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@ Resumen:

Sistema de piloto automatico evasivo para embarcacio-
nes, que comprende un dispositivo de piloto automatico
que actla, al menos, sobre los controles de rumbo de la
embarcacion, y que comprende un médulo electronico de
evasion susceptible de generar 6rdenes de maniobra eva-
siva para el dispositivo de piloto automatico en caso de
darse un rumbo de colision; asi como un radar conectado
a dicho médulo electrénico de evasion en orden detectar
la existencia de obstaculos que generen rumbos de coli-
sion.
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DESCRIPCION

Sistema de piloto automadtico evasivo para embar-
caciones.

Objeto de la invencion

El objeto principal de la presente invencidn es un
sistema de piloto automatico evasivo para embarca-
ciones.

Antecedentes de la invencion

En la actualidad se conocen dispositivos de pilo-
to automadtico, que son capaces de mantener el rumbo
actuando sobre, al menos, los mandos de rumbo de la
embarcacion.

Estos pilotos automaticos adoptan diferentes for-
matos, e incluso son adaptables a embarcaciones no
preparadas, mediante una roldana que actiia sobre la
rueda del timon.

Frecuentemente estan asociados a dispositivos de
posicionamiento geogréfico (GPS), para corregir des-
viaciones en el rumbo deseado.

Sin embargo, no se conocen sistemas automaticos
que sean capaces identificar y corregir rumbos de co-
lisién, entendiéndose como rumbos de colisiéon aque-
llos donde el rumbo y velocidad de la embarcacién
reducen peligrosamente la distancia respecto a cual-
quier obstdculo; ya que los pilotos automaticos ac-
tuales se limitan a mantener el rumbo programado, y
como mucho a corregirlo si se detectan desviaciones
respecto al punto de destino, por lo que aun en es-
tos tiempos contintian ddndose colisiones y alcances
entre embarcaciones, con las consiguientes pérdidas
econdmicas e incluso de vidas, y efectos nocivos para
el medioambiente.

Descripcion de la invencion

El sistema de piloto automético evasivo para em-
barcaciones de la invencion tiene una constitucién 6p-
tima que subsana los inconvenientes descritos.

De acuerdo con la invencidn, el sistema compren-
de un dispositivo de piloto automético que actda, al
menos, sobre los controles de rumbo de la embarca-
cién; un moédulo electrénico de evasion susceptible
de identificar rumbos de colisién y de generar 6rde-
nes de maniobra evasiva para el dispositivo de piloto
automatico en este caso; y un radar conectado a dicho
mddulo electrénico de evasion para informarle de la
existencia de obstdculos que generan los rumbos de
colision.

Al detectarse que se da un rumbo de colisién con
un objeto estitico o en movimiento, el médulo elec-
trénico de evasion genera drdenes de control para el
dispositivo de piloto automdtico, que modificara, al
menos, el rumbo de la embarcacion para evitar la coli-
sion, restableciéndolo posteriormente, calculando se-
glin los pardmetros de seguridad introducidos si tiene
via libre de naves u obsticulos que puedan producir
colisién o incluso varada.

Adicionalmente el sistema de la invencién com-
prende que el dispositivo de piloto automético imple-
mente un actuador sobre el control de marcha y/o ve-
locidad de 1a embarcacidn, para generar 6rdenes sobre
estos controles en caso de maniobra evasiva. Esto per-
mite al sistema, no solo variar el rumbo, sino también
la velocidad e incluso, si es preciso, invertir la mar-
cha sin detener los sistemas de impulsién/propulsion,
seglin los parametros de seguridad introducidos, para
reducir la velocidad de colision y/o evitar la colision.

A la hora de recoger informacién y de ejecutar las
ordenes generadas, el sistema de la invencién contem-
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pla implementar los diferentes elementos que lo com-
ponen exclusivamente dedicados, o bien contempla la
posibilidad de aprovechar algunos de los que puedan
existir previamente en la embarcacion (por ejemplo el
radar existente, o la sistema de sefiales acusticas, etc).
Descripcion de los dibujos

Para complementar la descripcion que se estd rea-
lizando y con objeto de ayudar a una mejor compren-
sién de las caracteristicas de la invencidn, de acuerdo
con un ejemplo preferente de realizacion practica de
la misma, se acompafia como parte integrante de di-
cha descripcién, un juego de dibujos en donde con
cardcter ilustrativo y no limitativo, se ha representado
lo siguiente:

Figura 1.- Muestra una vista esquemdtica de una
embarcacién que equipa el sistema de la invencion,
cuyo rumbo presenta riesgos de colisién con otra em-
barcacién y con la costa.

Figura 2.- Muestra una vista esquemadtica de una
embarcacién que equipa el sistema de la invencion.
Realizacion preferente de la invencion

El sistema (1) de piloto automatico evasivo para
embarcaciones (6) de la invenciéon comprende un dis-
positivo de piloto automadtico (2) que actda, en este
ejemplo de la invencién, al menos, sobre los contro-
les (3) de rumbo y velocidad de la embarcacion.

Este dispositivo de piloto automatico (2) esta co-
nectado a un médulo electrénico de evasion (4), que
implementa la electrénica y la programacién necesa-
rias para identificar que se da un rumbo de colision, y
generar 6rdenes de maniobra evasiva para el dispositi-
vo de piloto automatico (2) en este caso. La deteccién
de obstéculos (5, 5a, 5b) puede ser estatica y dindmi-
ca, esto es, puede ser capaz de detectar rumbos de co-
lisién con objetos estdticos, u objetos en movimiento
en funcién del rumbo y velocidad de los mismos.

Para ello, el médulo electronico de evasion (4) co-
noce o determina previamente los parametros de rum-
bo y velocidad propios y localiza obstaculos (5, 5Sa,
5b) que puedan interponerse en dicho rumbo en fun-
cién de la velocidad propia y de la velocidad de los
mismos, calculando si hay riesgo de colisién. Se pue-
de programar, en funcién de las caracteristicas de la
embarcacién (6) el tiempo de demora y la distancia
minima para iniciar la maniobra evasiva. Tanto la ad-
quisicion de datos como el cédlculo de las diferentes
situaciones se efectiian de modo secuencial y repetiti-
vo varias veces por segundo.

La programacién del médulo electrénico (4) de
evasion también implementa un algoritmo de toma de
decisiones segtin las normas internacionales de nave-
gacion en lo referente a derechos de paso, determina-
ci6én de rumbos de evasidn y generacion de sefiales de
aviso de las maniobras decididas, de forma que es ca-
paz de esperar la maniobra de la otra embarcacién u
obstaculo mévil (5) si se tiene preferencia de paso, an-
tes de generar las instrucciones para la maniobra eva-
siva, que de todas formas se generardn y ejecutardn si
la otra embarcacién prosigue en rumbo de colisién.

La deteccion de los obstaculos (5, 5a, 5b) se reali-
za de modo automatico, principalmente por medio de
un radar (7) asociado al médulo electrénico de eva-
sién (4).

El rumbo propio se obtiene, bien del dispositivo
de piloto automadtico (2) si éste estd preparado para
ello, o bien de un sistema de posicionamiento geogra-
fico (8) asociado al médulo electrénico de evasion (4),
tal como un GPS. Dicho sistema de posicionamien-
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to geogrifico (8) puede ademds incorporar cartogra-
fia, lo que permitird al médulo electrénico de evasion
(4), no solo establecer la posicién de la embarcacion
(6) y su rumbo, sino también determinar la existencia
de obstaculos geograficos (5a) (acantilados, arrecifes,
etc), para tenerlos en cuenta a la hora de generar una
maniobra evasiva, o simplemente para determinar si
se corre el riesgo de colisiéon con los mismos en la ma-
niobra normal, generando 6rdenes de maniobra evasi-
va en este caso.

El sistema (1) también puede comprender una
sonda (9) asociada al mddulo electrénico de evasion
(4), que le informard de la existencia de fondos u
obstaculos sumergidos (5b) que puedan ser peligro-
sos durante las maniobras de evasién o la maniobra
normal, de forma que el mddulo electrénico de eva-
sién (4) pueda generar las 6rdenes precisas para que
el dispositivo de piloto automadtico (2) corrija el rum-
bo y/o velocidad para evitarlos o descarte las manio-
bras evasivas que puedan ser comprometidas por esta
causa.

Del mismo modo, el sistema (1) de la invencién
puede comprender una veleta (10) y un anemémetro
(11) asociados al mddulo electrénico de evasion (4),
para conocer la direccién y velocidad del viento y to-
mar estos pardmetros en cuenta a la hora de generar
una maniobra evasiva, por ejemplo metiendo més ca-
fa del timén para compensar los abatimientos debido
a la incidencia del viento en la obra muerta de la em-
barcacién (6).

El sistema (1) de la invencidn también puede com-
prender un plotter (12) asociado al médulo electréni-
co de evasion (4), para trazar los rumbos originales
y/o los rumbos de las maniobras de evasién.

También puede comprender un indicador de ac-
tuacion evasiva, no representado, que puede ser por

10

15

20

25

35

40

45

50

55

60

65

ejemplo un emisor acustico y/o un indicador lumino-
so, que avise del inicio y del fin de dicha maniobra.
También puede comprender una conexién exterior pa-
ra activacion del sistema de sefiales acusticas (15) de
la embarcacion, a fin de avisar de dichas maniobras
a otras embarcaciones segin las normas internaciona-
les.

De todas formas, el control definitivo de la embar-
cacion por parte del tripulante queda asegurado me-
diante la disposicién de un mando de parada de emer-
gencia, asi como un mando de activacién y desactiva-
cion, no representados. En ambos casos puede tratarse
de mandos a distancia para que se tenga el control en
todo momento, aun en el caso de embarcaciones de
grandes esloras.

En cuanto a los elementos periféricos del sistema
(1): radar (7), sistema de posicionamiento geografico
(8), plotter (12), sonda (9), anemémetro (11) y veleta
(10), pueden ser exclusivamente dedicados al sistema
(1) de la invencion, o bien puede tratarse de elemen-
tos compartidos con otros sistemas del barco, de tal
forma que la invencién también contempla la utiliza-
cion para el sistema (1) de la invencidn, de los equipos
de este tipo existentes previamente en la embarcacién
(6).

Del mismo modo si se desea aprovechar un dis-
positivo de piloto automadtico (2) existente, que solo
actude sobre el control de rumbo de la embarcacidn, el
sistema de la invencién también ha previsto la imple-
mentacidn de un actuador, no representado, sobre los
controles de marcha y velocidad, actuador que estara
convenientemente asociado al médulo electrénico de
evasion (4). Entonces el dispositivo de piloto automa-
tico (4) existente se encargard del control de rumbo,
y este actuador se encargara del control de marcha y
velocidad.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema (1) de piloto automatico evasivo para
embarcaciones (6), que comprende un dispositivo de
piloto automatico (2) que actiia, al menos, sobre los
controles (3) de rumbo de la embarcacién; caracte-
rizado porque comprende un médulo electrénico de
evasion (4) susceptible de generar 6rdenes de manio-
bra evasiva para el dispositivo de piloto automadtico
(2) en caso de darse un rumbo de colisién; asi como
un radar (7) conectado a dicho médulo electrénico de
evasion (4) en orden detectar la existencia de obstacu-
los (5, 5a, 5b) que generen rumbos de colision.

2. Sistema (1) de piloto automético evasivo para
embarcaciones (6) segun reivindicacién 1 caracteri-
zado porque el dispositivo de piloto automatico (2)
facilita el rumbo programado al médulo electrénico
de evasién (4).

3. Sistema (1) de piloto automdtico evasivo para
embarcaciones (6) segin reivindicacién 1 caracteri-
zado porque adicionalmente comprende un sistema
de posicionamiento geografico (8) asociado al médu-
lo electrénico de evasion (4) en orden a facilitar a di-
cho médulo electrénico de evasién (4) la posicién y
rumbo de la embarcacién (6).

4. Sistema (1) de piloto automatico evasivo para
embarcaciones (6) segun reivindicacién 3 caracteri-
zado porque el sistema de posicionamiento geografi-
co (8) implementa cartografias, en orden a informar
al médulo electrénico de evasion (4) de la existencia
de obstaculos geograficos (5a).

5. Sistema (1) de piloto automdtico evasivo para
embarcaciones (6) segin cualquiera de las reivindica-
ciones anteriores caracterizado porque incorpora un
actuador sobre los controles de marcha y velocidad de
la embarcacion (6).

6. Sistema (1) de piloto automético evasivo para
embarcaciones (6) segtin cualquiera de las reivindi-
caciones anteriores caracterizado porque adicional-
mente comprende una sonda (9) asociada al médulo
electronico de evasion (4), en orden a informar a di-
cho modulo electrénico de evasion (4) de la existencia
de obstaculos sumergidos (5b).

7. Sistema (1) de piloto automatico evasivo para
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embarcaciones (6) segtn cualquiera de las reivindi-
caciones anteriores caracterizado porque adicional-
mente comprende una veleta (10) y un anemémetro
(11) asociados al mddulo electrénico de evasion (4),
en orden a informar a dicho médulo electrénico de
evasion (4) de la velocidad y fuerza del viento.

8. Sistema (1) de piloto automdtico evasivo para
embarcaciones (6) segtin cualquiera de las reivindi-
caciones anteriores caracterizado porque adicional-
mente comprende un plotter (12) asociado al médulo
electronico de evasion (4), en orden a trazar los rum-
bos originales y/o los rumbos de las maniobras de eva-
sién.

9. Sistema (1) de piloto automadtico evasivo pa-
ra embarcaciones (6) seglin cualquiera de las rei-
vindicaciones anteriores caracterizado porque adi-
cionalmente comprende un indicador de actuacién
evasiva.

10. Sistema (1) de piloto automético evasivo para
embarcaciones (6) segin reivindicacién 9 caracteri-
zado porque el indicador de actuacién evasiva se en-
cuentra seleccionado entre:

Un emisor actistico

Un indicador luminoso.

11. Sistema (1) de piloto automatico evasivo pa-
ra embarcaciones (6) segiin cualquiera de las reivin-
dicaciones anteriores caracterizado porque incorpo-
ra una conexién de activacion del sistema de sefiales
acusticas (15) de la embarcacién (6) para aviso de las
maniobras evasivas.

12. Sistema (1) de piloto automaético evasivo para
embarcaciones (6) segin cualquiera de las reivindica-
ciones anteriores caracterizado porque incorpora un
mando de activacién y desactivacion.

13. Sistema (1) de piloto automadtico evasivo para
embarcaciones (6) segin cualquiera de las reivindica-
ciones anteriores caracterizado porque incorpora un
mando de parada de emergencia.

14. Sistema (1) de piloto automadtico evasivo para
embarcaciones (6) segtin cualquiera de las reivindi-
caciones anteriores caracterizado porque el médulo
electrénico de evasion (4) implementa un algoritmo
de toma de decisiones segiin las normas internaciona-
les de navegacion.
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OPINION ESCRITA Ne de solicitud: 200800447

1. Documentos considerados:

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracién para la reali-
zacion de esta opinion.

Documento Numero Publicacion o Identificacion Fecha Publicacion
Do1 GB-803103-A (LICENTIA GMBH) 15-101958
D02 DE-19747235-A (KREITZ HANJO) 29-041999
D03 US-4163972-A (LAPY et al.) 07-08-1979
Do4 FR-2737026-A1 (SIREHNA SOCITE D'INGENIERIE) 24-01-1997

2. Declaracion motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucion 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 declaracion

Falta de Novedad

Los documentos D01 y D02, independientemente, anulan la novedad de las reivindicacién independiente n° 1 y de las reivindi-
caciones dependientes n° 2,5,8-11

Reivindicacién n° 1

El documento D01 cuestiona la novedad de la reivindicacién independiente n°1, ya que consta de un radar y de un siste-
ma de direccionamiento automatico (automatic steering) que modifica el rumbo preestablecido automaticamente cuando el
radar anuncia la presencia de un obstaculo (pagina 2, lineas 10-21). Por lo tanto, el documento D01 anula la novedad de la
reivindicaciéon n® 1 del documento en estudio.

El documento D02 también anula la novedad de esta reivindicacion independiente n® 1 (ver resumen)
Reivindicacion n°2

La caracteristica mostrada en esta reivindicacién n°2, estaria anticipada por el documento D01 (pagina 1, lineas 22-39). Por
tanto, la reivindicacion n°2, en dependencia de la reivindicacion n° 1, carece de de novedad. De igual manera la reivindicacion
n°2, en dependencia de la reivindicacién n°1, esté anticipada por el documento D02 (ver resumen). Por ello, este documento
D02 anula también la novedad de la reivindicacién n°2, que depende de la de la reivindicacién n°1

Reivindicacién n® 5

La caracteristica técnica de la reivindicacién n° 5, esta idénticamente mostrada en el documento D02 (ver resumen). Por ello,
esta reivindicacién n°5, en dependencia de la reivindicacién n° 1 también carece de novedad

Reivindicacion n°8

La reivindicacion n°8 esta idénticamente mostrada en el documento D02 (ver resumen). Por lo tanto, el documento D02 anula
la novedad de la reivindicacion n° 8 en dependencia de cualquiera de las anteriores.

Reivindicaciones n° 9y n° 10

Las caracteristicas de la reivindicacién n°9 y n° 10 ,estarian idénticamente reflejadas en el documento D01 (pagina 2, lineas
53-65). Por consiguiente, la reivindicacion n° 9, en dependencia de cualquiera de las anteriores, y la reivindicacién n° 10, en
dependencia de la reivindicacion n° 9, carecen de novedad.

De igual manera el documento D02 (ver resumen), anula la novedad de dichas reivindicaciones n° 9 y n° 10.
Reivindicacién n® 11

La reivindicacion n® 11 estaria anticipada de manera idéntica por el documento DO1 (pagina2, lineas 56-62). Por lo tanto, la
reivindicacién n°11, en dependencia de cualquiera de las anteriores, carece de novedad.
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Hoja adicional

Falta de Actividad Inventiva
Reivindicacién n® 3

El documento D03 en combinaciéon con el D04 anula la actividad inventiva de la reivindicacién n°3, ya que en él se hace
referencia a un indicador de situacién ("situation indicador") (columna 4, lineas 5-11), que podria asimilarse al sistema de
posicionamiento al que hace referencia esta reivindicacién n° 3. Por ello, esta reivindicacién n°3, en dependencia de la reivin-
dicacién n°1, carece de actividad inventiva.

Reivindicacion n°4

A partir de la combinacion de los documentos D03 y D04, resultaria evidente para un experto en la materia llegar a la imple-
mentacion de estas cartografias. Por consiguiente, la reivindicacién n°® 4, en dependencia de la reivindicacién n°3, carece de
actividad inventiva

Reivindicaciones n® 6 y n° 7

Ya que no se ha obtenido un efecto técnico inesperado, la invencién definida en la reivindicaciones n° 6 y n°7, deben considerar-
se como una aplicacién obvia de la técnica conocida. Por ello, cualquiera de los documentos D01 6 D02, independientemente,
anularian la actividad inventiva de las reivindicaciones n°6 y n°7, en dependencia de cualquiera de las anteriores.

Reivindicaciones n® 12y n° 13

A la vista de los documentos D01 y D02, independientemente, las reivindicaciones n°® 12 y n° 13, resultarian obvias apara un
experto en la materia. Por ello, las reivindicaciones n°12 y n° 13, en dependencia de cualquiera de las anteriores, carecen de
actividad inventiva
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