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DESCRIPCION
Métodos para bloquear y / o desbloquear un vehiculo eléctrico y aparato asociado

La presente tecnologia esta dirigida a sistemas y métodos para bloquear y / o desbloquear un vehiculo. Mas en
particular, la presente tecnologia esta dirigida a sistemas y métodos para bloquear y / o desbloquear un vehiculo
eléctrico basandose en la ubicacion de un objeto movil o un dispositivo movil que lleva un usuario.

Los sistemas de bloqueo de vehiculos se utilizan para evitar que usuarios no autorizados accedan, operen o
roben vehiculos. Tradicionalmente, los usuarios pueden bloquear o desbloquear vehiculos con llaves fisicas. Sin
embargo, bajo ciertas circunstancias, no es conveniente para los usuarios bloquear / desbloquear su vehiculo
con llaves tradicionales. Por ejemplo, las manos de un usuario pueden estar ocupadas y, por lo tanto, no pueden
sostener / manejar / operar una llave tradicional. Por lo tanto, resulta ventajoso disponer de un sistema mejorado
para abordar este problema.

Por ejemplo; el documento WO 2017/182556 A1 da a conocer un sistema y un método para la inmovilizaciéon de
vehiculos, en particular vehiculos de dos ruedas como por ejemplo motocicletas, a través de una conexion
Bluetooth de un teléfono celular con una unidad de control del motor. Ademas, el documento US 2010/075656
A1 describe un sistema y un método para desbloquear un vehiculo con un teléfono celular. Las sefiales
inalambricas se monitorean desde un teléfono celular. Se recibe una sefial del teléfono celular. Se determina una
distancia entre el teléfono celular y el vehiculo. Las puertas del vehiculo se desbloquean en respuesta a que el
teléfono celular se acerca al vehiculo. Las puertas del vehiculo se bloquean en respuesta a que el teléfono
celular se separa aun mas del vehiculo. A través del documento EP 1 669 264 A1 se conocen otros sistemas y
métodos para bloquear y / o desbloquear un vehiculo.

A la vista de lo anterior, la presente invencién proporciona un método para controlar un vehiculo de acuerdo con
la reivindicacion 1 y un vehiculo de acuerdo con la reivindicacion 12. En las reivindicaciones dependientes se
describen otras formas de realizacion ventajosas.

Las formas de realizacion de la tecnologia descrita se describiran y explicaran mediante el uso de los dibujos
adjuntos.

La Figura 1A es un diagrama esquematico que ilustra un sistema de acuerdo con formas de
realizacion de la tecnologia descrita.

La Figura 1B es un diagrama esquematico que ilustra un proceso de desbloqueo de un vehiculo
de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia descrita.

La Figura 1C es un diagrama esquematico que ilustra un proceso de bloqueo de un vehiculo de
acuerdo con formas de realizacién de la tecnologia descrita.

La Figura 2A es un diagrama esquematico (vista superior) que ilustra multiples trayectorias de un
objeto movil asociado con un vehiculo de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia
descrita.

La Figura 2B es un diagrama esquematico (vista superior) que ilustra multiples zonas no
concéntricas asociadas con un vehiculo de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia
descrita.

La Figura 2C es un diagrama esquematico (vista superior) que ilustra multiples zonas con
diversas formas asociadas con un vehiculo de acuerdo con formas de realizacion de la
tecnologia descrita.

La Figura 3A es un diagrama esquematico que ilustra diversos estados de un vehiculo durante
un proceso de desbloqueo automatico de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia
descrita.

La Figura 3B es un diagrama esquematico que ilustra diversos estados de un vehiculo durante
un proceso de desbloqueo automatico de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia
descrita.

La Figura 4 es un diagrama esquematico que ilustra un sistema de acuerdo con formas de
realizacion de la tecnologia descrita.

La Figura 5 es un diagrama de flujo que ilustra un método de acuerdo con formas de realizacion
de la tecnologia descrita.
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La Figura 6 es un diagrama de flujo que ilustra un método de acuerdo con formas de realizacion
de la tecnologia descrita.

La Figura 7 es un diagrama de flujo que ilustra un método de acuerdo con formas de realizacion
de la tecnologia descrita.

Los dibujos no estan necesariamente dibujados a escala. Por ejemplo, las dimensiones de algunos de los
elementos de las Figuras pueden ampliarse o reducirse para ayudar a mejorar la comprension de diversas
formas de realizacion. De manera similar, algunos componentes y / u operaciones pueden separarse en
diferentes bloques o combinarse en un solo bloque con el propésito de describir algunas de las formas de
realizacion. Ademas, aunque se han mostrado formas de realizacion especificas a modo de ejemplo en los
dibujos y se han descrito en detalle a continuacion, un experto en la técnica reconocera que las modificaciones,
equivalentes y alternativas entraran dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas.

En esta descripcion, las referencias a "algunas formas de realizacion", "una forma de realizacion" o similares,
significan que la caracteristica, funcion, estructura o caracteristica particular que se describe esta incluida en al
menos una forma de realizacion de la tecnologia descrita. Las apariciones de tales frases en esta memoria
descriptiva no necesariamente se refieren todas ellas a la misma forma de realizacién. Por otra parte, las formas
de realizacion mencionadas no son necesariamente mutuamente excluyentes.

La presente descripcion se refiere a vehiculos y métodos para permitir a un usuario desbloquear o bloquear un
vehiculo (por ejemplo, de dos ruedas, de tres ruedas, de cuatro ruedas, etc.) sin utilizar una llave tradicional.
Cuando el usuario se acerca al vehiculo, el sistema descrito se comunica con (o detecta sefiales de) un
dispositivo movil que lleva el usuario y a continuacion determina si desbloquear el vehiculo. En algunas formas
de realizacion, el sistema descrito recibe informacion con respecto a las ubicaciones y / o a las trayectorias en
movimiento del usuario (por ejemplo, al comunicarse con el dispositivo movil), y a continuacion determina si
desbloquea o bloquea el vehiculo. Por ejemplo, el sistema puede desbloquear el vehiculo para el usuario si
determina que el usuario se acerca al vehiculo y tiene la intenciébn de comenzar a operar el vehiculo. Por
ejemplo, desde las ubicaciones (por ejemplo, dentro de una distancia predeterminada del vehiculo) y / o las
trayectorias en movimiento del usuario, el sistema puede aprender que el usuario se acerca al vehiculo o incluso
se sienta en (o se para al lado) del vehiculo durante un periodo de tiempo predeterminado (por ejemplo, 2-10
segundos), lo que sugiere que el usuario puede querer comenzar a operar €l vehiculo. Como otro ejemplo, si el
sistema determina que el usuario esta abandonando el vehiculo (por ejemplo, esta alejandose del vehiculo, esta
cruzando una linea de limite, etc.), el sistema puede entonces bloquear el vehiculo.

El sistema descrito desbloquea el vehiculo encendiendo la alimentacion del vehiculo (por ejemplo, proporcionada
por una bateria), lo que permite al usuario arrancar un motor del vehiculo. En algunas formas de realizacion,
cuando se desbloquea un vehiculo, un usuario puede presionar un boton fisico o virtual (por ejemplo, un botéon
"GO" o0 "INICIO" colocado / dispuesto adyacente o formado / dispuesto integralmente con un tablero del vehiculo;
o un Boton "GO" que se muestra en un tablero del vehiculo o en una pantalla del dispositivo mévil del usuario)
para arrancar el motor del vehiculo. En algunas formas de realizacion, para arrancar el motor, el sistema puede
ademas pedirle al usuario que realice una accion especifica (por ejemplo, sujetar una palanca de freno, colocar
un manillar en un cierto angulo, etc.) junto con presionar el botén.

Un aspecto de la tecnologia actual incluye proporcionar un sistema de seguridad para vehiculos que bloquea
automaticamente un vehiculo en funcién de la ubicacion o de las trayectorias en movimiento de un usuario. Por
ejemplo, cuando el usuario se aleja del vehiculo, el sistema descrito puede comunicarse con (o detectar sefiales
de) un dispositivo movil que lleva el usuario y a continuacion determina si bloquea el vehiculo. A partir de las
ubicaciones y / o trayectorias de movimiento del usuario, el sistema puede saber que el usuario ha abandonado
el vehiculo, lo que sugiere que el usuario puede querer bloquear el vehiculo. En dichas formas de realizacion, el
sistema puede bloquear el vehiculo para el usuario si determina que el usuario ha abandonado el vehiculo. En
otras formas de realizacion, el sistema puede bloquear el vehiculo si el sistema determina que el usuario tiene la
intencion de dejar el vehiculo durante un periodo de tiempo prolongado (por ejemplo, mas de 5 minutos).

El sistema descrito puede bloquear el vehiculo apagando la alimentacion del vehiculo (por ejemplo, alimentacion
proporcionada por una bateria al motor y / u otros sistemas principales, como por ejemplo los sistemas de
direccion / frenado / iluminacion, del vehiculo), lo que evita que el usuario arranque un motor del vehiculo (a
través de un componente alimentado por la bateria, como por ejemplo una interfaz de usuario que se muestra en
una pantalla) o que de otra forma haga funcionar el motor del vehiculo. Una vez que un vehiculo esta bloqueado,
si un usuario desea operar (por ejemplo, conducir o montar) el vehiculo, el usuario necesita ser autenticado (por
ejemplo, una autenticacion realizada entre el sistema descrito y el dispositivo mévil de forma inalambrica, o una
sefial autenticada recibida por el sistema a través de un mddulo inalambrico como por ejemplo un médulo
Bluetooth, un lector de comunicacion de campo cercano (NFC) o similar) para encender la alimentacion del
vehiculo (por ejemplo, proporcionar energia eléctrica a un sistema principal / basico del vehiculo) y el motor del
vehiculo. En algunas formas de realizacion, el sistema descrito puede bloquear automaticamente el vehiculo
cuando determina que el usuario esta lejos del vehiculo (por ejemplo, la distancia entre un dispositivo movil que
lleva el usuario y el vehiculo es mayor que un umbral de distancia de "bloqueo automatico"). Por ejemplo, cuando
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el sistema determina que el usuario esta ausente (por ejemplo, fuera de una determinada zona o area) durante
un tiempo especifico (por ejemplo, 3-10 segundos), el sistema puede bloquear automaticamente el vehiculo. En
algunas formas de realizacion, el sistema puede determinar que el usuario esta ausente basandose en el analisis
de la intensidad de la sefial, la calidad de la comunicacidon y / u otras caracteristicas adecuadas, como por
ejemplo las coordenadas GPS enviadas desde el dispositivo movil.

En algunas formas de realizacion, la tecnologia descrita permite a un usuario configurar multiples zonas y, en
consecuencia, el sistema puede realizar el bloqueo automatico y el desbloqueo automatico basandose en estas
zonas. En algunas formas de realizacion, las zonas se pueden determinar / configurar en funcién de las
distancias desde un vehiculo, la intensidad de la sefial / las caracteristicas de un dispositivo movil que lleva un
usuario, factores ambientales (por ejemplo, el vehiculo esta estacionado en un estacionamiento al aire libre o en
un edificio), preferencias del usuario, etc.

Otro aspecto de la tecnologia actual incluye proporcionar un sistema que pueda gestionar de forma eficaz varios
estados de un vehiculo. Estos estados incluyen un estado "bloqueado” (por ejemplo, la alimentacién de la bateria
del vehiculo esta apagada), un estado "Encendido Automatico de Proximidad" o "Apagado Automatico de
Proximidad" (por ejemplo, un modulo / componente / proceso de proximidad esta activado para habilitar el
desbloqueo automatico o el bloqueo automatico de acuerdo con la ubicacion o las trayectorias en movimiento de
los usuarios), un estado "desbloqueado" (por ejemplo, la alimentacion de la bateria del vehiculo esta encendida
pero un motor del vehiculo permanece apagado), y un estado "listo para operar" (por ejemplo, tanto la
alimentacion de la bateria como el motor del vehiculo estan encendidos). El sistema descrito permite a los
usuarios personalizar las formas en que pueden interactuar con el vehiculo y los niveles de seguridad deseados
en estos diferentes estados. Las formas de realizacion de estos estados se comentan en detalle a continuacion
con referencia a las Figuras 3A 'y 3B.

Cuando un vehiculo se encuentra en el estado "bloqueado”, la alimentacién de la bateria del vehiculo esta
apagada (por ejemplo, un tablero del vehiculo esta apagado) y el motor del vehiculo también esta apagado. En
algunas formas de realizacion, se utilizan uno o mas bloqueos (como por ejemplo un bloqueo de manillar,
bloqueo de rueda o bloqueo del sistema de transmision) para restringir los movimientos del vehiculo. En esta
fase, un dispositivo de medicion de distancia del vehiculo (por ejemplo, un dispositivo / médulo de comunicacion
Bluetooth, un médulo GPS, un mddulo de telecomunicaciones o componentes con funciones similares) aun
puede estar activo para monitorear / buscar sefiales desde el dispositivo mévil de un usuario o similar. Por
ejemplo, los vehiculos en el estado bloqueado a menudo estan estacionados y no estan en funcionamiento.

Cuando el dispositivo de medicién de distancia de un vehiculo detecta que una sefial que indica que un
dispositivo movil autorizado (por ejemplo, un dispositivo mévil que esta asociado con el vehiculo a través de una
cuenta de usuario) esta dentro del alcance (por ejemplo, cerca del vehiculo), el dispositivo de medicion de
distancia notifica al sistema que active una funcién "Encendido Automatico de Proximidad", y a continuacién el
vehiculo entra en el estado de "Encendido Automatico de Proximidad". Para indicar la entrada de este estado, el
sistema puede encender una luz indicadora. Por ejemplo, una luz "iQ" en el tablero del vehiculo y una
notificacion en el dispositivo moévil pueden mostrar que se ha establecido una conexidon Bluetooth. En algunas
formas de realizacion, la luz indicativa puede ser una luz existente del vehiculo, como por ejemplo una luz de
direccion, una luz delantera, una luz intermitente, etc. En tales formas de realizacién, la luz indicativa puede
parpadear una o mas veces (por ejemplo, dos veces) para indicar la entrada en el estado de "Encendido
Automatico de Proximidad". La luz indicadora puede ser alimentada por una bateria separada (en comparacion
con una bateria principal del vehiculo, que se utiliza para alimentar la mayoria de las partes del vehiculo). En
algunas formas de realizacion, los sonidos del vehiculo también se pueden utilizar para indicar la entrada en el
estado de "Encendido Automatico de Proximidad" junto con la luz indicativa. En algunas formas de realizacion,
los sonidos del vehiculo solo se pueden usar para indicar la entrada en el estado de "Encendido Automatico de
Proximidad".

Cuando un vehiculo se encuentra en el estado de "Encendido Automatico de Proximidad", la alimentacién de la
bateria del vehiculo (por ejemplo, la bateria principal mencionada anteriormente) y el motor permanecen
apagados. En esta etapa, el sistema sigue monitoreando las ubicaciones del dispositivo movil del usuario
detectado. Una vez que se cumple(n) cierto(s) criterio(s) (por ejemplo, el dispositivo movil esta lo suficientemente
cerca), el sistema puede desbloquear (o bloguear) el vehiculo encendiendo (o apagando) la alimentacion del
vehiculo (por ejemplo, proporcionada por la bateria principal mencionada anteriormente). En algunas formas de
realizacién, en esta etapa, el sistema aun permite que un usuario opere el vehiculo de formas predeterminadas,
como por ejemplo abrir la tapa del maletero del vehiculo (por ejemplo, presionando un botén de un vehiculo). En
algunas formas de realizacion, el sistema puede realizar ciertas acciones (por ejemplo, abrir automaticamente la
tapa del maletero del vehiculo) en este estado. En algunas formas de realizacion, la tapa del maletero es una
tapa o cubierta configurada para cubrir o asegurar un maletero o un compartimento de almacenamiento del
vehiculo. En algunas formas de realizacion, la tapa del maletero se puede acoplar de manera operativa (por
ejemplo, giratoria) al maletero de modo que la tapa del maletero se pueda operar para abrir o cerrar el maletero.
En algunas formas de realizacion, el maletero puede utilizarse para almacenar cascos, guantes u otros
engranajes para operar el vehiculo. Por lo tanto, esta disposicion de apertura automatica de la tapa del maletero
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proporciona una manera mas facil (por ejemplo, sin operaciones adicionales como por ejemplo girar una llave o
presionar un botén) para que los usuarios accedan a los cascos (u otros elementos almacenados en el maletero)
antes de conducir el vehiculo.

En algunas formas de realizacion, cuando el vehiculo se cambia al estado "Encendido Automatico de
Proximidad", se enciende la fuente de alimentacién de la bateria principal del vehiculo (por ejemplo, enviando,
desde un procesador del vehiculo, una sefial de activacién a la bateria o a una unidad de administracion de
energia acoplada a la bateria). En algunas formas de realizacién, la fuente de alimentacion de la bateria principal
puede limitarse a ciertos componentes Unicamente, como por ejemplo luces indicadoras (por ejemplo, para
parpadear). En este caso, el usuario del vehiculo no tiene acceso a todas las funciones del vehiculo.

Una vez que se enciende la alimentacion del vehiculo, el vehiculo pasa al estado "desbloqueado” (por ejemplo,
alimentacion de la bateria encendida). En esta fase, el sistema enciende un tablero del vehiculo con el que el
usuario puede controlar el vehiculo a través de una interfaz de usuario en el mismo. Una vez que se cumple(n)
cierto(s) criterio(s) (por ejemplo, pasar una autenticacion de usuario, una accion del usuario de operar un
componente del vehiculo de una manera predeterminada, como por ejemplo sostener una palanca de freno y
presionar un botoén de inicio, etc.), el sistema permite que el usuario pueda encender el motor del vehiculo y el
vehiculo entra en el estado "listo para operar”, en el que el usuario puede conducir o montar el vehiculo.

Cuando un usuario detiene un vehiculo y a continuacion apaga el motor, se activa un proceso de bloqueo
automatico. A continuacién, el vehiculo pasa del estado "listo para funcionar" al estado "desbloqueado". En
algunas formas de realizacion, el sistema puede pasar el vehiculo al estado "desbloqueado” después de que se
apague el motor. En algunas formas de realizacion, cuando el sistema detecta que los dispositivos moviles del
usuario se alejan del vehiculo, el sistema puede mover el vehiculo al estado "bloqueado”. Mas en particular, en la
etapa "desbloqueada”, el sistema sigue monitoreando las ubicaciones del dispositivo mévil del usuario detectado.
Una vez que el sistema determina que el dispositivo movil del usuario esta fuera de alcance, el sistema puede
bloquear el vehiculo (por ejemplo, pasarlo al estado "bloqueado").

En algunas formas de realizacion, el sistema puede utilizar umbrales o zonas de distancia para determinar el
estado de un vehiculo. Por ejemplo, el sistema puede tener un umbral de "distancia lejana" (por ejemplo, un
limite externo) y un umbral de "distancia cercana" (por ejemplo, un limite interno). Cuando el sistema determina
que el dispositivo mévil de un usuario esta en una zona dentro del umbral de "distancia cercana", el sistema
puede configurar el vehiculo en el estado de "Encendido Automatico de Proximidad". Cuando el sistema
determina que el dispositivo moévil del usuario esta dentro del umbral de "distancia cercana" desde el vehiculo, el
sistema puede configurar el vehiculo en el estado "desbloqueado". De manera similar, cuando el sistema
determina que el dispositivo movil del usuario esta lejos del vehiculo mas alla del umbral de "distancia lejana", el
sistema puede establecer el vehiculo en el estado "bloqueado”. En algunas formas de realizacion, el sistema
puede utilizar umbrales basados en otras caracteristicas, como por ejemplo la intensidad de la sefial, etc.

En algunas formas de realizacion, los umbrales de "distancia lejana" y "distancia cercana" son umbrales de
distancia diferentes. Las ventajas de tener dos umbrales diferentes incluyen que puede determinar eficazmente
las intenciones del usuario con respecto a si bloquear o desbloquear el vehiculo. Por ejemplo, cuando el usuario
se mueve fuera del umbral de distancia lejana (por ejemplo, "lo suficientemente lejos" del vehiculo), el sistema
puede determinar con mayor precisién que el usuario tiene la intencion de abandonar el vehiculo para que el
sistema pueda bloquear el vehiculo. De manera similar, cuando el usuario se mueve dentro del umbral de
distancia cercana (por ejemplo, lo suficientemente "cerca" del vehiculo), el sistema puede determinar con mayor
precision que el usuario tiene la intencién de operar el vehiculo para que el sistema pueda desbloquear el
vehiculo. En algunas formas de realizacion, para mejorar aun mas la precision de la determinacion, el presente
sistema puede utilizar las trayectorias moéviles del usuario para apoyar la determinacion. En algunas formas de
realizacion, segun el uso practico o la preferencia del usuario, los umbrales de "distancia lejana" y "distancia
cercana" se pueden establecer cerca (o incluso superponerse) entre si. Sin embargo, dichas formas de
realizacion no contradicen la idea de tener dos umbrales diferentes para bloquear y desbloquear el vehiculo en la
presente tecnologia.

En algunas formas de realizacion, cuando un vehiculo se encuentra en el estado de "Encendido Automatico de
Proximidad", el sistema puede proporcionar un cierto periodo de tiempo para que un usuario realice una accion
para mover el vehiculo al estado "desbloqueado”. Por ejemplo, después de que el vehiculo entre en el estado de
“Encendido Automatico de Proximidad", el sistema puede proporcionar un periodo de tiempo (por ejemplo, una
ventana de 5 minutos) para que un usuario presione un boton" GO "que se muestra en el dispositivo movil del
usuario con el fin de confirmar que se configura el vehiculo en el estado "desbloqueado” (por ejemplo, encender
la bateria principal). En algunas formas de realizacion, si el usuario no confirma o no responde dentro del periodo
de tiempo, el sistema puede devolver el vehiculo al estado "bloqueado”. Si el sistema mas tarde (por ejemplo, 1
minuto después de que el vehiculo esta bloqueado) detecta que el dispositivo mévil se mueve nuevamente hacia
el vehiculo, puede configurar nuevamente el vehiculo en el estado de "Encendido Automatico de Proximidad". En
algunas formas de realizacién, el vehiculo puede enviar una notificacion al usuario (por ejemplo, enviando
sefiales inalambricas al dispositivo movil y la notificacion puede mostrarse mediante una aplicacion o un
mecanismo de notificacion (por ejemplo, una luz, un altavoz, etc.) en el dispositivo mévil) con respecto al cambio
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de estado (por ejemplo, el vehiculo ha pasado del estadode "Encendido Automatico de Proximidad" al estado
"bloqueado”). En algunas formas de realizacion, después de cambiar el estado del vehiculo del estado de
"Encendido Automatico de Proximidad" al estado "bloqueado", el sistema puede verificar nuevamente la
ubicacion del dispositivo movil (por ejemplo, después de 35 segundos). Si el dispositivo movil parece permanecer
cerca del vehiculo, el sistema permitira al usuario abrir un maletero del vehiculo presionando una tecla de
funcion del vehiculo (por ejemplo, una llave o boton colocado / dispuesto junto a la barra del manillar del
vehiculo) en caso de que el usuario haya dejado accidentalmente el dispositivo moévil en el maletero.

Sin embargo, en algunas formas de realizaciéon, cuando un vehiculo esta en el estado "desbloqueado”, por
motivos de seguridad, el sistema no proporciona dicha ventana de tiempo antes de que el sistema pase el
vehiculo al estado "bloqueado”. En algunas formas de realizacion, cuando un vehiculo esta en el estado
"desbloqueado”, el sistema solo proporciona una ventana de tiempo corta (por ejemplo, 1-5 segundos) antes de
que el sistema pase el vehiculo al estado "bloqueado". En algunas formas de realizacion, el estado
"desbloqueado" se puede denominar como un estado de "Apagado Automatico de Proximidad”, lo que significa
que cuando el vehiculo esta en el estado "desbloqueado” y el sistema determina que el dispositivo movil esta
lejos del "umbral de distancia alejada", el sistema puede mover el vehiculo al estado" bloqueado”.

En algunas formas de realizacion, las sefales recibidas de los dispositivos moéviles del usuario pueden incluir
sefiales de Bluetooth y / u otras sefiales de comunicacion inalambrica adecuadas. En algunas formas de
realizacion, el sistema analiza la fuerza o las caracteristicas de las sefales recibidas (o informacién relacionada
con la intensidad o las caracteristicas de la conexion entre el dispositivo mévil del usuario y el sistema, como por
ejemplo la informacién del indicador de potencia de la sefial recibida (RSSI) en una sefial Bluetooth, o el tiempo
de ida y vuelta estimado / calculado de las sefiales), o informacién codificada (por ejemplo, informacion de
ubicacion GPS) en las sefiales y a continuacion determina las ubicaciones y / o trayectorias en movimiento de los
dispositivos moviles del usuario. En algunas formas de realizacion, el dispositivo mévil del usuario incluye un
teléfono inteligente, un dispositivo portatil, un controlador sin llave u otros dispositivos adecuados.

En algunas formas de realizacion, el sistema puede utilizar uno o mas filtros para procesar las sefiales o la
informacion recibida del dispositivo movil del usuario. Por ejemplo, el sistema puede utilizar un filtro de paso bajo,
un filiro de paso alto, un filtro de media, un filtro de estimaciéon cuadratica lineal o de Kalman (LQE) y una
combinacién de los anteriores para filtrar sefiales no fiables (por ejemplo, ruido). En algunas formas de
realizacion, la informacion correspondiente a la distancia podria derivarse directamente (por ejemplo, a partir de
la informacién de distancia proporcionada por el protocolo de comunicacion Bluetooth 5.0). En algunas formas de
realizacion, la informacion de RSSI en una conexion Bluetooth entre el dispositivo mévil del usuario y el sistema
puede utilizarse para determinar la intensidad de la sefal. El sistema / vehiculo puede recibir de forma
continuada informacion RSSI cuando el vehiculo esta en el estado de "Encendido Automatico de Proximidad" o
en el estado de "Apagado Automatico de Proximidad". Dado que la informacion de RSSI se ve fuertemente
afectada por las condiciones ambientales (por ejemplo, el clima, las condiciones de movimiento, los obstaculos
intermedios), los filiros mencionados anteriormente se pueden utilizar para suavizar las curvas de variacion
RSSI, a fin de reducir la interferencia / efecto de los entornos. Por ejemplo, un médulo BLE (Bluetooth de Baja
Energia) del vehiculo puede realizar un filtrado (por ejemplo, un filtrado de paso bajo). Una vez que el mdédulo
BLE recopila (o establece) 10 o 20 valores RSSI, el médulo BLE puede empaquetar los valores de RSSI filtrados
en un paquete y enviarlo a un procesador (principal) del vehiculo (es decir, un procesador que maneja las tareas
para el sistema mencionado anteriormente). Cuando el procesador principal del vehiculo recibe el paquete de los
valores de RSSI filtrados, el procesador principal puede (1) descomprimir el paquete, (2) ordenar los valores
RSSI de acuerdo con una secuencia de tiempo, (3) hacer otro filtrado (por ejemplo, filtrado de Kalman) a la
magnitud de los valores de RSSI, y (4) realizar la determinacion basada en los valores de RSSI con doble
filtrado.

En algunas formas de realizacion, el vehiculo / sistema puede utilizar informacién medida por un sensor (por
ejemplo, un sensor giroscopico, un acelerémetro, un sensor GPS, etc.) del dispositivo mévil para estimar la
posicion / ubicacion / movimiento del dispositivo del usuario. Por ejemplo, la informacién medida por un sensor
giroscopico y / o un acelerémetro puede utilizarse para determinar una direccion de movimiento del dispositivo
movil. Ademas, la informacién de los sensores mencionados anteriormente del dispositivo mévil también puede
ayudar al sistema a verificar si el dispositivo moévil se estda moviendo o no. Dado que la intensidad de la sefial de
la conexion entre el dispositivo moévil y el sistema / vehiculo puede verse fuertemente afectada por las
condiciones ambientales, si el sistema detecta una variacion en la intensidad de la sefial mientras la informacion
de los sensores del dispositivo movil indica que el dispositivo moévil ( y también el usuario) esta quieto, entonces
el sistema puede determinar que el usuario no se esta moviendo hacia / lejos del vehiculo y la variacion en la
intensidad de la sefal puede considerarse como ruido. En algunas formas de realizacion, la informacion medida
por un sensor GPS se puede utilizar para determinar la ubicacién del dispositivo movil y el vehiculo (por ejemplo,
se puede rastrear y almacenar cuando se hizo funcionar la ubicacion del vehiculo). Por ejemplo, la ubicaciéon de
un vehiculo puede almacenarse en un servidor, un componente de memoria / almacenamiento del vehiculoy / o
un dispositivo movil.
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Ademas de la informacién del sensor o sensores del dispositivo mévil, en algunas formas de realizacion, el
vehiculo / sistema también puede utilizar otra informacién para respaldar su detecciéon / determinacién de la
intensidad de la sefial y / o distancia (por ejemplo, para mejorar la precision). Por ejemplo, el vehiculo puede
incluir radar (es), Lidar (s) o una camara panoramica (o una pluralidad de camaras que se pueden combinar para
tener un efecto panoramico) que puede recopilar informacién adicional (por ejemplo, informacién de distancia del
radar / Lidars, o deteccion / seguimiento de objetos basado en imagenes fijas / en movimiento generadas por la
camara) como informacion complementaria para respaldar la deteccion / determinacion del sistema sobre la
variacion de la intensidad de la sefal.

En algunas ofras formas de realizacion, el vehiculo puede incluir mas de un transceptor inalambricos, por
ejemplo, dos transceptores Bluetooth o Bluetooth de baja energia (BLE) dispuestos en la parte delantera del
vehiculo y en la parte trasera del vehiculo, respectivamente. Cada uno de estos transceptores se puede conectar
de forma inalambrica al dispositivo moévil del usuario respectivamente, por lo que el sistema puede recibir
informacién / sefiales con respecto a la intensidad / distancia de la sefial simultaneamente desde los
transceptores. Como resultado, las caracteristicas analizadas de los transceptores se pueden comparar y
analizar mas, la precision de la determinacion de la intensidad de la sefial y / o la distancia se puede mejorar y
las trayectorias reales del dispositivo movil del usuario se pueden identificar mas claramente.

En algunas formas de realizacion, la presente tecnologia se puede implementar como un mecanismo de
seguridad complementario ademas de un sistema de autenticacion tradicional (por ejemplo, utilizando llaves
fisicas o llaveros inalambricos) en el vehiculo. En algunas formas de realizacion, la presente tecnologia se puede
implementar como un sistema autdénomo que se puede instalar en un vehiculo. En algunas formas de realizacion,
la presente tecnologia se puede implementar como parte de un sistema de control de vehiculo.

La Figura 1A es un diagrama esquematico que ilustra un sistema 100 de acuerdo con formas de realizacién de la
tecnologia descrita. Tal como se muestra, el sistema 100 incluye un vehiculo 101 y un dispositivo movil 103 que
lleva el usuario 10 o un dispositivo moévil 105 que lleva el usuario 12. En algunas formas de realizacion, el
vehiculo 101 puede incluir un vehiculo eléctrico, un scooter eléctrico, un vehiculo hibrido u otros vehiculos
adecuados (por ejemplo, vehiculos que tienen multiples estados de suministro de energia tal como se muestra
en la Figura 3A o 3B, o vehiculos que pueden ser alimentados por una o mas baterias u otros dispositivos de
almacenamiento de energia, como por ejemplo condensadores, células, etc.). En algunas formas de realizacion,
el dispositivo mévil 103 o 105 puede incluir un teléfono inteligente, una tableta, una computadora portatil, un
dispositivo portatil, un controlador portatil y / u otros dispositivos adecuados. El vehiculo 101 incluye un
procesador 1013 y un dispositivo de medicion de distancia 1011 (por ejemplo, un moédulo inaldambrico como por
ejemplo un dispositivo / médulo de comunicacion Bluetooth o componentes con funciones similares) configurado
para monitorear / buscar constantemente sefiales asociadas con las ubicaciones del dispositivo mévil 103 o 105
(por ejemplo, desde el dispositivo movil 103 o 105). En algunas formas de realizacion, el vehiculo 101 puede
incluir uno o mas componentes de entrada / salida (I / O) configurados para recibir o presentar informacion
asociada con el vehiculo 101. En algunas formas de realizacién, el componente de | / O puede incluir una
pantalla tactil, un botén fisico, un botdn virtual en una pantalla, un teclado, una palanca (por ejemplo, una
palanca de freno) u otros componentes adecuados equipados en el vehiculo.

En algunas formas de realizacion, un método para controlar el vehiculo 101 de acuerdo con la presente
tecnologia puede incluir, por ejemplo, (1) recibir una sefial inalambrica desde el dispositivo moévil 103 o 105; y (2)
analizar al menos una caracteristica de la sefial inalambrica para determinar una ubicacién actual del dispositivo
movil 103 o 105. El método puede incluir ademas desbloquear el vehiculo 101 en respuesta a una
determinacién, basada en la ubicacién actual, de que el dispositivo mévil 103 o 105 esta dentro de un limite
interno 111 adyacente al vehiculo 101, y que se recibe una primera sefial de un primera componente de entrada
/ salida (I / O) (por ejemplo, un boton "GO", un botén "Inicio" y / o una palanca de freno) del vehiculo 101. En
algunas formas de realizacién, el método puede incluir ademas bloquear el vehiculo 101 en respuesta a una
determinacion, basada en la ubicacién actual, de que el dispositivo mévil 103 o 105 es externo a un limite
externo 109 que es externo al limite interno.

Tal como se muestra en la Figura 1A, el sistema puede definir cuatro zonas (Zo, Z1, Z2 y Z3) por un limite de
sefial 107, el limite externo (o umbral lejano) 109 y el limite interno (o umbral cercano) 111. En las formas de
realizacion ilustradas, el limite de sefial 107, el limite externo 109 y el limite interno 111 son circulos
conceéntricos, y el centro de estos circulos concéntricos es el vehiculo 101. En otras formas de realizacion, sin
embargo, el limite de sefial 107, el limite externo 109 y el limite interno 111 pueden tener diferentes formas (por
ejemplo, formas de realizacion que se describiran con referencia a las Figuras 2B y 2C). En algunas formas de
realizacion, el limite interno 111 y el limite externo 109 pueden determinarse o personalizarse en funcion de
varios factores como, por ejemplo, los tipos de vehiculos, los tipos de componentes de comunicacion utilizados
por el vehiculo 101 y el dispositivo mévil 103 o 105, una configuracion de usuario (por ejemplo, un usuario puede
determinar estos limites basandose en los habitos del usuario o las formas de operar el vehiculo 101 a través del
tablero de instrumentos del vehiculo 101 o el dispositivo moévil 103 o 105), etc.

Tal como se muestra en la Figura 1A, la Zona Z, se define como un area fuera del limite de la sefial 107. El limite
de la sefial 107 se determina basandose en si el vehiculo 101 puede recibir adecuadamente una sefnal del
7
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dispositivo movil 103 o 105 y establecer una conexion inalambrica de ese modo. Cuando el dispositivo movil 103
o 105 esta dentro del limite de la sefial 107, el vehiculo 101 puede recibir sefiales del mismo. Cuando el
dispositivo movil 103 o 105 no esta dentro del limite de la sefial 107, el vehiculo 101 no puede recibir
correctamente una sefial inalambrica desde el dispositivo moévil 103 o 105. En otras palabras, en algunas formas
de realizacion, el limite de sefial 107 puede ser un limite externo del limite externo 109. En algunas formas de
realizacion, ademas del requisito de distancia (por ejemplo, dentro del limite de la sefal 107), la conexion
inalambrica puede requerir un proceso de autenticacion entre el vehiculo 101 y el dispositivo mévil 103 o 105 al
establecer la conexion inalambrica. La zona Z; se define como un area entre el limite de sefial 107 y el limite
externo 109. La zona Z; se define como un area entre el limite externo 109 y el limite interno 111. La zona Z; se
define como un area dentro del limite interno 101. En algunas formas de realizacion, el dispositivo moévil 103 o
105 puede incluir un componente de comunicacion inalambrica activa (por ejemplo, un componente de
Bluetooth) configurado para emitir sefiales de modo que el vehiculo 101 pueda determinar la ubicacion del
dispositivo moévil 103 o 105 recibiendo las sefales o analizando las sefiales. En algunas formas de realizacion, el
componente de comunicacion inalambrica activo puede controlarse mediante una aplicacion (por ejemplo, una
aplicacion para controlar, operar y / o comunicarse con el vehiculo 101) instalada en el dispositivo moévil 103 o
105. Por ejemplo, cuando se inicia la aplicacién, la aplicacion puede dar instrucciones al componente de
comunicacion inalambrica activo para que mida la ubicacion del dispositivo mévil 103 o 105. En algunas formas
de realizacion, el componente de comunicacién inalambrica activa del dispositivo mévil 103 o 105 puede ser un
emisor que envia sefiales de ubicacion (por ejemplo, sefiales de GPS) al vehiculo 101.

El sistema 100 puede bloquear o desbloquear el vehiculo 101 durante un proceso de desbloqueo UP (Figura 1B)
o un proceso de bloqueo LP (Figura 1C). Durante el proceso de desbloqueo, tal como se muestra en las Figuras
1A y 1B, el dispositivo moévil 103 que lleva el usuario 10 se mueve hacia el vehiculo 101 desde la Zona Z; a la
Zona Z3. En la Zona Z, el dispositivo mévil 103 no esta conectado al vehiculo 101.

En algunas formas de realizacion, cuando el dispositivo mévil 103 entra en la Zona Z; desde la Zona Z,, el
sistema 100 puede comenzar a establecer una comunicacion entre el dispositivo moévil 103 y el vehiculo 101 (por
ejemplo, el vehiculo 101 recibe periddicamente sefiales inalambricas del dispositivo movil 103 y realiza
comprobaciones con el dispositivo mévil 103 para ver si todavia esta en la Zona Z1). Cuando el dispositivo movil
103 entra en la Zona Z, desde la Zona Z4, el dispositivo de medicion de distancia 1011 comienza / sigue
monitoreando las ubicaciones del dispositivo mévil 103 cuando esta en la Zona Z, (por ejemplo, el sistema 100
realiza comprobaciones con el dispositivo mévil 103 frecuentemente para ver si todavia esta en la Zona Zy).
Cuando el procesador 1013 del vehiculo 101 detecta que el dispositivo mévil 103 entra en la Zona Z3 desde la
Zona Z; a través de la monitorizacion desde el dispositivo de medicién de distancia 1011, el procesador 1013
puede activar una funciéon de “Encendido Automatico de Proximidad” del vehiculo 101. En algunas formas de
realizacion, en respuesta a la entrada de la Zona Z, el sistema 101 puede generar una indicacion de esa entrada
(por ejemplo, un parpadeo de luz, un sonido, etc.).

En algunas formas de realizacion, la funcion de “Encendido Automatico de Proximidad” puede ser realizada por
el procesador 1013 (por ejemplo, un motor o unidad de control eléctrico, ECU) del vehiculo 101. En algunas
formas de realizacion, la funcién "Encendido Automatico de Proximidad" se puede realizar mediante un
dispositivo separado (o un circuito, légica de control, etc.) acoplado al procesador 1013. La funcidon de
"Encendido Automatico de Proximidad" esta disefiada para desbloquear automaticamente el vehiculo 101 (por
ejemplo, encender su alimentacion proporcionada por una bateria) basandose en las ubicaciones / trayectorias
del dispositivo mévil 103. Una vez que se activa la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad", el
dispositivo de medicion de distancia 1011 sigue monitoreando la ubicacién del dispositivo mévil 103.

Cuando la funciéon de "Encendido Automatico de Proximidad" esta activada, la alimentacion de la bateria del
vehiculo (por ejemplo, la bateria principal mencionada anteriormente) y el motor permanecen apagados. En esta
etapa, el dispositivo de medicion de distancia 1011 sigue monitoreando las ubicaciones del dispositivo movil 103.
En algunas formas de realizacion, el dispositivo de medicién de distancia 1011 puede transmitir la informacion de
ubicacion del dispositivo movil 103 y a continuacion el procesador 1013 puede detectar que el dispositivo movil
103 entra en la Zona Zs. En algunas formas de realizacion, el dispositivo de medicion de distancia 1011 puede
detectar que el dispositivo movil 103 entra en la Zona Z3 y lo notifica al procesador 1013 del vehiculo 101. A
continuacion, el procesador 1013 del vehiculo 101 "desbloquea" el vehiculo encendiendo la alimentacion del
vehiculo (por ejemplo, proporcionada por una bateria). Una vez que se enciende la alimentacién del vehiculo, se
enciende un tablero del vehiculo 101 de manera que el usuario 10 puede controlar el vehiculo 101 a través de
una interfaz de usuario mostrada en el tablero. El usuario 10 puede entonces encender un motor del vehiculo
101 para hacer funcionar el mismo. En algunas formas de realizacién, cuando el procesador 1013 determina que
el dispositivo movil 103 ha entrado en la Zona Z3, el procesador 1013 puede desbloquear el vehiculo 101 si el
procesador 1013 recibe una o mas sefiales de los componentes de entrada / salida (I / O) del vehiculo. En
algunas formas de realizacion, las sefiales se generan en respuesta a operaciones del usuario como por ejemplo
presionar un botén "GO" o un botdn “inicio”, sujetar una palanca de freno, una combinacion de los mismos y / u
otras operaciones adecuadas.
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En las formas de realizacion en las que se van a recibir dos 0 mas sefales, el usuario 10 puede establecer un
orden para recibir estas sefiales. Por ejemplo, el usuario 10 puede decidir utilizar dos sefales (primera y
segunda sefial) como "confirmacion" para arrancar el motor. La primera sefial puede ser en respuesta a
presionar un botén (por ejemplo, un boton "GO" o un botén de “Inicio”), y la segunda sefial puede responder al
tirar de o sostener una palanca de freno. En algunas formas de realizacion, la primera y la segunda sefial pueden
ser ambas en respuesta a presionar el botdn o al tirar o sostener la palanca del freno.

En algunas formas de realizacion, cuando el dispositivo mévil 103 entra en la Zona Z; desde la Zona Z,, el
dispositivo de medicién de distancia 1011 puede proporcionar informacion (por ejemplo, la intensidad de la sefial
o informacioén de ubicacion) del dispositivo mévil 103 de modo que el procesador 1013 puede detectar la entrada
y generar en consecuencia una confirmacion audible o visual de la entrada (por ejemplo, un parpadeo de luz, un
sonido, etc.). En dichas formas de realizacion, el dispositivo de medicion de distancia 1011 sigue monitoreando
las ubicaciones del dispositivo movil cuando esta en la Zona Zi. Cuando el procesador 1013 detecta que el
dispositivo movil 103 entra en la Zona Z», puede notificar al sistema 100 que active una funcién de "Encendido
automatico de proximidad". Una vez que se activa la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad", el
dispositivo de medicion de distancia 1011 sigue monitoreando la ubicacién del dispositivo moévil 103 (tanto en la
Zona Z; como en la Zona Z3). Cuando se activa la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad", la
alimentacion de la bateria del vehiculo (por ejemplo, la bateria principal mencionada anteriormente) y el motor
permanecen apagados. En esta etapa, el dispositivo de mediciéon de distancia 1011 sigue monitoreando las
ubicaciones del dispositivo mévil 103. Cuando el procesador 1013 detecta que el dispositivo mévil 103 entra en
la Zona Z;, notifica el proceso del vehiculo 101. El procesador 1013 del vehiculo 101 puede entonces
"desbloquear” el vehiculo encendiendo la alimentacion del vehiculo (por ejemplo, proporcionada por una bateria
u otra (s) fuente (s) de alimentacion en el vehiculo). Una vez que se activa la alimentacion del vehiculo, se
enciende un tablero del vehiculo 101 de manera que el usuario 10 puede controlar el vehiculo 101 a través de
una interfaz de usuario mostrada en el tablero. El usuario 10 puede entonces encender un motor del vehiculo
101 para hacer funcionar el mismo.

La Figura 1B ilustra un proceso de desbloqueo (UP) de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia
descrita. En la Figura 1B, las Zonas Zy - Z»> de la Figura 1A se pueden combinar y nombrar conjuntamente como
Zona Z4. Tal como se muestra en la Figura 1B, en algunas formas de realizacién, cuando el dispositivo movil 103
se mueve a través del limite interno 111 hacia el vehiculo 101 (es decir, se mueve de la Zona Z4 a la Zona Z3), se
activa la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad". Cuando se activa la funcién de "Encendido
Automatico de Proximidad", la energia de la bateria del vehiculo (por ejemplo, la bateria principal mencionada
anteriormente) y el motor permanecen apagados. En algunas formas de realizacién, un botén (por ejemplo, un
botén fisico, un botdn visual, un botdn "GO", etc.) del vehiculo puede ser activado o alimentado por una bateria
del vehiculo. En algunas formas de realizacién, el usuario 10 puede a continuacion presionar el boton para
"encender" el vehiculo (por ejemplo, proporcionar alimentacion eléctrica a multiples componentes del vehiculo,
como por ejemplo monitor, pantalla, radio, etc.). En este estado de "encendido" (o estado de "desbloqueo"), el
motor permanece apagado. En algunas formas de realizacion, el usuario 10 puede entonces volver a presionar el
botén para arrancar el motor. En algunas formas de realizacion, el usuario 10 puede sujetar primero una palanca
de freno del vehiculo (o presionar otro botodn, en otras formas de realizacion) y a continuacién presionar el boton
para arrancar el motor. En algunas formas de realizacion, el usuario 10 puede sostener una palanca de freno del
vehiculo 101 y presionar el botén al mismo tiempo para arrancar el motor. En algunas formas de realizacion, el
usuario 10 puede personalizar la forma de arrancar el motor (por ejemplo, tirar de la palanca del freno tres veces
y a continuacion presionar el botén) para mejorar la seguridad del vehiculo y / o la flexibilidad para controlar el
vehiculo 101.

En algunas formas de realizacion, cuando el dispositivo mévil 103 esta dentro de un limite interno 111 (es decir,
en la Zona Z3), se activa un temporizador. El temporizador esta configurado para proporcionar al usuario 10 un
periodo de tiempo (por ejemplo, 5 minutos) para arrancar el motor del vehiculo 101. Si el usuario no arranca el
motor durante el periodo de tiempo, el sistema 100 puede entonces bloquear el vehiculo 101 (por ejemplo,
apagar la alimentacion de la bateria). Por ejemplo, en algunas formas de realizacion, el botén se puede
inhabilitar (por ejemplo, apagar) de modo que el usuario 10 ya no pueda presionar el boton para arrancar el
motor. Esto puede ahorrar energia de la bateria del vehiculo y mejorar la seguridad del vehiculo.

En algunas formas de realizacion, si el sistema 100 determina que el dispositivo moévil 103 permanece en la Zona
Z3, puede verificar periddicamente (por ejemplo, cada 35 segundos) con el usuario 10 enviando una notificacion
para ver si el usuario 10 todavia quiere mantener la funcién de "Encendido Automatico de Proximidad" activada.
Si es asi, el sistema 100 puede desbloquear el vehiculo 101 tal como se ha descrito anteriormente. Si no es asi
(por ejemplo, si no hay mas operaciones del usuario 10 a través de una aplicacion instalada en el dispositivo
movil 103 o componentes de | / O en el vehiculo), el sistema 100 puede desactivar la funcién de "Encendido
Automatico de Proximidad". En algunas formas de realizacion, el presente sistema 100 permite al usuario 10
configurar el tiempo y la ubicacién con respecto a cuando activar la funcién de “Encendido Automatico de
Proximidad”. La Tabla 1 a continuacion resume los estados y acciones en diferentes zonas descritas en las
Figuras 1A y 1B durante el proceso de desbloqueo de acuerdo con formas de realizacion de la presente
descripcion.
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Tabla 1: Proceso de desbloqueo

Zona Zy (0 Zs)

Zona Z; (0 Zs)

Zona Z; (0 Zs)

Zona Z3

Dispositivo movil

Desconectado del

Conectado al

Conectado al

Conectado al

vehiculo vehiculo vehiculo vehiculo
Estado de energia Bloqueado Bloqueado Bloqueado Desbloqueable por
del vehiculo accion del usuario

(bateria apagada) (bateria apagada) (bateria apagada)
(bateria encendida)

"Encendido No esta activado No esta activado No esta activado Activado
Automatico de
Proximidad"
Temporizador No esta activado No esta activado No esta activado Activado

La Figura 1C ilustra un proceso de bloqueo de acuerdo con formas de realizacion de la presente tecnologia. En
la Figura 1C, las Zonas Z, y Z3 en la Figura 1A se pueden combinar y nombrar conjuntamente como Zona Zs, y
las zonas Zy y Z1 en la Figura 1A se pueden combinar y nombrar conjuntamente como Zona Zs. Tal como se
muestra en la Figura 1C, cuando un usuario 12 detiene un vehiculo y apaga el motor del vehiculo, se activa el
proceso de bloqueo automatico. El procesador 1013 activa entonces una funcion de apagado automatico de
proximidad e indica al dispositivo 1011 de medicién de distancia que controle la ubicacién del dispositivo mévil
105. En algunas formas de realizacion, cuando el procesador 1013 detecta que el dispositivo movil 105 que lleva
el usuario 12 se aleja de la Zona Zs a la Zona Zs (es decir, a través del limite externo 109 y se aleja del vehiculo
101), el procesador 1013 puede realizar la funcién de "Apagado Automatico de Proximidad" para apagar la
alimentacion del vehiculo 101.

En algunas formas de realizacion, si el usuario 12 desea encender la alimentacion de la bateria del vehiculo 101,
el usuario 12 aun puede hacerlo enviando instrucciones al vehiculo 101 mediante el dispositivo moévil 105 (por
ejemplo, presionando un botén de "bloqueo™ mostrado en una interfaz de usuario de la aplicacion instalada en el
dispositivo moévil 105). En las formas de realizacién ilustradas, el vehiculo 101 permanece desbloqueado.
Cuando el vehiculo 101 esta bloqueado, el usuario 12 no puede controlar completamente el vehiculo 101, por
ejemplo, encendiendo directamente el motor, mediante el dispositivo mévil 105 o los componentes de | / O del
vehiculo 101. Cuando el vehiculo 101 esta desbloqueado, el usuario 12 puede controlar completamente el
vehiculo 101 mediante el dispositivo mévil 105, incluido el encendido del motor (por ejemplo, presionando un
botén "GO", tal como se ha descrito anteriormente con referencia a la Figura 1B). En algunas formas de
realizacion, sin embargo, el vehiculo 101 se puede bloquear mediante la funcién de "Apagado Automatico de
Proximidad" cuando el dispositivo de medicién de distancia 1011 o el procesador 1013 detecta que el dispositivo
movil 105 que lleva el usuario 12 se aleja de la Zona Zs a la Zona Zs (es decir, a través del limite externo 109).

En algunas formas de realizacion, cuando el procesador 1013 detecta que el dispositivo mévil 105 que lleva el
usuario 12 se aleja de la Zona Zs a la Zona Zs, el procesador 1013 puede realizar la funcion de "Apagado
automatico de proximidad" para apagar la alimentacion de la bateria del vehiculo 101 y bloquear el vehiculo 101.

En algunas formas de realizacion, haciendo referencia de nuevo a la Figura 1A, cuando el procesador 1013
detecta que el dispositivo mévil 105 se mueve de la Zona Z, a la Zona Z, si la alimentacion de la bateria todavia
esta encendida, el procesador 1013 del vehiculo 101 apagara la alimentacién de la bateria y bloqueara el
vehiculo 101. El sistema 100 también desactivara la funcion de "Apagado Automatico de Proximidad".

En algunas formas de realizacion, el sistema 100 puede proporcionar un margen de tiempo (por ejemplo, 1-5
segundos; contado por un temporizador del procesador 1013 o del vehiculo 101) antes de que apague la
alimentacion de la bateria del vehiculo 101. El margen de tiempo puede ser configurado por un usuario (por
ejemplo, usuario 10 o 12). En algunas formas de realizacion, el temporizador puede utilizarse para rastrear
cuanto tiempo ha estado el dispositivo movil 105 en la Zona Z, o Zona Z3 para determinar si el usuario se aleja
del vehiculo 101 (en ese caso, el vehiculo 101 puede bloquearse por motivos de seguridad) o el usuario
simplemente se mueve en la Zona Z; o la Zona Z; sin intencion de abandonar el vehiculo 101 (en ese caso, el
vehiculo 101 permanece desbloqueado). La Tabla 2 a continuacién resume los estados y acciones en diferentes
zonas descritas en las Figuras 1A'y 1C durante el proceso de bloqueo de acuerdo con formas de realizacién de
la presente descripcion.
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Tabla 2: Proceso de Bloqueo

Zona Zy (0 Zs) Zona Z; (o Zs) Zona Z; (0 Zs) Zona Z3z (0 Zs)
Dispositivo movil Desconectado del Conectado al Conectado al Conectado al
vehiculo vehiculo vehiculo vehiculo
Estado de energia Bloqueado Bloqueado Desbloqueado Paradas de
del vehiculo (alimentacién de (alimentacién de (alimentacién de vehiculo; Motor
bateria apagada) bateria apagada) bateria apagada; apagado;
bloqueable por desbloqueado
accion del usuario) (alimentacién de
bateria encendida)
"Apagado No esta activado No esta activado Activado Activado
Automatico de
Proximidad"
Temporizador No esta activado No esta activado Activado Activado

En algunas formas de realizacion, el sistema 100 permite a un usuario configurar varias "respuestas” del vehiculo
101 en varias zonas. Por ejemplo, puede haber mas zonas (por ejemplo, mas de 4 zonas) que las descritas en
las formas de realizacidon anteriores. Por ejemplo, en algunas formas de realizacion, un usuario puede tener
cinco zonas (por ejemplo, Zona Ac-A4, en la direccidon hacia el vehiculo 101). Por ejemplo, en la Zona Ay, el
sistema 100 puede comenzar a establecer una conexién con un dispositivo moévil. En la Zona A+, el sistema 100
puede monitorear periddicamente la ubicacion del dispositivo movil. En la Zona Ay, el sistema 100 puede seguir
monitoreando la ubicacion del dispositivo movil (por ejemplo, con mas frecuencia que en la Zona A+). Cuando el
sistema 100 detecta que el dispositivo mévil entra en la Zona Az desde la Zona Ay, el sistema 100 puede indicar
al vehiculo 101 que envie una notificacién sonora (por ejemplo, reproducir un sonido, una cancién o una
melodia) hacia el dispositivo movil. Cuando el sistema 100 detecta que el dispositivo movil entra en la Zona A4
desde la Zona As, el sistema 100 puede activar la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad" y encender
la alimentacion del vehiculo 101 tal como se ha descrito anteriormente.

En algunas formas de realizacion, la notificacion de sonido puede variar segun las fechas. Por ejemplo, la
notificacion de sonido puede ser una cancién de cumpleafios en el cumpleafos del usuario. Como otro ejemplo,
la notificacion de sonido puede ser una cancion de felicitacion en un dia festivo (por ejemplo, Afio Nuevo,
Navidad, etc.). En algunas formas de realizacién, cuando el sistema 100 activa la funcion de "Encendido
Automatico de Proximidad", también puede reproducir un conjunto de sonidos o una cancién desde un altavoz
del vehiculo 101. En algunas formas de realizacion, el sistema 100 puede seguir reproduciendo una cancion
cuando se activa la funcion de “Encendido Automatico de Proximidad” (por ejemplo, una cancién de 5 minutos de
duracién). En dichas formas de realizacion, se puede notificar al usuario 10 o 12 y, en consecuencia, tomar una
accion (por ejemplo, presionar un botdén "GO" para encender la alimentacion del vehiculo 101, o presionar un
botén "GO" y sostener una palanca de freno al mismo tiempo para arrancar un motor del vehiculo 101).

En algunas formas de realizacion, esta "respuesta” del vehiculo 101 puede incluir un movimiento del vehiculo
101. Por ejemplo, el vehiculo 101 (por ejemplo, un vehiculo de cuatro ruedas autoequilibrado, o un vehiculo de
tres ruedas con un mecanismo de inclinacion bloqueado durante la etapa de apagado) se puede estacionar en
un espacio de estacionamiento estrecho en la Zona A4. Cuando el dispositivo movil (por ejemplo, el dispositivo
movil 103 o 105) entra en la Zona A4 (por ejemplo, donde se encuentra el vehiculo 101) desde la Zona As, €l
vehiculo 101 puede moverse un poco hacia el dispositivo mévil desde el espacio de estacionamiento estrecho,
de modo que el usuario 10 o 12 puede acceder facilmente al vehiculo 101. En algunas formas de realizacion, el
numero de zonas se puede ajustar en base a las preferencias del usuario, las necesidades reales y / o el nimero
de casos / respuestas durante los procesos de bloqueo / desbloqueo. En algunas formas de realizacion, las
respuestas pueden incluir (i) proporcionar alimentacion a una luz indicativa del vehiculo 101, (ii) reproducir un
sonido desde un altavoz del vehiculo 101 y / o (iii) proporcionar alimentacion a un motor del vehiculo para
provocar un movimiento del vehiculo 101.

La Figura 2A es un diagrama esquematico (vista superior) que ilustra multiples trayectorias T+, T> de un objeto
movil (por ejemplo, el dispositivo mévil 103 o 105 descrito anteriormente) asociado con un vehiculo 201 de
acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia descrita. El presente sistema puede bloquear (por ejemplo,
apagar la alimentacion de la bateria) o desbloquear (por ejemplo, encender la alimentacion de la bateria) el
vehiculo 201 en base a trayectorias predeterminadas del objeto movil. Por ejemplo, la trayectoria T+ indica que el
objeto en movimiento se movié hacia el vehiculo 201 desde la Zona Z, a la Zona Z;, sin entrar ademas en la
Zona Zs. Por defecto, el sistema activara la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad" cuando el objeto
movil entre en la Zona Z; o monitoreara de forma continua si el objeto mévil entra en la Zona Z3 o no para activar
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la funcién de "Encendido Automatico de Proximidad" (basada en un ajuste sobre en qué zona activar la funcién
de "Encendido Automatico de Proximidad"). Sin embargo, si el sistema determina que hubo muchas ocasiones
en que el objeto movil viajo a lo largo de la trayectoria T4 pero un usuario finalmente no encendié un motor del
vehiculo 201, el sistema puede ajustar en consecuencia su Zona Z, moviendo el limite externo 109 hacia el
vehiculo 201 (de modo que un movimiento a lo largo de la trayectoria T1 no activara la funcién de “Encendido
Automatico de Proximidad”).

Como otro ejemplo, la trayectoria T indica que el objeto en movimiento se movio hacia el vehiculo 201 desde la
Zona Zy a la Zona Zs, regres6 a la Zona Z; y volvio a entrar en la Zona Zs varias veces. De forma
predeterminada, el sistema activara la funcion de "Encendido Automatico de Proximidad" cuando el objeto mévil
entre en la Zona Z,, y a continuaciéon encendera la alimentacion de la bateria del vehiculo 201 una vez que los
objetos moviles entren en la Zona Zs. Sin embargo, si el sistema determina que hubo muchas ocasiones en que
los objetos moviles viajaron a lo largo de las trayectorias T+ pero el usuario finalmente no encendié el motor del
vehiculo 201, el sistema puede ajustar en consecuencia su Zona Zz moviendo el limite interno 111 mas hacia el
vehiculo 201 (de manera que el sistema s6lo encendera la alimentacion de la bateria del vehiculo 201 cuando el
objeto movil esté muy cerca del vehiculo 201. Por ejemplo, en algunas formas de realizacion, el tamafio / forma
del limite interno 111 se puede ajustar de forma dinamica.

La Figura 2B es un diagrama esquematico (vista superior) que ilustra multiples zonas no concéntricas (Zonas Zo-
3) asociadas con el vehiculo 201 de acuerdo con formas de realizaciéon de la tecnologia descrita. En las formas
de realizacion ilustradas, las zonas pueden ser determinadas por un usuario y no es necesario que sean
concéntricas. En las formas de realizacion ilustradas, estas zonas no concéntricas pueden configurarse para
adaptarse a varios factores, como por ejemplo la diferencia de calidad de las sefiales desde varias direcciones
(por ejemplo, el vehiculo 201 puede recibir sefiales con mejor calidad en la direccién A que en la direccion B). En
algunas formas de realizacion, las zonas se pueden determinar basandose en el comportamiento del usuario.
Por ejemplo, un usuario a menudo se acerca al vehiculo 201 en la direccién C.

La Figura 2C es un diagrama esquematico (vista superior) que ilustra multiples zonas (Zonas Zy.3) con varias
formas asociadas con el vehiculo 201 de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia descrita. En las
formas de realizacion ilustradas, por ejemplo, la Zona Zz puede ser rectangular (por ejemplo, la forma de un
espacio de estacionamiento), la Zona Z, puede ser un cuadrado (por ejemplo, la forma de un edificio) y la Zona
Z4 puede ser una elipse (por ejemplo, una forma de campus de una empresa o una zona residencial). En algunas
formas de realizacion, las formas y tamafios de estas zonas se pueden ajustar en funcion de las preferencias del
usuario, el comportamiento del usuario, factores ambientales, etc. En algunas formas de realizacién, un usuario
puede ajustar el tamafio del limite interno y el limite externo a través de una aplicacion instalada en el dispositivo
movil, por ejemplo, basandose en las preferencias personales del usuario. En algunas formas de realizacion, las
formas de las zonas se pueden determinar mediante una geovalla o similar.

La Figura 3A es un diagrama esquematico que ilustra varios estados de un vehiculo durante un proceso de
desbloqueo automatico de acuerdo con formas de realizacién de la tecnologia descrita. En el bloque 301, el
vehiculo esta en un estado "bloqueado”, en que tanto la alimentaciéon de la bateria como el motor estan
apagados. Cuando el vehiculo pasa a un estado de "Encendido Automatico de Proximidad", en el bloque 303, la
alimentacion de la bateria del vehiculo y el motor permanecen apagados, pero se activa una funcion de
"Encendido Automatico de Proximidad" para monitorear la ubicacién de un dispositivo movil asociado con el
vehiculo, de modo que el sistema pueda determinar si se enciende la alimentacion de la bateria del vehiculo (por
ejemplo, "desbloquear” el vehiculo). En algunas formas de realizacién, en el estado de "Encendido automatico de
Proximidad" (bloque 303), solo hay una funcién limitada accesible para un usuario del vehiculo. Por ejemplo, solo
algunos de los componentes de | / O estan habilitados / encendidos, de modo que el usuario solo puede (1)
desbloquear el vehiculo presionando un botén de inicio (por ejemplo, un botén "GO") o (2) abrir un maletero del
vehiculo pulsando otra tecla o botéon de funciéon. En el bloque 305, el vehiculo se mueve a un estado
"desbloqueado”, en que la alimentacion de la bateria esta encendida pero su motor todavia esta apagado. El
vehiculo se puede "desbloquear" (por ejemplo, del bloque 303 al bloque 305) mediante la funcién de "Encendido
Automatico de Proximidad", en respuesta a la deteccién de un movimiento o cambio de ubicacién del dispositivo
movil asociado con el vehiculo y / o al recibir una sefial de desbloqueo enviada desde un dispositivo movil
autenticado o un llavero. Cuando el usuario arranca el motor, el estado del vehiculo pasa de "desbloqueado” en
el bloque 305 a "listo para funcionar" en el bloque 307.

La Figura 3B es un diagrama esquematico que ilustra varios estados de un vehiculo durante un proceso de
bloqueo automatico de acuerdo con formas de realizacion de la tecnologia descrita. En el bloque 309, un usuario
detiene el vehiculo, pero su motor permanece encendido. Después de que el usuario apaga el motor, el estado
del vehiculo pasa a "desbloqueado" en el bloque 305. Cuando el estado del vehiculo pasa a "desbloqueado”
desde el bloque 309, el sistema activa una funcién de "Apagado Automatico de Proximidad" para monitorear la
ubicacion de un dispositivo movil asociado con el vehiculo, a fin de determinar cuando apagar la alimentacién de
la bateria del vehiculo (por ejemplo, bloquear el vehiculo). El vehiculo se puede "bloquear" (por ejemplo, del
bloque 305 al bloque 301) mediante la funciéon de "Apagado Automatico de Proximidad", en respuesta a una
deteccién de un movimiento o cambio de ubicacién del dispositivo mévil asociado con el vehiculo, mostrando que
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el usuario se aleja del vehiculo. Cuando el vehiculo esta "bloqueado” en el bloque 301, la alimentacién de la
bateria y el motor se apagan. En algunas formas de realizacién, cuando el usuario apaga el motor, el sistema
puede omitir el estado desbloqueado (bloque 305) y establecer directamente el estado del vehiculo desde el
estado "motor encendido" (correspondiente al bloque 309) al estado "bloqueado” (bloque 301).

La Figura 4 es un diagrama esquematico que ilustra un sistema 400 de acuerdo con formas de realizacion de la
tecnologia descrita que puede referirse al sistema 100 en la Figura 1A. Tal como se muestra, el sistema 400
incluye un vehiculo eléctrico 41 y un dispositivo moévil 43. En algunas formas de realizacion, el dispositivo movil
43 puede incluir un teléfono inteligente, una tableta, un reloj inteligente, un ordenador portatil, otro tipo de
dispositivo informatico, etc. En algunas formas de realizacién, el dispositivo mévil 43 también puede ser un
llavero inalambrico con capacidad de transmision de sefial inalambrica activa o similar. En algunas formas de
realizacion, el vehiculo eléctrico 41 puede ser un scooter eléctrico u otros vehiculos con mecanismos de
seguridad. En algunas formas de realizacion, el vehiculo eléctrico 41 puede comunicarse con el dispositivo movil
43 a través de una conexion inalambrica directa o una red inalambrica (por ejemplo, Bluetooth, infrarrojos, Wi-Fi,
3G / 4G/ 5G, etc.). El dispositivo movil 43 y / o el vehiculo eléctrico 41 pueden comunicarse ademas con un
servidor 45 (por ejemplo, actualizar su ubicacién). En algunas formas de realizacion, la red de comunicacion
inalambrica entre el dispositivo movil 43 y el servidor 45 puede ser diferente de la red de comunicacion
inalambrica o la conexidn inalambrica directa entre el vehiculo eléctrico 41 y el servidor 45.

En algunas formas de realizacién, el dispositivo movil 43 esta configurado con una aplicacion (por ejemplo, una
app) que indica al procesador del dispositivo moévil que se comunique con un procesador 409 del vehiculo
eléctrico 41 a través de un enlace de comunicacion inalambrica. En algunas formas de realizacion, la aplicacion
utiliza un protocolo de comunicacioén inalambrica Bluetooth para comunicarse con un receptor emparejado en el
vehiculo eléctrico 41. El protocolo Bluetooth establece un enlace de comunicacién siempre que los dispositivos
emparejados estan dentro del alcance. Por lo tanto, el receptor del vehiculo eléctrico 41 puede utilizar una
intensidad de sefial recibida de la sefial de Bluetooth como indicador de lo cerca que se encuentra el dispositivo
movil del vehiculo (por ejemplo, el RSSI). Una vez que el dispositivo movil esta dentro de un radio deseado, un
usuario puede activar el vehiculo eléctrico 41 (presionando un comando "GO" en un tablero) sin requerir ninguna
entrada de clave adicional del usuario.

De manera similar, para bloquear el vehiculo eléctrico 41, la intensidad de la sefial recibida de las sefiales de
comunicacion Bluetooth indica cuando el usuario se ha alejado del vehiculo eléctrico 41 y puede apagar el
vehiculo si la intensidad de la sefial cae por debajo de una intensidad minima predeterminada.

En algunas formas de realizacion, el procesador 409 en el vehiculo eléctrico 41 puede enviar balizas periddicas
que estan codificadas para coincidir con un codigo del dispositivo moévil 43. Al recibir la baliza, un procesador 401
del dispositivo moévil 43 envia una sefal de regreso al vehiculo eléctrico 41 con una indicacién de su posicion
(por ejemplo, coordenadas GPS). En algunas formas de realizacion, las sefales entre el vehiculo eléctrico 41 y
el dispositivo mévil 43 estan encriptadas o codificadas de modo que solo el dispositivo movil 43 emparejado
correcto puede activar o apagar el vehiculo eléctrico 41. En algunos casos, el procesador 401 del dispositivo
movil 43 utiliza un mecanismo de desbloqueo del dispositivo moévil 43 (por ejemplo, cédigo, huella digital,
reconocimiento facial, etc.) para generar una sefial al vehiculo eléctrico 41 que permite que el vehiculo eléctrico
41 sea desbloqueado). Por ejemplo, el procesador 401 del dispositivo movil 43 puede solicitar al usuario su
huella digital y, tras la presentacion satisfactoria de la huella digital, enviar un mensaje al vehiculo eléctrico 41
confirmando que el vehiculo eléctrico 41 puede arrancar.

En otra forma de realizacion, el dispositivo movil 43 esta programado por la aplicacion para enviar sefiales de
baliza periddicas que estan codificadas para el vehiculo eléctrico 41. Al recibir la sefial de la baliza, el dispositivo
movil 43 y el vehiculo comienzan a transmitir sefiales a través de un enlace inalambrico que indica la posicion del
dispositivo moévil 43 para que el procesador 409 en el vehiculo eléctrico 41 pueda implementar los
procedimientos de bloqueo / desbloqueo descritos.

Tal como se muestra en la Figura 4, el vehiculo eléctrico 41 incluye el procesador 409, una memoria 411, una
bateria 413, un motor 415, un dispositivo de entrada 417, una pantalla de tablero de instrumentos 419 y un
componente de comunicacion 421. El procesador 409 esta configurado para interactuar con la memoria 411 y
otros componentes (por ejemplo, componentes 413-421) en el vehiculo eléctrico 41. La memoria 411 esta
acoplada al procesador 409 y esta configurada para almacenar instrucciones para controlar otros componentes u
otra informacién en el vehiculo eléctrico 41. La bateria 413 puede ser la bateria principal mencionada
anteriormente y esta configurada para alimentar el motor 415 de manera que el motor 415 pueda mover el
vehiculo eléctrico 41. La pantalla del tablero de instrumentos 419 esta configurada para presentar informacion
visualmente a un usuario. El componente de comunicaciéon 421 esta configurado para comunicarse con otros
sistemas (por ejemplo, el dispositivo movil 43 o el servidor 45).

Tal como se muestra en la Figura 4, el dispositivo movil 43 incluye el procesador 401, un componente de gestion
de la ubicacion 403, un componente de almacenamiento 405 y un componente de comunicacion 407. El
procesador 401 esta configurado para controlar otros componentes del dispositivo movil 43 y ejecutar
instrucciones para realizar las operaciones deseadas.
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El componente de gestion de la ubicacion 403 esta configurado para rastrear ubicaciones del dispositivo movil 43
(por ejemplo, incluyendo trayectorias que muestran ubicaciones en el pasado). En algunas formas de realizacion,
las ubicaciones del dispositivo movil 43 pueden medirse mediante un sensor GPS (que no se muestra). En
algunas formas de realizacién, la informacion de ubicacién puede incluir datos medidos por un sensor
giroscopico o un acelerometro. La informacion de ubicacion puede almacenarse en el componente de
almacenamiento 405 o cargarse en el servidor 45. El componente de gestion de ubicacién 403 esta configurado
para proporcionar la informacién de ubicacion rastreada del dispositivo moévil 43.

En las formas de realizacion ilustradas, el componente de medicién de la ubicacion 417 esta configurado para
medir la ubicacion del dispositivo movil 43 basandose en la intensidad de la sefial inalambrica (por ejemplo, la
intensidad de la sefial de Bluetooth) u otras caracteristicas de la sefial. Las ubicaciones medidas del dispositivo
movil 43 se pueden analizar para determinar la ubicacién actual del dispositivo mévil 43, de modo que se
determine si se debe activar una funcion de “Encendido Automatico de Proximidad” descrita anteriormente. Las
ubicaciones medidas también se utilizan para determinar si bloquear o desbloquear el vehiculo eléctrico 41
apagando o encendiendo la alimentacion suministrada por la bateria 413. En algunas formas de realizacion, el
dispositivo movil 43 puede implementarse como un controlador o un sistema de sistema en chip (SOC) que
puede realizar las funciones descritas anteriormente. En algunas formas de realizacion, el componente de
medicién de la ubicacion 417 puede usar dos o mas fuentes de informacién para verificar la ubicacién del
dispositivo movil 43. Por ejemplo, el componente de medicion de la ubicacion 417 puede utilizar la intensidad de
la sefial de Bluetooth asi como sefales o informacion con respecto a los movimientos del dispositivo movil (por
ejemplo, sefiales o informacion generada por un acelerador o un giroscopio en el dispositivo moévil 43).

En algunas formas de realizacion, el vehiculo eléctrico 41 puede incluir (i) un médulo inaldmbrico (por ejemplo, el
componente de comunicacion 421) configurado para establecer una conexién inalambrica con el dispositivo
movil 43 para recibir sefiales inalambricas desde el dispositivo mévil 43; (i) un procesador (por ejemplo, el
procesador 401) configurado para analizar al menos una caracteristica de la conexion inalambrica para
determinar una ubicacion actual del dispositivo movil 43; y (i) un primer componente de entrada / salida (I / O)
(por ejemplo, el dispositivo de entrada 417 o la pantalla de tablero 419) configurado para generar una primera
sefial en respuesta a una accion del usuario. El procesador puede configurarse ademas para desbloquear el
vehiculo eléctrico 41 en respuesta a una determinacion, basada en la ubicaciéon actual, de que el dispositivo
movil 43 se encuentra dentro de un limite interno (por ejemplo, el limite interno 111) adyacente al vehiculo
eléctrico 41, y que se recibe la primera sefal. El procesador 401 puede estar configurado ademas para bloquear
el vehiculo eléctrico 41 en respuesta a una determinacién, basada en la ubicacién actual, de que el dispositivo
movil 43 es externo a un limite externo (por ejemplo, el limite externo 109) externo al limite interno.

Las Figuras 5-7 son diagramas de flujo que ilustran los métodos 500, 600 y 700 de acuerdo con formas de
realizacion de la tecnologia descrita. EI método 500 puede utilizarse para controlar (por ejemplo, desbloquear o
bloquear) un vehiculo encendiendo o apagando la alimentacion de la bateria del vehiculo. El método 500 puede
implementarse mediante un vehiculo y un dispositivo moévil. En algunas formas de realizacion, el dispositivo moévil
se puede implementar como un controlador, un conjunto de chips o circuitos independientes, u otros tipos de
dispositivos adecuados. El método 500 comienza en el bloque 501 recibiendo una sefal inalambrica (por
ejemplo, una sefal de Bluetooth) desde un dispositivo movil. En el bloque 503, el método 500 continta
analizando al menos una caracteristica (por ejemplo, la intensidad de la sefal) de la sefal inalambrica para
determinar una ubicacién actual del dispositivo mévil (por ejemplo, una distancia entre el vehiculo y el dispositivo
movil).

En el bloque 505, el método 500 procede a continuacién a desbloquear el vehiculo en respuesta a una
determinacion, basada en la ubicaciéon actual, de que el dispositivo mévil esta dentro de un limite interno
adyacente al vehiculo (o una determinacion de que el dispositivo movil se mueve a través del limite interno), y
que se recibe una primera sefial de un primer componente de entrada / salida (I / O) del vehiculo. En algunas
formas de realizacion, alternativamente, el método 500 puede, en respuesta a una determinacion de que la
ubicacion actual esta en una primera zona predeterminada (por ejemplo, la Zona Z3 descrita anteriormente con
referencia a las Figuras 1A-2C) adyacente al vehiculo, habilitar un motor del vehiculo que se encendera al recibir
instrucciones a través de un componente (por ejemplo, una pantalla o un botdn) del vehiculo alimentado por una
bateria del vehiculo.

En el bloque 507, el método 500 continda bloqueando el vehiculo en respuesta a una determinacioén, basada en
la ubicacion actual, de que el dispositivo moévil es externo a un limite externo, que es externo al limite interno (o
una determinacion de que el dispositivo mévil se mueve a través del limite externo). En algunas formas de
realizacion, alternativamente, el método 500 puede incluir, en respuesta a una determinacion de que la ubicacién
actual esta en una segunda zona predeterminada (por ejemplo, la Zona Z, descrita anteriormente con referencia
a las Figuras 1A-2C) junto a la primera zona predeterminada, habilitar el motor del vehiculo que se va a apagar.
En algunas formas de realizacion, el motor del vehiculo se puede apagar automaticamente en respuesta a la
determinacion de que la ubicacion actual esta en la segunda zona predeterminada (si el motor no ha sido
apagado por un usuario). En algunas formas de realizacion, cuando se determina que la ubicaciéon actual del
dispositivo movil esta en la segunda zona predeterminada, después de que el motor se haya apagado, el método
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puede permitir que el motor se encienda ademas al recibir instrucciones a través del componente (por ejemplo,
una pantalla o un botén) del vehiculo alimentado por la bateria. Se observa que el proceso de desbloqueo en el
bloque 505 y el proceso de bloqueo en el bloque 507 se pueden implementar por separado en base al uso real
(por ejemplo, solo se implementa el proceso de desbloqueo en el bloque 505 sin la implementacion del bloque
507, o viceversa).

El método 600 esta dirigido a bloquear un vehiculo (por ejemplo, apagar la alimentacion de la bateria u otra
fuente de alimentacién) en base a una ubicacion o trayectoria de movimiento de un dispositivo moévil asociado
con el vehiculo. El método 600 incluye, en el bloque 601, (1) recibir una sefal inalambrica desde un dispositivo
movil; (2) analizar al menos una caracteristica de la sefial inalambrica con el fin de determinar una ubicacion
actual del dispositivo movil (bloque 603); y (3) si la ubicacion actual es externa a un limite externo, bloquear el
vehiculo, por ejemplo, apagando la fuente de alimentacion de la bateria y / o apagando un botén del vehiculo
alimentado por una bateria del vehiculo (bloque 605). En algunas formas de realizacion, apagar el boton del
vehiculo desactiva un motor del vehiculo para que se encienda al recibir instrucciones a través del botén.

El método 700 esta dirigido a desbloquear un vehiculo (por ejemplo, encender su bateria) basandose en una
ubicacion o trayectoria en movimiento de un dispositivo movil asociado con el vehiculo. El método 700 incluye,
en el bloque 701, (1) recibir una sefial inalambrica desde un dispositivo movil; (2) analizar al menos una
caracteristica de la sefal inalambrica con el fin de determinar una ubicacién actual del dispositivo mévil (bloque
703); y (3) basandose al menos parcialmente en la ubicacion actual, determinar si desbloquear el vehiculo, por
ejemplo, encendiendo un boton del vehiculo alimentado por una bateria del vehiculo (bloque 705). En algunas
formas de realizaciéon, encender el botdn del vehiculo permite encender un motor del vehiculo al recibir
instrucciones a través del boton.
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REIVINDICACIONES
Un método (500) para controlar un vehiculo (101), que comprende:

recibir (501) una sefial inalambrica desde un dispositivo movil (103, 105);

analizar (503) al menos una caracteristica de la sefial inalambrica para determinar una
ubicacion actual del dispositivo movil (103, 105);

desbloquear (505) el vehiculo (101) en respuesta a una determinacién, basada en la
ubicacion actual, de que el dispositivo movil (103, 105) esta dentro de un limite interno
adyacente al vehiculo (101), y que se recibe una primera sefial desde un primer
componente de entrada / salida (I / O) del vehiculo (101); y

bloquear (507) el vehiculo (101) en respuesta a una determinaciéon, basada en la
ubicacion actual, de que el dispositivo movil (103, 105) es externo a un limite externo
(109) externo al limite interno (111),

en que el método comprende ademas:

en respuesta a la determinacion de que el dispositivo mévil (103, 105) se mueve a través
del limite interno (111) hacia el vehiculo (101), encender una pantalla del vehiculo (101)
alimentada por una bateria del vehiculo (101).

El método (500) de la reivindicacion 1, que comprende ademas
determinar el limite interno (111) y el limite externo (109) basandose en una configuracion de usuario.
El método (500) de la reivindicacion 1,

en que la al menos una caracteristica de la sefial inalambrica incluye una intensidad de sefial y / o una
distancia entre el dispositivo moévil (103, 105) y el vehiculo (101).

El método (500) de la reivindicacion 1, que comprende ademas,

permitir que un motor del vehiculo (101) se encienda al recibir la primera sefial del primer componente
de I / O y recibir una segunda sefial de un segundo componente de | / O del vehiculo (101) antes de
recibir la primera sefial, en que el primer componente de | / O es un boton fisico, y en que el segundo
componente de | / O es una palanca de freno, y en que la primera sefial se genera en respuesta a una
operacion de presionar el botén fisico, y en que la segunda sefial se genera en respuesta a una
operacion de sostener la palanca de freno, o

activar el motor del vehiculo (101) para que se encienda en respuesta a la determinacion, en base a la
ubicacion actual, que el dispositivo movil (103, 105) esta dentro del limite interno (111) adyacente al
vehiculo (101), que la primera sefal se recibe desde el primer componente de | / O del vehiculo (101), y
que una segunda sefal se recibe de un segundo componente de | / O del vehiculo (101) generalmente
al mismo tiempo, en que el primer componente de | / O es un botén fisico, y en que el segundo
componente de |/ O es una palanca de freno, y en que la primera sefial se genera en respuesta a una
operacion de presionar el boton fisico y en que la segunda sefial se genera en respuesta a una
operacion de sujecion de la palanca de freno.

El método (500) de la reivindicacion 1, que comprende ademas:

en respuesta a una determinacion de que el dispositivo moévil (103, 105) se mueve a través del limite
interno (111) hacia el vehiculo (101), abrir una tapa del maletero del vehiculo (101).

El método (500) de la reivindicacion 1,

en que la sefial inaldmbrica proviene de un componente de comunicacién inalambrica activa del
dispositivo movil (103, 105), y en que el componente de comunicacion inalambrica activa esta
controlado por una aplicacion instalada en el dispositivo movil (103, 105).

El método (500) de la reivindicacion 1,

en que en respuesta a una determinaciéon de que el dispositivo moévil (103, 105) se mueve a través del
limite interno (111) hacia el vehiculo (101) o la determinacion de que el dispositivo mévil (103, 105) esta
dentro del limite interno (111) adyacente al vehiculo (101), en que el método comprende ademas (i)
proporcionar alimentaciéon a una luz indicadora del vehiculo (101), (ii) reproducir un sonido desde un
altavoz del vehiculo (101), o (iii) proporcionar alimentacion a un motor del vehiculo (101) con el fin de
provocar un movimiento del vehiculo (101).
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El método (500) de la reivindicacion 1, que comprende ademas:

verificar la ubicacion actual del vehiculo (101) basandose al menos parcialmente en informacién medida
por un sensor del dispositivo movil (103, 105).

El método (500) de la reivindicacion 1, que comprende ademas:

si la ubicacion actual esta dentro de un limite interno (111) adyacente al vehiculo (101), permitir que un
motor del vehiculo (101) se encienda presionando un botén y sosteniendo una palanca de freno antes
de presionar el botén o sosteniendo una palanca de freno del vehiculo (101) y presionando el boton del
vehiculo (101).

El método de la reivindicacion 1, en que el bloqueo del vehiculo comprende ademas:
bloquear el vehiculo (101) desconectando la fuente de alimentacion de una bateria del vehiculo (101).

El método de la reivindicacion 10, que comprende ademas la determinacion de apagar la fuente de
alimentacion del vehiculo (101) en respuesta a una determinacion de que el dispositivo movil (103, 105)
se ha alejado del vehiculo (101) a través del limite externo (109), en que preferentemente la
determinacion de que el dispositivo mévil (103, 105) se ha alejado del vehiculo (101) se basa al menos
parcialmente en analizar una trayectoria del dispositivo moévil (103, 105).

Un vehiculo (101), que comprende:

un médulo inalambrico (1011) configurado para recibir una sefial inaldmbrica desde un
dispositivo movil (103, 105);

un procesador (1013), acoplado al médulo inalambrico (1011) y configurado para analizar al
menos una caracteristica de la sefal inaldmbrica para determinar una ubicacién actual del
dispositivo movil (103, 105); y

un primer componente de entrada / salida (I / O), acoplado al procesador (1013),
configurado para generar una primera sefal en respuesta a una accion del usuario;

en que el procesador (1013) esta configurado ademas para desbloquear el vehiculo (101)
en respuesta a una determinacién, basada en la ubicacion actual, de que el dispositivo
movil (103, 105) se encuentri1dentro de un limite interno (111) adyacente al vehiculo (101),
y que se recibe la primera sefal; y

en que el procesador (1013) esta configurado ademas para bloquear el vehiculo (101) en
respuesta a una determinacion, basada en la ubicacion actual, de que el dispositivo movil
(103, 105) es externo a un limite externo (109) que es externo al limite interno (111),

en que el procesador (1013) esta configurado ademas para, en respuesta a la
determinacion de que el dispositivo movil (103, 105) se mueve a través del limite interno
(111) hacia el vehiculo (101), encender una pantalla del vehiculo (101) alimentada por una
bateria del vehiculo (101).

El vehiculo (101) de la reivindicacion 12, en que el primer componente de | / O comprende un botén
fisico, una pantalla tactil o una palanca de freno.

El vehiculo (101) de la reivindicacion 12, en que la al menos una caracteristica de la sefial inalambrica

incluye una intensidad de sefial y / o una distancia entre el dispositivo mévil (103, 105) y el vehiculo
(101).
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