehículo de simulación a lo largo del tiempo
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donde dicho perfil de retraso de la señal define los períodos de tiempo durante 

los cuales la señal del radar recibida se retrasa antes de la retransmisión, a lo largo 

del tiempo.

13. El sistema de acuerdo con la reivindicación 9, donde dicho receptor incluye un 

5 atenuador que atenúa las señales recibidas de dicho transductor receptor.

14. El método de acuerdo con la reivindicación 9, donde dicho vehículo de simulación es 

un vehículo no tripulado seleccionado dentro del grupo que consiste en:

un dron;

un barco de control a distancia; y

10 un vehículo de control a distancia.

15. El sistema de acuerdo con la reivindicación 9, donde dicho perfil de simulación 

espacial incluye una de las siguientes:

una lista de coordenadas y elevación de dicho vehículo de simulación en un sistema de 

coordenadas de referencia; y

15 una lista de coordenadas y cambios de elevación de dicho vehículo de simulación en un 

sistema de coordenadas de referencia.

16. El sistema de acuerdo con la reivindicación 9, donde la trayectoria de dicho vehículo 

de simulación se encuentra a una distancia con respecto a dicho radar menor que el 

alcance de detección mínimo del radar.
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