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DESCRIPCION
Sistema de deteccién de orientacién de objetos
ANTECEDENTES

La presente descripcién se refiere en general al campo de la deteccién de objetos basada en cdmaras. Mas
especificamente, las realizaciones de la presente descripcién se refieren a sistemas y procedimientos para identificar
la orientacién de objetos utilizando cdmaras.

En muchos casos, puede ser util comprender la orientaciéon de un objeto. Tradicionalmente, dispositivos portétiles u otras
caracteristicas conocidas de objetos se han utilizado para ayudar a facilitar la deteccién de la orientacidn de los objetos.
Sin embargo, la provision y utilizacién de dispositivos portatiles puede ser costosa y engorrosa. Ademas, las
caracteristicas conocidas pueden variar de un objeto a otro y, por lo tanto, pueden ser dificiles de detectar y usar como
referencia.

Por ejemplo, muchos paseos al estilo de los parques de diversiones incluyen vehiculos de paseo que transportan
pasajeros a lo largo de una ruta de paseo, por ejemplo, definida por una pista. En el transcurso del paseo, la ruta de
paseo puede incluir una serie de caracteristicas, que incluyen taneles, giros, ascensos, descensos, bucles, etc. La
ruta de paseo también puede incluir funciones de visualizacién de escenas, como efectos de iluminacién, figuras
animadas o figuras robdticas que pueden proporcionar contenido complementario y/o mejorar una experiencia
inmersiva para los huéspedes. Sin embargo, debido a la complejidad de algunos paseos en atracciones, determinar
la orientacién del cuerpo y/o la cara de un huésped dentro del paseo, como activar o desactivar las funciones de
visualizacién de escenas a lo largo de la ruta del paseo cuando el huésped esta viendo las funciones, puede ser dificil
sin el uso de equipo de paseo portétil para huéspedes. Sin embargo, proporcionar equipo de paseo portétil puede ser
costoso y requerirtiempo adicional para implementarlo en comparacién con los paseos de estilo parque de diversiones
que no usan dicho equipo. El documento US6179619 describe una maquina de juego para un objeto en movimiento
que tiene tanto un dispositivo de deteccidén de posicidn que es operable para detectar una posicién de una persona
que viaja sobre el objeto en movimiento en un curso de movimiento para obtener informacién de posicién como un
dispositivo de deteccién de direccién que es operable para detectar una direcciéon de un campo de visién de la persona
para obtener informacién de direccidén. El documento US2018/0104601 describe un programa informatico especifico
para atracciones que se utiliza para proporcionar una realidad virtual correspondiente a un viaje del vehiculo que se
genera y se representa en una pantalla montada en la cabeza asociada con el huésped de un vehiculo segln la
posicién del vehiculo en la ruta, y segun la posicién y/o la orientacién de la pantalla montada en la cabeza.

COMPENDIO

A continuacién, se resumen ciertas realizaciones cuyo alcance es proporcional al objeto reivindicado originalmente.
Estas realizaciones no pretenden limitar el alcance de la descripcidén, sino que estas realizaciones pretenden
proporcionar Unicamente un breve resumen de determinadas realizaciones descritas. De hecho, la presente
descripcién puede abarcar una variedad de formas que pueden ser similares o diferentes de las realizaciones
expuestas a continuacién.

Las realizaciones descritas en esta invencion se refieren a un sistema que puede rastrear la orientacion de la cara y
la futura rotacidn de la cara de los huéspedes en paseos en parques de diversiones. Como se emplea en esta memoria,
el término "orientacién de la cara" se refiere a la posicién de la cabeza de un huésped con respecto a un angulo de
rotacién particular. El término "rotacién de la cara" se refiere a un movimiento real o intervalo de movimientos de la
cabeza para alcanzar el angulo de rotacién particular. En algunas realizaciones, el sistema puede usar una orientacién
de carro de paseo en el paseo junto con el seguimiento esquelético para determinar la orientacién y rotacién de la
cara. En otras realizaciones, el sistema puede usar detecciéon de imagen facial y/o corporal para determinar las
caracteristicas faciales junto con la orientacién y rotacién de la cara. Ademas, el aprendizaje automatico puede usarse
al determinar una orientacion facial basada en determinaciones recurrentes.

Aunque la discusién a continuacién se centra principalmente en paseos de estilo parque de diversiones, esto no
pretende limitar el alcance de la presente invencién. De hecho, el sistema actual de deteccidn de orientacién de objetos
se puede utilizar en una serie de aplicaciones diferentes totalmente diferentes de los paseos de estilo parque de
diversiones.

En una realizacién, un sistema de orientacién facial de un paseo incluye uno o mas sensores y un controlador. El
controlador recibe datos del carro de paseo del uno 0 més sensores indicativos de una presencia y posicién del carro
de paseo en el paseo, determina la orientacidén del carro de paseo segun los datos del carro de paseo, recibe datos
de posicion de un huésped del uno o mas sensores indicativos de una posicién de un cuerpo, una cara, 0 una
combinacién de los mismos, del huésped, determina la orientacién de la cara, la rotacién de la cara, o una combinacién
de los mismos, del huésped segln la orientacién del carro de paseo y los datos de posicién, y transmite datos
indicativos de la orientacién de la cara determinada, la rotacién de la cara, o una combinacién de los mismos a un
controlador aguas abajo para el control posterior segun la orientacién de la cara determinada, la rotacién de la cara, o
la combinacién de los mismos.
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En una realizacién, un procedimiento incluye recibir datos del carro de paseo de uno 0 méas sensores indicativos de
una presencia y posiciéon de un carro de paseo en una atraccion, determinar la orientacién del carro de paseo segun
los datos del carro de paseo, recibir datos de posicién de un huésped de uno o mas sensores indicativos de una
posicién de un cuerpo, una cara o una combinacién de los mismos, del huésped, determinar la orientacién de la cara,
la rotacién de la cara o una combinacién de las mismas, del huésped segln la orientacién del carro de paseo y los
datos de posicién, y transmitir datos indicativos de la orientacién de la cara determinada, la rotacién de la cara o una
combinacién de las mismas a un controlador aguas abajo para el control posterior segln la orientacién de la cara
determinada, la rotacién de la cara o la combinacién de las mismas.

En una realizacioén, un medio legible por méquina tangible y no transitorio incluye instrucciones legibles por maquina
que, cuando se ejecutan por uno o mas procesadores de la maquina, hacen que la maquina: reciba datos del carro de
paseo de uno 0 mas sensores indicativos de una presencia y posicién de un carro de paseo en una atraccién,
determine la orientacion del carro de paseo segun los datos del carro de paseo, reciba datos de posicién de un huésped
de uno 0 mas sensores indicativos de una posicién de un cuerpo, una cara o una combinacién de los mismos, del
huésped, determine la orientacidén de la cara, la rotacién de la cara o una combinacién de los mismos, del huésped
segln los datos de orientacidn y posicién del carro de paseo, y transmita datos indicativos de la orientacién de la cara
determinada, la rotacién de la cara o una combinacién de los mismos a un controlador aguas abajo para el control
posterior segun la orientacién de la cara determinada, la rotacidn de la cara o la combinacién de los mismos.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Estas y otras caracteristicas, aspectos, y ventajas de la presente descripcién se entenderdn mejor cuando se lea la
siguiente descripcién detallada con referencia a los dibujos adjuntos en los que caracteres similares representan partes
similares en todos los dibujos, en los que:

la Figura 1 es un diagrama de bloques de una atraccién de un parque de diversiones que incluye una atraccién con
una visualizacién de escena a lo largo de una ruta de paseo, segln una realizacién de la presente descripcién;

la Figura 2 es un diagrama esquemético de un sistema de orientacién de cara que incluye un controlador de
visualizacién de escena utilizado para controlar las funciones de visualizacién de escenas, segln una realizacién;

la Figura 3 es un diagrama de bloques del sistema de orientacién de caras de |la Figura 2 utilizando el seguimiento del
esqueleto para determinar una orientacién de la cara, que posteriormente se utiliza para controlar una figura animada,
segln una realizacién; y

la Figura 4 es un diagrama de flujo de procedimientos para determinar la orientacién de la cara de un huésped, segun
una realizacién.

DESCRIPCION DETALLADA

Una o més realizaciones especificas de la presente descripcién se describirdn a continuacién. En un esfuerzo por
proporcionar una descripciéon concisa de estas realizaciones, no todas las caracteristicas de una implementacién real
se puedan describir en la memoria descriptiva. Debe apreciarse que en el desarrollo de cualquier implementacién real,
como en cualquier proyecto de ingenieria o disefio, deben tomarse numerosas decisiones especificas de la
implementacidn para lograr los objetivos especificos de los desarrolladores, como el cumplimiento de las restricciones
relacionadas con el sistema y relacionadas con el negocio, que pueden variar de una implementacién a otra. Ademas,
debe apreciarse que dicho esfuerzo de desarrollo puede ser complejo y requerir mucho tiempo, pero sin embargo
seria una tarea rutinaria de disefio, fabricacién y manufactura para los expertos en la materia que tengan el beneficio
de esta descripcién.

Cuando se introducen elementos de varias realizaciones de la presente descripcién, los articulos "un", "una", "el" y
"la" pretenden significar que hay uno o méas de los elementos. Las expresiones "que comprende/n”, "que incluye/n" y
"que tiene/n" pretenden ser inclusivos y significan que puede haber elementos adicionales distintos de los elementos
enumerados. Ademas, debe entenderse que las referencias a "una realizacién" o "realizacién" de la presente
descripcién no pretenden interpretarse como excluyentes de la existencia de realizaciones adicionales que también

incorporan las caracteristicas mencionadas.

Los parques de atracciones cuentan con una amplia variedad de entretenimientos, como atracciones, espectaculos y
juegos. Los diferentes tipos de entretenimiento pueden incluir funciones de visualizaciéon de escenas, como una escena
tematica a lo largo de una ruta de paseo, que mejora la experiencia de un huésped en el parque de diversiones. Las
funciones de visualizacion de escenas pueden incluir efectos, objetos o equipos a lo largo de la ruta del paseo que se
activan mientras los huéspedes estan viendo la escena del espectaculo en particular. Por ejemplo, una figura robdética
a lo largo de una ruta de paseo puede incluir elementos u objetos que cambian o se activan segun la presencia
detectada de un carro y/o huésped a lo largo de la ruta de paseo. Los cambios en la escena del espectaculo pueden
incluir variaciones en el equipo animado y cambios en la iluminacién, el posicionamiento del carro de paseo, etc.

La activacién de las funciones de visualizacién de escenas tipicas (por ejemplo, iluminacién, animaciones) puede
activarse por informacién limitada sobre una atraccién y/o un huésped que ve el objeto de la escena del espectaculo
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a lo largo de la ruta del paseo. Por ejemplo, el activador puede basarse en el posicionamiento de un carro de paseo
y/o un huésped. Por lo tanto, independientemente de la posicién del huésped dentro del carro de paseo, las funciones
de visualizacién de escenas proporcionadas en la ruta del paseo pueden activarse. Esto puede dar como resultado
una experiencia menos personalizada que se implementa genéricamente para cada iteracién de la atraccion.

Sin embargo, puede ser deseable proporcionar activadores mas granulares que proporcionen cambios de atraccién
mas personalizados segln las caracteristicas particulares de los huéspedes de la atraccion. En esta invencidn se
proporcionan técnicas que facilitan la determinacién de la orientacién de la cara de un huésped y el giro de la cara
mientras estd en un paseo sin el uso de la cara del huésped o el equipo de cabeza mientras esta en el paseo. La
determinacién de la orientacion y el giro de la cara de un huésped se puede usar para activar o inicializar las funciones
de visualizacién de escenas. Por ejemplo, las funciones de visualizacién de escenas, como animaciones o efectos
especiales, pueden proporcionarse en respuesta a la cara de un huésped orientada a estar dentro del alcance de
visualizacién de un objeto o equipo en particular en la ruta de paseo que proporciona la funcién de visualizacién de
escenas. Por lo general, un carro de paseo se mueve a lo largo de la ruta de paseo con el cuerpo o la cabeza de un
huésped moviéndose y girando para ver las caracteristicas a lo largo de la ruta de paseo. Los efectos y las animaciones
pueden activarse para inicializarse en respuesta a la deteccién de un carro de paseo activo en el paseo. Sin embargo,
proporcionar la orientacidn precisa de la cara del huésped y los giros de la cara en una posicién particular en la ruta
de paseo, como dentro de un intervalo de visualizaciéon de objetos o equipos que proporcionan efectos especiales o
animaciones en la atraccién, puede ser complejo.

Cabe sefialar que, aunque los ejemplos proporcionados en esta invencién se pueden presentar en general en un
parque de diversiones y en un contexto de atraccién con paseo, como el uso de las presentes técnicas de
determinacién de la orientacién de la cara del huésped para facilitar la activacién de caracteristicas en una
visualizacién de escena en una ruta de paseo, las técnicas en esta descripcién se pueden aplicar a otras condiciones
y/o contextos no relacionados con el parque de diversiones. Por lo tanto, debe entenderse que los presentes ejemplos
simplemente reflejan un ejemplo del mundo real de un sistema de orientacién facial en atracciones para proporcionar
un contexto util para la discusidén, y no deben verse como limitantes de la aplicabilidad del presente enfoque. En
cambio, el presente enfoque debe entenderse como aplicable a cualquier situacién en la que la orientacién precisa de
personas u objetos en movimiento (por ejemplo, girar la cara) pueda determinarse dentro de un entorno con fines
comerciales, de entretenimiento, etc.

Teniendo en cuenta lo anterior, la Figura 1 es un diagrama de bloques de un paseo de parque de diversiones 100 que
puede funcionar junto con el sistema de orientacién facial descrito segun las presentes realizaciones. En particular, el
paseo del parque de diversiones 100 puede incluir uno o mas carros de paseo 112 con o sin huéspedes, y una funcién
de visualizacién de escenas a lo largo de una ruta de paseo 108 que incluye figuras animadas 102, los efectos de
iluminacién 104 y pantallas 106. Las funciones de visualizacién de escenas pueden activarse para cambiar segun la
orientacién detectada del carro de paseo 112 junto con la orientacién de la cara y/o el giro de la cabeza de un huésped.

Como se representa, las funciones de visualizacién de escenas, como las figuras animadas 102, los efectos de
iluminacién 104 y la pantalla 106, se pueden controlar para que reaccionen através de un controlador de visualizacién
de escena 110. En una realizacién, el controlador de visualizacién de escena 110 de un sistema de orientacién facial
puede centralizarse y sincronizarse con al menos una o mas funciones de visualizacién de escenas ubicadas a lo largo
de la ruta de paseo 108 del paseo de parque de diversiones 100 para controlar las una o més funciones de visualizacién
de escenas. El controlador de visualizacién de escena 110 recibe informacién de posicionamiento contextual (por
ejemplo, la posicién del carro de paseo 112y los datos de posicién del cuerpo y/o la cabeza del huésped) a través de
uno o0 més sensores y/o procesadores ubicados en o alrededor de las funciones de visualizaciéon de escenas, el carro
de paseo 112 y/o la ruta de paseo 108. Usando esta informacidn, la orientacidén de la cara puede determinarse por el
sistema de orientacién de la cara, como se describe en detalle en la Figura 2.

Una vez que se determina la orientacién de la cara, se puede enviar una sefial de control a los uno 0 mas sistemas
que controlan las funciones de visualizacién de escenas para activar una o méas de las funciones de visualizacién de
escenas segln la orientacién de la cara. La informacién de posicionamiento contextual (por ejemplo, datos detectados
que indican la posicién del carro de paseo 112 en las pistas de paseo 116 y la posicién del cuerpo y/o la cabeza del
huésped) también puede enviarse a un sistema de monitoreo 111. El sistema de supervisién 111 puede ser un sistema
administrativo que no solo supervisa los cambios en la escena del espectaculo, como las sefiales de control de
animacién o iluminacién enviadas desde el controlador de visualizacién de escena 110 en respuesta a la orientacién
del carro de paseo 112y la orientacién de la cara, sino que también puede controlar o reconfigurar el controlador de
visualizacién de escena 110. De esta manera, el sistema de monitoreo 111 puede restablecer los cambios en la funcién
de visualizacién de escenas o anular las animaciones y efectos determinados por el controlador de visualizacién de
escena 110. Por ejemplo, el controlador de visualizacion de escena 110 puede enviar automaticamente una animacién
a la figura animada 102 en respuesta a un huésped que mira hacia la figura animada 102, como se analiza en detalle
en la Figura 2. De manera similar, un operador de paseo 122 puede detener manualmente una animacién a través de
un mecanismo de parada (por ejemplo, un botdn) para anular la animacién si el operador de paseo 122 encuentra
algun problema con la figura animada 102 mas all4 de los determinados por el controlador de visualizacién de escena
110. El sistema de monitoreo 111 también se puede usar para recalibrar sensores en o alrededor de la escena del
espectaculo. Ademés, el sistema de monitoreo 111 se puede usar para restablecer los algoritmos de determinacién
de orientacién de cara del controlador de visualizacién de escena 110. En ciertas realizaciones, el sistema de
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monitoreo 111 y el controlador de visualizacién de escena 110 pueden implementarse como un Unico controlador.

Como se mencioné anteriormente, el controlador de visualizaciéon de escena 110 del sistema de orientacién facial
puede utilizar una combinacién de datos de sensor recibidos por los sensores en o cerca de las funciones de
visualizacién de escenas, datos del carro de paseo 112 y/o la ruta de paseo 108 para detectar el posicionamiento del
carro de paseo 112 y el cuerpo/cabeza de un huésped, y para determinar adicionalmente la orientacién facial, la
alineacidén y/o estimar la rotacién facial. La determinacién puede usarse para controlar correspondientemente
animaciones y efectos producidos a lo largo de la escena del espectaculo. Segln la orientacién del carro de paseo
112, se puede generar un mapa 3D de un huésped en el paseo. La generacién de mapas 3D puede basarse en una
posicién y orientacién conocidas de la pista de paseo 116, y caracteristicas conocidas dentro del paseo 100 (por
ejemplo, la pista de paseo 116 gira hacia una funcién de visualizacién de escenas en un punto medio del paseo 100).
Por ejemplo, el mapa 3D puede generar la orientacién del carro de paseo 112 segun el posicionamiento de la pista de
paseo 116. Ademas, los datos de posicion del huésped dentro del mapa 3D pueden basarse en la orientacién del carro
de paseo 112 y la estructura conocida del carro de paseo 112 (por ejemplo, los asientos estan orientados hacia
adelante a medida que el carro de paseo 112 se mueve a lo largo de la ruta de paseo 108). El mapa 3D se puede usar
para reconstruir una posicién 3D del huésped y luego determinar con precisién una orientacién de la cara,
especialmente en relacién con las funciones de visualizacién de escenas conocidas dentro de la ruta de la atraccién
108. El mapa 3D también puede determinar dénde puede estar girando la cabeza, tal como para ver las caracteristicas
de visualizacidn de la escena que se espera que el huésped vea segln la orientacién determinada de la cara. Ademas,
el aprendizaje automatico se puede usar para predecir con precision una posicién de la cara segln las determinaciones
recurrentes que se realizan utilizando datos del sensor. El aprendizaje automatico puede usarse ademas para predecir
la orientacién de la cara segun la orientacidn de la cara aprendida de un huésped durante un punto especifico en la
ruta de paseo 108 (por ejemplo, la cara a menudo se coloca hacia una caracteristica de visualizacién de escena
particular).

Como se muestra, el carro de paseo 112 puede detectarse utilizando etiquetas de identificacién por radiofrecuencia
(RFID) 118 incorporadas en el carro de paseo 112 o un dispositivo portatil para huéspedes, sensores de peso 120 a
lo largo de la pista de paseo 116 y/o los marcadores infrarrojos (IR) 119 ubicados en el carro de paseo 112. Las
etiquetas RFID 118 pueden comunicarse con un lector electrénico 123 incorporado en diferentes lugares de la
atraccion 100, como en la pista de la atracciéon 116, para indicar la presencia de la etiqueta. Por lo tanto, el lector
electrdnico 123 colocado en la ruta de paseo 108 puede escanear la etiqueta RFID 118 en el carro de paseo 112 a
medida que el carro de paseo 112 pasa sobre el lector electrénico 123. Ademas, las etiquetas RFID 118 pueden
colocarse en areas especificas del carro de paseo 112 y/o ser diferentes tipos de las etiquetas RFID 118. De esta
manera, la colocacién y/o el tipo de etiqueta RFID 118 se pueden usar para determinar la parte delantera y trasera del
carro de paseo 112. Esta informacién se puede usar para predecir con mayor precisién la posicién de un huésped
dentro del carro de paseo 112, de modo que se pueda predecir que las caras estan orientadas hacia la parte delantera
del carro de paseo 112. De manera similar, los marcadores de IR 119 también se pueden colocar en el carro de paseo
112. Los marcadores de IR 119 pueden incluir una superficie reflectante de IR que puede ser épticamente invisible
pero que puede ser detectada por una o méas camaras 114. Las camaras 114 pueden estar equipadas para detectar
la radiacién IR reflejada desde el marcador. Ademas, las etiquetas RFID o marcadores IR pueden colocarse
periédicamente en la pista de paseo 116 o la ruta de paseo 108 a intervalos particulares o puntos especificos de
interés en la pista. Las camaras 114 que pueden usarse para detectar el carro 112 y/o las posiciones del cuerpo y/o
la cabeza del huésped, pueden configurarse para activarse después de que el carro de paseo 112 se acerque al
intervalo de visualizacién de una camara particular, ahorrando asi energia. De manera similar, el seguimiento del carro
de paseo 112 en puntos especificos en la pista de paseo 116 se puede utilizar para activar o desactivar las
caracteristicas de visualizacidén de la escena a lo largo de la ruta de paseo 108. A modo de ejemplo, las etiquetas RFID
118 pueden indicar que el carro de paseo 112 esta al comienzo de su viaje y, por lo tanto, se pueden desactivar las
funciones de visualizacion de escenas ubicadas hacia el final del viaje. A medida que el carro de paseo 112 se acerca
mas a un punto de interés en el paseo 100, tal como una distancia predeterminada (por ejemplo, 3 metros) a las
funciones de visualizacién de la escena especificas que pueden determinarse utilizando sensores de proximidad 121
0 baséndose en el mapa 3D, el controlador de visualizacién de escena 110 puede activar dichas caracteristicas en
consecuencia. Adicional o alternativamente, las etiquetas RFID 118 o los marcadores de IR 119 pueden colocarse de
manera que pueda determinarse la posicién del carro de paseo 112 en la pista (por ejemplo, pista recta o giro).

Ademas, los dispositivos portéatiles para huéspedes también pueden incluir las etiquetas RFID 118 o los marcadores
IR 119, que se pueden usar para indicar la presencia de huéspedes en el carro de paseo 112y activar adicionalmente
las determinaciones de orientacioén de la cara. A modo de ejemplo, el lector electrénico 123 para el dispositivo portatil
para huéspedes puede colocarse en el asiento del carro de transporte 112 e indicar la presencia del huésped cuando
se escanea. Adicional o alternativamente, los marcadores de IR 119 en el dispositivo portatil para huéspedes pueden
ser detectados por camaras usando técnicas descritas previamente.

Los sensores de peso 120 también pueden montarse en la pista de paseo 116 para indicar la presencia del carro de
paseo 112 en la pista de paseo 116 segln pasar un umbral de peso predeterminado. Después de determinar la
posicién del carro de paseo 112 usando las técnicas descritas anteriormente (por ejemplo, las etiquetas RFID 118, los
marcadores IR 119) para generar el mapa 3D, las camaras 114 pueden ver el &rea de interés, tal como la posicién y/o
ubicacién del carro de paseo 112 dentro de la ruta de paseo 108. Por lo tanto, la captura de datos de posicién del
cuerpo y/o la cabeza de los huéspedes puede limitarse a los huéspedes en el carro de paseo 112. Ademas, dado que
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las posiciones de los asientos del carro de paseo 112 pueden ser conocidas por el operador del paseo 122, las
camaras 114 pueden configurarse para estrechar el intervalo de visualizaciéon para enfocarse en un érea particular
alrededor de los asientos. Por lo tanto, la posicién del huésped puede determinarse por la posicién del carro de paseo
112 y otros mecanismos de sensor como se describe en la presente memoria, para determinar con precision la
orientacién de la cara. Ademas, la orientacién de la cara se puede usar para determinar la direccién de visualizacién
dentro de la ruta de paseo 108.

Como se muestra, la cAmara 114 o una serie de camaras 114 pueden instalarse a lo largo de la ruta de paseo 108 y
a lo largo de la atraccién del parque de diversiones 100 para determinar la orientacién del cuerpo y/o la cabeza de uno
0 mas huéspedes. Aunque en esta invencién se muestra y analiza una matriz de camaras 114 para detectar la
orientacién del huésped, se puede usar una sola cdmara 114. Ademas, en algunas realizaciones, la Unica camara 114
puede usarse para determinar el posicionamiento y la orientacién del carro de paseo 112 usados para generar el mapa
3D ademas de o como alternativa a las técnicas descritas anteriormente.

Las cdmaras 114 pueden configurarse a una distancia predeterminada de las caracteristicas de visualizacioén de la
escena, tal como de las figuras animadas 102, los efectos de iluminacién 104 y las pantallas 106. Dependiendo de la
caracteristica de visualizacién de la escena, la distancia predeterminada puede ser una distancia que puede permitir
capturar una cabeza de huésped y al menos la mitad superior del cuerpo, tal como para permitir la determinacién
precisa de la orientacién de la cabeza (por ejemplo, frente de la cabeza, parte posterior de la cabeza, mirando hacia
la caracteristica de visualizaciéon de la escena). Por ejemplo, las cdmaras 114 pueden ver una circunferencia de 3
metros alrededor de la figura animada 102. De esta manera, cualquier huésped en el carro de paseo 112 cerca de la
figura animada 102 puede detectarse facilmente. De manera adicional o alternativa, las cadmaras 114 pueden
integrarse en la funcién de visualizacién de escenas, tal como el cuerpo de la figura animada 102. La integracién
puede colocarse para permitir que se perciba una vista clara de uno o mas huéspedes, ya sea que los huéspedes
estén estacionados frente a o hayan pasado la figura animada 102 mientras estdn en el carro de paseo 112. Por
ejemplo, la integracién de las camaras 114 en los ojos de la figura animada 102 puede permitir la deteccién de
huéspedes frente a ella. Ademas, o alternativamente, la distancia predeterminada puede no ser uniforme para todas
las caracteristicas de visualizacién de la escena, dependiendo del efecto deseado en el huésped. A modo de ejemplo,
los efectos de iluminacién 104 a lo largo de la ruta de paseo 108 pueden encenderse antes de que el carro de paseo
112 y/o los huéspedes se coloquen frente a él. Por lo tanto, la una o mas cadmaras 114 pueden determinar la presencia
del huésped a una distancia mayor que para la figura animada 102. Ademas, las camaras 114 pueden colocarse de
una manera que pueda permitir excluir una vista que puede no incluir al huésped de interés. Por ejemplo, y como se
representa, el operador del paseo 122 puede operar el paseo, de modo que los huéspedes que esperan en una cola
107 para el paseo 100 reciben una sefial para entrar en el carro de paseo 112. Dado que el operador de atracciones
122 y los huéspedes en la cola 107 no estan en la atracciéon 100 o en el carro de paseo 112, la orientacién de su cara
con respecto a la escena del espectaculo puede no ser de interés y, por lo tanto, excluirse del intervalo de visualizacién
de las camaras 114.

Las camaras 114 también se pueden usar para capturar datos utilizados como entradas a uno o mas procedimientos
del sistema de orientacién facial como se proporciona en esta invencién. En un ejemplo, los datos de las camaras 114
pueden ser utilizados por el controlador de visualizaciéon de escena 110 para detectar un cuerpo humano. Es decir,
adicional o alternativamente a la generacién de un mapa 3D del carro de paseo 112, la presencia de la imagen
capturada se puede usar para determinar la presencia y el posicionamiento de cualquier huésped en el carro de paseo
112, y determinar adicionalmente la orientacién de la cara. El seguimiento esquelético se utiliza, al menos en parte,
para determinar ain mas la posicion del cuerpo y/o la cara del huésped en el carro de paseo 112. El seguimiento del
esqueleto puede incluir el uso de imagenes en tiempo real o capturadas de los huéspedes en el carro de paseo 112
por las cdmaras 114, y la comparacién de las imagenes con modelos esqueléticos reconocidos para indicar una
deteccién de esqueleto humano. Por ejemplo, el modelo esquelético puede incluir el posicionamiento relativo de
articulaciones, huesos y extremidades esenciales de un esqueleto humano. Las articulaciones ubicadas més juntas
en el modelo esquelético pueden indicar que el cuerpo y/o la cara estén girados hacia la direccidn particular. Ademas,
el modelo esquelético se puede usar para predecir la orientacién de la cara del huésped en el futuro segun las
posiciones actuales de la cara y el cuerpo. Por ejemplo, si el modelo esquelético indica que una orientacién de la cara
esta orientada hacia adelante, pero el cuerpo se gira ligeramente a la derecha segun la posicién de la articulacién del
cuerpo y la cara (por ejemplo, las articulaciones de los hombros mas juntas hacia el extremo derecho del cuerpo
esquelético), se puede predecir que la orientacién de la cara también girara a la derecha. Ademas, los datos del carro
de paseo 112 que indican caracteristicas de visualizacién de la escena particulares en puntos a lo largo de la ruta del
paseo 108 pueden usarse junto con el seguimiento esquelético para hacer predicciones futuras de rotacién de la cara
(por ejemplo, la cara probablemente se volvera hacia una caracteristica de visualizacién de escena conocida). Por lo
tanto, la comparacién de las imagenes capturadas de los huéspedes y el modelo esquelético se puede usar para la
deteccién de huéspedes y la orientacidén del cuerpo/cara. En algunas realizaciones, se puede definir un intervalo de
rotacién de la cara segln la orientacién del carro de paseo 112 y/o la orientacidén del cuerpo. Por ejemplo, un huésped
tipico puede girar su cabeza una rotacion maxima de la cabeza (por ejemplo, 90 grados) en cualquier direccién con
respecto a una orientacién de base conocida. Suponiendo que el usuario estd mirando hacia adelante en el carro de
paseo 112, la orientacién del carro de paseo 112 puede usarse como la orientaciéon de base conocida para definir el
intervalo de rotacién de la cara. Adicional o alternativamente, si se conoce la orientacidén del cuerpo del huésped, esto
también se puede utilizar como la orientaciéon de base conocida para definir el intervalo de orientacion de la cara. A
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modo de ejemplo, cuando se utiliza la orientacién del carro de paseo 112 como la orientacién base conocida y la
orientacién del carro de paseo 112 es de 45 grados, el intervalo de rotacién de la cara del huésped puede definirse
como la orientacién base conocida mas o menos la rotacién méaxima de la cabeza. Aqui, el intervalo de rotacién de la
cara del huésped seria de 45 grados mas o menos 90 grados, lo que resultaria en un intervalo de -45 a 135 grados.
Se pueden realizar céalculos similares utilizando la orientacién corporal del huésped como la orientacién base conocida.

En algunas realizaciones, paseos de ritmo rapido 100 pueden usar un analisis menos granular de la orientacién de la
cara y pueden usar el seguimiento esquelético y los datos del carro de paseo 112 para determinar la orientacién de la
cara. A modo de ejemplo, la determinacién de la orientacién del carro de paseo 112 utilizando las técnicas descritas
anteriormente (por ejemplo, la parte delantera y trasera conocida del carro de paseo 112, la ruta de paseo 108, la pista
de paseo 116 y las funciones de visualizacién de escenas 110 en la ruta de paseo 108) puede indicar un
posicionamiento corporal probable de un huésped segun la orientacién del carro de paseo 112 y cualquier funcién de
visualizacién de escenas a lo largo de la ruta de paseo 108 que el huésped pueda ver. Por lo tanto, los datos del carro
de paseo 112 pueden indicar la posicion general del huésped dentro del carro de paseo 112 y la posicién relativa a
una funcidn de visualizacién de escenas que puede ubicarse a lo largo de la ruta de paseo 108. Ademés, un modelo
esquelético de seguimiento esquelético puede proporcionar una orientacion precisa del cuerpo y la cara del huésped.
La colocacién de las articulaciones mas cerca entre si hacia un extremo del modelo esquelético puede indicar que el
huésped gira en la misma direccién que la caracteristica de visualizacidén de la escena a lo largo de la ruta de paseo
108. Por lo tanto, los datos del carro de paseo 112 junto con el seguimiento esquelético se pueden usar para las
determinaciones de la orientacién de la cara.

Por otro lado, los paseos de ritmo mas lento 100 pueden usar un analisis relativamente més granular de la orientacion
de la cara, como para incluir un anélisis de caracteristicas faciales. Sin embargo, una imagen esquelética
proporcionada por el seguimiento esquelético puede no indicar rasgos faciales precisos. Por lo tanto, los datos de
imagenes esqueléticas pueden procesarse adicionalmente para identificar caras utilizando reconocimiento facial y/o
formas corporales utilizando reconocimiento corporal.

En algunas realizaciones, tales como para viajes de ritmo més lento 100, la deteccién de imagenes faciales puede
considerar multiples caracteristicas faciales en su conjunto para determinar que una cara ha sido detectada con
precision. Las caracteristicas consideradas pueden ser puntos de interés facial y su interseccién (por ejemplo, dos
ojos alineados a lo largo de una linea horizontal en estrecha proximidad a una nariz a lo largo de una linea vertical,
detectados en o cerca de un punto entre cada ojo). Ademas, las camaras 114 se pueden usar para la deteccién de
cuerpo completo o la deteccidn de la parte superior del cuerpo dependiendo del intervalo de visualizacién de las
camaras 114, de modo que las caracteristicas corporales se pueden usar para identificar con precisién una orientacién
del huésped (por ejemplo, el huésped mirando hacia adelante). Por ejemplo, las caracteristicas de deteccidn corporal
pueden considerar caracteristicas corporales y su interseccién, tales como cara, brazos y piernas. La deteccién
corporal puede indicar ademas la orientacién del cuerpo de un huésped y predecir la orientacién de la cara del huésped
y/o la orientacién futura de la cara. A modo de ejemplo, si se detecta que la cara de un huésped esta orientada hacia
adelante, pero se detecta que el cuerpo estéa ligeramente girado a la derecha, se puede predecir que la orientacion de
la cara también girard a la derecha. Adicional o alternativamente, los datos del carro de paseo 112 que indican la
posicién del carro de paseo 112 en la ruta de paseo 108 y la posicidn relativa a una caracteristica de visualizacidén de
la escena, pueden usarse junto con la deteccién de iméagenes corporales y/o faciales para predecir la orientacion futura
de una rotacion de la cara. Ademas, las cdmaras 114 pueden usarse para el reconocimiento térmico para detectar el
calor corporal, que puede usarse para predecir con mayor precision la presencia y orientacidén de un huésped. Ademas,
las cdmaras 114 también pueden incluir capacidades de infrarrojos (IR), de modo que la cdmara puede proporcionar
visiébn nocturna, detectando asi a los huéspedes tanto de dia como de noche. Las capacidades de IR también se
pueden usar para que los fabricantes de IR 119 detecten el carro de paseo 112, como se ha analizado anteriormente.

Algunos de los diferentes tipos de sensores, tales como las etiquetas RFID 118, los marcadores IR 119 y/o la entrada
de las camaras 114 utilizados para detectar el posicionamiento del carro de paseo 112 dentro del paseo 100 para
generar el mapa 3D, pueden utilizarse junto con la entrada adicional de la camara 114 utilizada para determinar el
cuerpo y/o la cara de un huésped, tal como mediante seguimiento esquelético. Por lo tanto, segun la deteccién de un
carro de paseo 112 presente en una posicién particular dentro del paseo 100, las camaras 114 pueden inicializarse
para el seguimiento esquelético, la deteccién corporal y/o la deteccién facial para determinar la orientacién facial. En
ciertas realizaciones, después de determinar la orientacién de la cara de un huésped, las caracteristicas de
visualizacién de la escena se pueden inicializar para proporcionar entretenimiento al huésped que se enfrenta a la
caracteristica dentro de un intervalo predeterminado. Es decir, si la distancia detectada es inferior a un umbral y/o si
el huésped se encuentra dentro de un campo de visién hipotético de una funcién de visualizacién de la escena, y se
determina que el huésped esta frente a la funcién, se pueden activar animaciones o efectos.

Como se menciond anteriormente, después de determinar el posicionamiento del carro de paseo 112 junto con el
cuerpo del huésped y/o el posicionamiento de la cabeza utilizado para determinar la orientacién de la cara de un
huésped (por ejemplo, la cara se gira hacia la derecha en relacién con el cuerpo), los algoritmos del sistema de
orientacién de la cara pueden modificarse segun el aprendizaje automatico. Especificamente, los algoritmos de
determinacién de orientacién facial pueden cambiarse en respuesta a determinaciones en curso o periédicas. A modo
de ejemplo, si se determina que una orientaciéon facial de un huésped estad posicionada hacia una funcién de
visualizacién de escenas en un punto particular en la ruta de paseo 108, entonces el controlador de visualizacién de
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escena 110 puede aprender a través del aprendizaje automatico a predecir una orientacién facial en la misma posicién.
De manera similar, si se determina que una orientacién de la cara esta orientada hacia adelante en puntos particulares
en la ruta de paseo 108, entonces el controlador de visualizacién de escena 110 puede hacer predicciones similares
utilizando el aprendizaje automético. Ademas, el aprendizaje automatico se puede usar para predecir las rotaciones
de las caras a medida que se determina que las caras giran en puntos particulares de la ruta de paseo 108. Por lo
tanto, el aprendizaje automético puede usarse para identificar un patrén de orientaciones faciales y futuras rotaciones
para que el controlador de visualizacién de escena 110 haga determinaciones y predicciones precisas de la orientacion
facial. Segun ciertos aspectos discutidos en esta invencidn, los enfoques de aprendizaje automatico que pueden
usarse para hacer predicciones relacionadas con la deteccién y orientacién facial, como el giro esperado de una cara,
pueden usarse ademas para acomodar una visualizacién de animacién o efecto de escena realizado. Segun las
determinaciones de orientacién facial que utilizan mecanismos de deteccién (por ejemplo, los marcadores de IR 119
para detectar el carro de paseo 112, el seguimiento esquelético y/o el reconocimiento facial para detectar una cara),
el aprendizaje automético puede actualizar o modificar los algoritmos de orientacién facial segun los datos
actualizados, mediante la realizacién de detecciones y cambios de configuracién, o mediante otros enfoques
adecuados.

Como se mencioné anteriormente, la combinacién de datos de sensor detectados indicativos de la orientacién del
carro de paseo 112 y/o el posicionamiento del huésped dentro del mapa 3D del paseo 100, puede enviarse a un
controlador de visualizacién de escena 110 del sistema de orientacién facial. El sistema de orientacion de la cara
puede usar los datos del sensor para determinar una orientaciéon de la cara y posteriormente determinar cualquier
cambio para mostrar las caracteristicas de la escena. Para ilustrar, la Figura 2 muestra un diagrama de bloques de un
sistema de orientacion facial 150 con un controlador de visualizacién de escena 110 utilizado para controlar las
funciones de visualizacién de escenas 160, que puede incluir la pantalla 106, el efecto de iluminacién 104 y la figura
animada 102. El controlador de visualizacién de escena 110 (por ejemplo, controlador electrdnico) puede incluir una
memoria 156, un procesador 154, un circuito de comunicacién 158 y un dispositivo de entrada 152. En ciertas
realizaciones, la memoria 156 esti configurada para almacenar instrucciones, datos y/o informacién, tal como una
base de datos de imagenes, animaciones o efectos para las caracteristicas de visualizacion de la escena. Adicional o
alternativamente, la memoria 156 puede incluir un algoritmo definido por el usuario para generar un mapa 3D del carro
de paseo dentro de la atraccién y un algoritmo para determinar la orientaciéon de la cara. Cabe sefialar que, aunque
los ejemplos proporcionados en esta invencién pueden representar y describir explicitamente las caracteristicas de
visualizacién de la escena como limitadas a la pantalla 106, el efecto de iluminacién 104 y/o la figura animada 102, los
enfoques descritos pueden incluir el uso de la orientacién de la cara para controlar otras caracteristicas o efectos de
visualizacién de la escena en la ruta del paseo 108, como cambiar las rutas de la pista del paseo 116, las figuras que
rocian agua, etc.

Como se analiza con mas detalle a continuacidn, en ciertas realizaciones, el procesador 154 esta configurado para
recibir sefiales de entrada del dispositivo de entrada 152 relacionadas con la deteccioén de la posicién del carro de
paseo 112 y/o la orientacién del huésped a partir de uno 0 mas sensores descritos anteriormente, que luego se pueden
usar para determinar la orientacioén de la cara utilizando las técnicas descritas en esta invencién. Posteriormente, se
puede proporcionar una imagen, efecto o animacién de la base de datos segln la orientacién facial determinada y la
posicién del huésped dentro del paseo segln la posicién del carro de paseo 112. De esta manera, el controlador de
visualizacién de escena 110 puede determinar la orientacidén de la cara y controlar adicionalmente las funciones de
visualizacién de escenas en consecuencia cuando un huésped esta dentro de un intervalo predeterminado de una
funcién de visualizacién de escenas particular y/o cuando se determina que la cara del huésped esta orientada hacia
la funcidn de visualizacién de escenas particular. Los datos del sensor pueden ser proporcionados al dispositivo de
entrada 152 por la o las camaras 114, el o los sensores de peso 120, los marcadores IR 119, las etiquetas RFID 118
y/o el o los sensores de proximidad 121, como se describi6é anteriormente. Debe entenderse que el sistema ilustrado
pretende ser meramente ejemplar, y que se pueden omitir ciertas caracteristicas y componentes y se pueden agregar
varias otras caracteristicas y componentes para facilitar el rendimiento, segun las realizaciones descritas.

Segun los datos de sensor recibidos en el dispositivo de entrada 152, el controlador de visualizacién de escena 110
puede facilitar el control de las funciones de visualizacién de escenas 160 usando el procesador 154 para seleccionar
imagenes que se mostraran, animaciones que se implementaran y efectos especiales que pueden almacenarse en
una base de datos de la memoria 156. La base de datos puede incluir, por ejemplo, una lista de imagenes disponibles,
como imagenes relacionadas con el tema del paseo. A modo de ejemplo, el carro 100 de la Figura 1 representa un
tema de circoy, por lo tanto, las imégenes de circo pueden visualizarse en la pantalla 106 cuando una cara de huésped
esta orientada hacia la pantalla 106. La base de datos también puede incluir animaciones que se realizardn mediante
la figura animada 102 (por ejemplo, payaso). Continuando con el ejemplo del tema del circo, las animaciones pueden
incluir, pero no se limitan a, hacer malabares, reir y saludar, decir un saludo, etc. Ademas, las opciones de efecto de
iluminacién 104 pueden incluir iluminacién de color, iluminacién estroboscdpica, iluminacién de sombra y/o iluminacién
para crear imagenes relacionadas con el circo que se muestran a lo largo de la ruta de paseo 108 (por ejemplo, pared
de tdnel en la ruta de paseo 108).

En la realizacién representada, el procesador 154 del controlador de visualizaciéon de escena 110 puede ejecutar
instrucciones almacenadas en la memoria 156 para realizar operaciones, tales como generar el mapa 3D, determinar
la orientacién de la cara segun los datos del sensor recibidos en el dispositivo de entrada 152 y seleccionar o cambiar
las funciones de visualizacién de escenas 160 (por ejemplo, hacer que la figura animada 102 haga malabarismos
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cuando una cara detectada esta orientada hacia la figura animada 102). Como tal, en algunas realizaciones, el
procesador 154 puede ser uno 0 mas microprocesadores de propdsito general, uno 0 mas procesadores especificos
de la aplicacién (ASIC), una o més matrices légicas programables en campo (FPGA) o cualquier combinacién de los
mismos. Ademas, la memoria 156 puede ser un medio tangible, no transitorio, legible por ordenador que almacena
instrucciones ejecutables y datos de sensor a procesar por el procesador 154. Por lo tanto, en algunas realizaciones,
la memoria 156 puede incluir memoria de acceso aleatorio (RAM), memoria de solo lectura (ROM), memoria no volatil
regrabable, memoria flash, discos duros, discos épticos y similares.

Ademas, el controlador de visualizacién de escena 110 puede permitir que los circuitos de comunicacién 158
interactlen con varios otros dispositivos electronicos, tales como el sistema de monitoreo 111. El sistema de monitoreo
111 puede usar el mapa 3D generado y/o las determinaciones de orientacién de cara para un anélisis adicional (por
ejemplo, para actualizar el algoritmo de mapa 3D). De manera adicional o alternativa, el controlador de visualizacién
de escena puede permitir que los circuitos de comunicacién 158 interactien con los componentes de las funciones de
visualizacién de escenas 160. Por ejemplo, los circuitos de comunicacién 158 pueden permitir que el controlador de
visualizacién de escena 110 se acople comunicativamente a una red, tal como una red de area personal (PAN), una
red de area local (LAN) y/o una red de area amplia (WAN). Por consiguiente, en algunas realizaciones, el controlador
de visualizacién de escena 110 puede procesar datos del dispositivo de entrada 152, determinar la orientacion de la
cara y la posicidn de los huéspedes dentro del mapa 3D, determinar los cambios (por ejemplo, animaciones o efectos)
que se implementaran y comunicar los cambios a las funciones de visualizacién de escenas 160 a través de los
circuitos de comunicacién 158. Por ejemplo, después de procesar las entradas de datos del sensor desde el dispositivo
de entrada 152, el procesador 154 puede determinar una sefial de control que permita que los circuitos de
comunicacién 158 transmitan de forma inaldmbrica los datos de control a las caracteristicas de visualizacién de
escenas 160 para permitir la activacion de los cambios. En otras realizaciones, los circuitos de comunicacién 158
pueden conectarse a través de una conexion por cable a las caracteristicas de visualizacién de las escenas 160.

En algunas realizaciones, una vez que la sefial de control se envia desde el controlador de visualizaciéon de escena
110 a las funciones de visualizacién de escenas 160, las funciones de visualizacién de escenas 160 pueden ejecutar
el cambio correspondiente, tal como una animacién implementada por la figura animada 102, una imagen que se
mostrara en la pantalla 106, o producir un efecto visual con los efectos de iluminacién 104. Ademas, aunque no se
muestran explicitamente, los componentes utilizados para implementar cambios en la pantalla 106, el efecto de
iluminacién 104 y/o la figura animada 102, pueden incluir un procesador respectivo, una memoria respectiva, un
dispositivo de comunicacién respectivo y uno o més accionadores.

La Figura 3 es un diagrama de bloques 200 de una realizacién del uso del sistema de orientacién facial 150 utilizado
para detectar la orientacion facial utilizando el seguimiento esquelético y el reconocimiento facial, que posteriormente
se utiliza para controlar la figura animada 102, segun aspectos de la presente descripcidn. La realizacién representada
puede incluir que la figura animada 102 cambie o interactle con los huéspedes cuando los huéspedes se enfrentan o
la miran. Como se muestra, las cdmaras 114 estan colocadas para vertanto el carro de paseo 112 como los huéspedes
que pueden estar dentro de un intervalo o distancia particular 202 de la figura animada 102 (por ejemplo, segln lo
estimado por un sensor de proximidad 121 o el mapa 3D) en la escena del espectaculo que puede desencadenar la
animacién de la figura animada 102 cuando los huéspedes estan frente a la figura animada 102. Los datos detectados
203 proporcionados por las cdmaras 114 y/o sensores, tales como la etiqueta RFID representada 118, pueden ser
comunicados al controlador de visualizaciéon de escena 110. Segun la lectura de RFID por el lector electrdnico 123, la
una o mas camaras 114 pueden inicializarse o encenderse para detectar la orientacidén del carro de paseo 112 y la
orientacién de la cara. Como se analiz6 anteriormente, se puede usar una matriz de sensores de presencia del carro
de paseo 112 colocados estratégicamente (por ejemplo, las etiquetas RFID 118) a lo largo del paseo 100 para activar
las cdmaras 114 en secuencia o en puntos de seguimiento especificos a lo largo del paseo 100 para conservar la
energia.

En la presente realizacion, los datos detectados 203 pueden enviarse al controlador de visualizacién de escena 110
para indicar que la etiqueta de RFID 118 asociada con el carro de paseo 112 pasa el lector electrénico 123, que puede
indicar la ubicacién esperada del carro de paseo 112 en la pista de paseo 116. Esta determinacidén puede indicar la
posicién del carro de paseo 112 en la pista de paseo 116, tal como el carro de paseo 112 se coloca ligeramente a la
izquierda seguln una disposiciéon conocida de la pista de paseo 116. La determinacién puede basarse en multiples
lectores electrénicos 123 que se colocan a lo largo de la pista de paseo 116 de modo que cada lector electrénico 123
indique un punto respectivo en la pista de paseo 116. A modo de ejemplo, un lector electrénico particular 123 puede
indicar un punto medio en la pista de paseo 116, y el punto medio puede incluir pistas de paseo 116 que giran, lo que
indica que el carro de paseo 112 en las pistas de giro 116 también puede estar girando. Ademés, la posicién del carro
de paseo 112 dentro del paseo 100 y las pistas de paseo 116 puede indicar la posicién actual o esperada junto a las
caracteristicas de visualizacién de escenas 160, como la figura animada 102. El posicionamiento del carro de paseo
112 puede proporcionar un contexto para determinar la direccién a la que pueden estar orientados los huéspedes. Por
ejemplo, el carro de paseo 112 esta orientado hacia adelante o en linea con la direccidén del paseo y, por lo tanto, es
probable que los huéspedes estén orientados hacia adelante. Adicional o alternativamente, la posicién del carro de
paseo 112 puede determinarse generando el mapa 3D utilizando imagenes capturadas por la camara 114 y/o un
disefio conocido del paseo 100 (por ejemplo, la ruta del paseo 108, las pistas del paseo 116, las caracteristicas de
visualizacién de escenas160, etc.)
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Una vez que se ha determinado el posicionamiento del carro de paseo 112 y se activan las camaras 114, las camaras
114 pueden enfocarse en la vista del carro de paseo 112 para detectar la posicién del cuerpo y/o la cabeza del huésped
y determinar su orientacién facial. Usando diferentes técnicas de reconocimiento, tales como, pero sin limitarse a, el
seguimiento esquelético y/o el reconocimiento facial, como se discutié anteriormente, el controlador de visualizacién
de escena puede determinar la orientacién de la cara. Como se muestra, varios huéspedes pueden estar en el carro
de paseo 112y las cdmaras 114 pueden observar a cada huésped de forma simultanea o individual. Por consiguiente,
el controlador de visualizacién de escena 110 puede detectar y rastrear la presencia de los multiples huéspedes
utilizando el seguimiento esquelético para detectar caracteristicas del cuerpo esquelético, tales como una cabeza y/o
cuerpo esquelético. En algunas realizaciones, la lectura esquelética 204 enviada al controlador de visualizacién de
escena 110 puede desencadenar posteriormente la deteccion de rostros. Las técnicas de reconocimiento facial pueden
utilizar las lecturas de seguimiento esquelético para centrarse en la imagen esquelética y encontrar brazos, pecho,
0jos, nariz, etc. para generar una imagen facial 206. De esta manera, el controlador de visualizacién de escena puede
usar la orientacién del carro de paseo 112 dentro del paseo 100 junto con las técnicas de orientacidn del cuerpo/cara,
como se describié anteriormente, para determinar y generar una imagen de orientacién de la cara 208. Adicional o
alternativamente, la imagen de orientacidén de la cara 208 puede incluir imagenes adicionales indicativas de giros o
posicionamiento de la cara predichos. Ademas, el controlador de visualizacién de escena 110 puede usar aprendizaje
automatico para actualizar sus determinaciones y predicciones de deteccién de orientacion facial en huéspedes en la
posicién particular dentro de la atraccién 100 seguln las posiciones corporales y faciales recurrentes y sus
determinaciones de orientacion facial resultantes.

Ademas, la determinacion de la orientacion de la cara para uno o mas huéspedes en el carro de paseo 112 se puede
usar para inicializar o cambiar las caracteristicas de visualizacién de las escenas 160, como la figura animada 102 y
el efecto de iluminacién 104 en la realizacién representada. Como se muestra, un primer huésped 210 y un segundo
huésped 212 pueden estar posicionados mas cerca de la figura animada 102. Con base en los ajustes predefinidos
del controlador de visualizacién de escena 110 (por ejemplo, los ajustes definidos por el disefiador o el operador), se
puede instruir a la figura animada 102 para que reaccione ante los huéspedes que estédn dentro de una distancia
particular 202 (por ejemplo, 3 metros) y orientados hacia su direccién. Aqui, aunque las caras tanto del primer huésped
210 como del segundo huésped 212 estan giradas para enfrentarse a la figura animada 102, el primer huésped esta
dentro de la distancia particular 202 para que la figura animada 102 interactde con el primer huésped 210 mientras
que el segundo huésped 212 esté fuera de intervalo. Especificamente, el primer huésped 210 esté a una distancia de
3 metros 203A de la figura animada 102, que esta dentro de la distancia particular 202 de 3 metros. Sin embargo, el
segundo huésped 212 esta a una distancia de 26 metros 203B de la figura animada 102 y, por lo tanto, no dentro de
la distancia particular 202. Ademas, un tercer huésped 214 esta a una distancia de 2 metros 203C, que esta dentro de
la distancia particular de 3 metros 202 de los efectos de iluminacién 104 que rodean una funcién de carpa de circo.
Aunque el tercer huésped 214 esta dentro de la distancia particular 202, se determina que la cara del huésped esta
orientada a la izquierda y lejos de los efectos de iluminacién 104. Por lo tanto, las caracteristicas de visualizacién de
escena pueden activarse en respuesta a un huésped que se determina que esta dentro de la distancia particular 202
y frente a la caracteristica de visualizacién de las escenas. Usando las técnicas de orientacidn facial descritas en esta
invencién, las caracteristicas de visualizacién de las escenas, tales como los efectos de iluminacién 104, pueden
conservar energia y continuar apagandose en respuesta a que no se determine que ningun huésped esté frente a la
caracteristica de visualizacién de la escena dentro de la distancia particular 202.

Ademas, en algunos casos puede haber un carro de paseo vacio (por ejemplo, no hay huéspedes en el carro de
paseo) o un carro de paseo con menos de un nimero méximo de huéspedes. Como se ilustra en la realizacién actual,
un carro de paseo posterior 218 que estd vacio sigue al carro de paseo 112 a medida que los carros contintdan
moviéndose hacia adelante dentro del paseo 100. El carro posterior 218 también puede incluir las etiquetas RFID 118,
que se pueden usar para indicar la presencia del carro de paseo posterior 218. En algunas realizaciones, la deteccién
del carro de paseo posterior 218 puede hacer que las camaras 114 generen un mapa 3D del carro de paseo 112 e
inicien adicionalmente el seguimiento del esqueleto. Sin embargo, el seguimiento del esqueleto generaria resultados
que indican que no se detectan esqueletos humanos. Dado que no se detectan huéspedes, las caracteristicas de
visualizacién de la escena, como la figura animada 102 y los efectos de iluminacién 104 pueden permanecer apagados,
lo que ahorra energia.

La Figura 4 es un diagrama de flujo de procedimientos para un procedimiento 250 para generar determinaciones de
orientacidn de caras usando el controlador de visualizacién de escena 110 del sistema de orientacién de caras 150 de
las Figuras 2 y 3. Cabe sefialar que el procedimiento 250 puede realizarse como un procedimiento automatizado por
un sistema, tal como el sistema de orientacién facial 150 que incluye el controlador de visualizacién de escena 110
y/o las funciones de visualizacién de escenas 160. Aunque se muestra en una secuencia particular, debe observarse
que las operaciones descritas con respecto al procedimiento 250 pueden realizarse en 6rdenes diferentes a los
mostrados y descritos y, de hecho, tales permutaciones del procedimiento 250 estédn abarcadas por la presente
descripcién. Ademas, se pueden omitir ciertas etapas o partes del procedimiento 250 y se pueden afiadir otras etapas.
El procedimiento 250 puede llevarse a cabo en respuesta a los huéspedes en un paseo.

En algunas realizaciones, el controlador de visualizacién de escena puede recibir una indicacién (bloque 252) de que
el carro de paseo 112 esta presente en una posicidn de interés. La posicién de interés puede ser un intervalo particular
delante, detras o adyacente a las caracteristicas de visualizacién de escenas 160, tal como la figura animada 102. De
manera adicional o alternativa, la posicién puede basarse en los datos de la ruta de paseo 108. La memoria 156 de la
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Figura 2 puede almacenar los datos de la ruta de paseo 108 que incluyen informacidn sobre la posicion del carro de
paseo 112 a lo largo de la ruta de paseo 108 segun el tiempo y/u otros factores, que pueden usarse para determinar
si el carro de paseo 112 esta presente en la posiciéon de interés. En una realizacién, los lectores electrénicos 123
asociados con el carro de paseo 112 se pueden escanear a medida que el carro de paseo 112 atraviesa la ruta de
paseo 108. Las sefiales RFID observadas a lo largo de la ruta de paseo 108 pueden proporcionar una indicaciéon de
la ubicacién del carro de paseo 112. Ademaés, en algunas realizaciones, se puede usar una cantidad de tiempo
transcurrido y/u otros factores para identificar la ubicacién del carro de paseo 112, lo que permite que el controlador
de visualizacién de escena 110 determine cuando el carro de paseo 112 ha alcanzado la posiciéon de interés. En
algunas realizaciones, la entrada de datos del sensor (por ejemplo, a través de las cadmaras 114, el sensor de peso
120, los marcadores de IR 119 y/o las etiquetas de RFID 118), o similares, puede usarse para identificar la posicién
del carro de paseo 112y, por lo tanto, si el carro de paseo 112 esta en la posicién de interés.

Ademas, el controlador de visualizacién de escena 110 puede usar la entrada de datos del sensor para determinar
(bloque 254) la posicidn del carro de paseo 112 dentro del paseo 100 (por ejemplo, la ruta de paseo 108 o la pista de
paseo 116) generando un mapa 3D de la posicién del carro de paseo 112 usando técnicas descritas anteriormente.
Como se describié anteriormente, la generacién de mapas 3D puede basarse en la posicién y orientaciéon conocidas
de la pista de paseo 116, y las caracteristicas conocidas dentro del paseo 100 (por ejemplo, la pista de paseo 116 gira
hacia una funcién de visualizaciéon de escenas en un punto medio del paseo). Por ejemplo, el mapa 3D puede generar
la orientacién del carro de paseo 112, tal como el grado de giro o inclinacidn, segln el posicionamiento de la pista de
paseo 116. Ademas, los datos de posicion del huésped dentro del mapa 3D pueden basarse en la orientacién del carro
de paseo 112 y el carro de paseo 112 conocido (por ejemplo, los asientos estén orientados hacia adelante a medida
que el carro de paseo 112 se mueve a lo largo de la ruta de paseo 108). Por lo tanto, la posicién del carro de paseo
112 también puede ser indicativa de una posicién de huésped dentro del paseo 100.

Después de recibir la indicacidn de que el carro de paseo 112 esté posicionado en el érea de interés y determinar la
posicién del carro de paseo 112, el controlador de visualizacién de escena 110 puede inicializar (bloque 256) los
sensores para detectar uno o mas huéspedes en el carro de paseo 112. Por ejemplo, el controlador de visualizacién
de escena 110 puede emitir una 0 mas sefiales para activar las camaras 114 utilizadas para el seguimiento esquelético,
el reconocimiento facial y/o el reconocimiento corporal para comenzar a detectar la posicién de la cara del huésped
en el carro de paseo 112. Por ejemplo, la presencia del huésped puede detectarse mediante un patrén discernible (por
ejemplo, color o disefio sélido continuo) en la parte posterior del asiento del carro de paseo 112 en una imagen
capturada por las camaras 114. En respuesta a un huésped en el asiento, es posible que el patrén no sea visible (por
ejemplo, una ruptura en el color o disefio continuo debido a que el huésped cubre parte del patrén), lo que indica la
presencia del huésped. Por otro lado, cuando el asiento es visible y el patrén es detectable, entonces el controlador
de visualizacién de escena 110 puede determinar que un huésped no esta presente en el carro de paseo 112. Esto
indica que no hay nadie en el asiento. Ademas, el seguimiento esquelético se puede usar para determinar la presencia
del huésped, de modo que cuando se determina una interseccion de articulaciones, huesos y extremidades esenciales
de un esqueleto humano, un huésped puede estar presente en el carro de paseo 112. Por otro lado, si el seguimiento
esquelético no determina una interseccidén de las articulaciones del esqueleto, es posible que un huésped no esté
presente.

El controlador de visualizacién de escena 110 puede determinar si la entrada (bloque de decisién 258) recibida de las
camaras 114 es indicativa de un huésped presente en el carro de paseo 112 dentro del intervalo de visualizacién.
Ademas de la presencia del huésped determinada utilizando las cdmaras 114 para el reconocimiento de patrones en
un asiento o reconocimiento esquelético, las etiquetas RFID 118 en los dispositivos portatiles para huéspedes pueden
escanearse cuando un huésped esta sentado en el carro de paseo 112 para indicar la presencia del huésped.

Si el controlador de visualizacién de escena 110 recibe una indicacién de vacante de huésped (por ejemplo, las
camaras 114 capturan una imagen de carro vacio cuando se ejecuta el reconocimiento esquelético), no se necesita
mas deteccion de orientacion facial, al menos para un asiento particular dentro del carro de paseo. Por consiguiente,
el controlador de visualizacién de escena 110 puede hacer que (bloque 260) los sensores de detecciéon de huéspedes
dejen de detectar y/o procesar huéspedes en partes del carro de paseo 112 donde se indica una vacante.

Sin embargo, si la sefial indica que los huéspedes estan presentes en los asientos del carro de paseo 112, entonces
el controlador de visualizacién de escena 110 puede continuar realizando un reconocimiento o seguimiento de
seguimiento esquelético para detectar (bloque 262) el cuerpo y/o la cabeza del huésped. Por ejemplo, el seguimiento
esquelético puede considerar el posicionamiento relativo de articulaciones, huesos y extremidades esenciales de un
esqueleto humano para generar un modelo esquelético. Como se discutié anteriormente, las articulaciones ubicadas
mas juntas en el modelo esquelético pueden indicar que el cuerpo y/o la cabeza estan girados hacia la direccién
particular. Ademés, los datos del carro de paseo 112 que pueden tener en cuenta puntos particulares en la pista de
paseo 116 y mostrar caracteristicas de visualizacién de escenas a lo largo de la ruta de paseo 108, pueden usarse
junto con el seguimiento esquelético para determinar la orientacién de la cara y hacer futuras predicciones de rotacién
de la cara.

Adicional o alternativamente al seguimiento esquelético utilizado para generar una imagen esquelética de un huésped,
el reconocimiento facial y/o corporal puede ejecutarse opcionalmente (como lo indica una linea discontinua) para
detectar (bloque 264) los rasgos faciales del huésped, como para los viajes que utilizan un analisis méas granular de la
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orientacién de la cara. Como se describié anteriormente, el reconocimiento facial puede incluir considerar puntos de
interés facial y su interseccidén (por ejemplo, dos ojos alineados a lo largo de una linea horizontal muy cerca de una
nariz a lo largo de una linea vertical, detectados en o cerca de un punto entre cada o0jo). De manera similar, la deteccién
corporal puede considerar las caracteristicas corporales y su interseccién, como la cara, los brazos y las piernas o la
parte superior del cuerpo. Tanto el reconocimiento facial como el corporal pueden permitir determinaciones faciales
y/o corporales mas precisas, que pueden utilizarse para la orientacién facial y futuras determinaciones de rotacién. A
modo de ejemplo, un paseo de pie de ritmo lento con los huéspedes de pie en el carro de paseo 112 puede utilizar
técnicas de reconocimiento corporal y facial.

Por ejemplo, en algunas realizaciones, los algoritmos de imagen esquelética pueden indicar la orientacién corporal de
un huésped dentro del carro de paseo 112 observando la cercania relativa de las articulaciones esqueléticas. Esta
informacién puede proporcionar una indicacion de la orientacién probable del cuerpo y, por lo tanto, de la cara. A modo
de ejemplo, las articulaciones de rodilla cercanas y giradas hacia un lado particular (por ejemplo, el lado izquierdo) del
carro de paseo 112 pueden indicar que el cuerpo y la cabeza del huésped se giran en esta orientacion (por ejemplo,
hacia la izquierda).

Del mismo modo, los algoritmos de reconocimiento facial pueden indicar la orientacién de la cara segln la cercania
de los rasgos faciales detectados. Por ejemplo, cuando se detectan rasgos faciales (por ejemplo, ojos) hacia un lado
de la cara, esto puede indicar que la cara esti girada en una direccién correspondiente a ese lado de la cara (por
ejemplo, los ojos detectados hacia el lado izquierdo de la cara pueden indicar que el huésped esta mirando hacia la
izquierda).

Al utilizar tanto el seguimiento esquelético como el reconocimiento facial y/o corporal junto con la presencia y el
posicionamiento del carro de paseo 112 previamente determinados dentro del paseo 100, el controlador de
visualizacién de escena 110 puede determinar (bloque 266) la orientacién de la cara del huésped. Especificamente,
la orientacién del carro de paseo se utiliza como una orientacién de referencia para el cuerpo de un huésped, que
luego se puede combinar con los datos esqueléticos y/o faciales y corporales para encontrar la orientacién precisa de
la cara.

Ademas, en algunas realizaciones, el aprendizaje automético se puede usar para determinar (bloque 267) en qué
direccién se puede girar la cara segln las determinaciones de orientaciéon de la cara recurrentes realizadas para los
huéspedes en la posicidn particular dentro de la atracciéon 100. A modo de ejemplo, si se determina que una orientacioén
de la cara de un huésped esta posicionada a la izquierda (por ejemplo, hacia una funcién de visualizaciéon de escenas)
en un punto particular en la ruta de paseo 108, entonces el controlador de visualizacién de escena 110 puede aprender
a través del aprendizaje automatico a predecir una orientacién de la cara como la misma orientacién para esa posicién
en la ruta de paseo 108. Ademas, los algoritmos de orientacién facial del controlador de visualizacién de escena 110
pueden actualizarse utilizando aprendizaje automatico para el seguimiento esquelético previamente determinado y los
datos de reconocimiento facial y/o corporal y las indicaciones confirmadas de las orientaciones faciales reales de los
huéspedes asociadas con el seguimiento esquelético previamente determinado y los datos de reconocimiento facial
y/o corporal. Los algoritmos de orientacién de la cara pueden actualizarse para predecir o determinar orientaciones de
la cara més precisas y dénde puede girar la orientacién de la cara teniendo en cuenta el posicionamiento del huésped
dentro del paseo 100.

A continuacién, la determinacién de la orientacién de la cara se puede usar para controlar las caracteristicas de
visualizacién de escenas 160 a lo largo de la ruta de paseo 108. El controlador de visualizacién de escena 110 puede
determinar si (bloque de decisién 268) la orientacién de la cara del huésped esta dentro de una distancia particular de
las funciones de visualizacién de escenas 160. En otras palabras, el controlador de visualizacién de escena 110 puede
determinar que la cara del huésped esta orientada dentro de la distancia particular de la funcién de visualizacién de
escenas cuando tanto la cara del huésped estd dentro de la distancia particular de la funcién de visualizacién de
escenas como se determina que la cara del huésped esta orientada en un intervalo de visualizacién de la funcién de
visualizacién de escenas.

Si la orientacién de la cara esta dentro de la distancia particular (por ejemplo, dentro de los 3 metros de circunferencia
de la figura animada 102) y la cara del usuario esté orientada en el intervalo de funciones de visualizacién de escenas,
a continuacién la funcién de visualizacién de escena puede activarse (bloque 270) o actualizarse para reflejar un
cambio, como se describidé anteriormente. A modo de ejemplo, la orientacién de la cara de un huésped puede estar
orientada hacia la figura animada 102 que est4 dentro de un intervalo particular del huésped, y el controlador de
visualizacién de escena 110 puede enviar una sefial de control de animacién a la figura animada 102. La sefial de
control de animacién puede ser procesada por un procesador de la figura animada 102 y hacer que la figura animada
102 cambie, tal como sonriendo u ondeando, usando accionadores, como se describié anteriormente.

Sin embargo, si la orientacién de la cara del huésped no esta dentro de la distancia particular de las caracteristicas de
visualizacién de escenas 160 o no esta orientada en un intervalo de visualizacion de las caracteristicas de visualizacion
de escenas 160, a continuacién la caracteristica de visualizacién de escena no se activa. Esto proporciona una
experiencia més personalizada que puede reducir el uso de energia y/o el desgaste en las caracteristicas de
visualizacién de escenas.
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En algunas situaciones, el huésped puede orientarse hacia la funcién de escena del espectaculo después de una
deteccién inicial de que la orientacién del huésped no esta dentro de la distancia predeterminada de la funcién de
escena del espectaculo. Por consiguiente, se pueden realizar determinaciones de orientacion adicionales. En tal caso,
el controlador de visualizacién de escena 110 puede determinar si (bloque de decisién 272) el carro de paseo 112
todavia estad presente en una posicidn de interés a medida que se mueve a lo largo de la ruta de paseo 108.
Continuando con el ejemplo de la figura animada 102, si la figura animada 102 ya no est4 dentro de la distancia
particular 202 desde el huésped que mira hacia la figura animada 102, entonces el controlador de visualizacién de
escena 110 puede hacer (bloque 260) que los sensores (por ejemplo, las camaras 114) dejen de detectar huéspedes
en el carro de paseo 112.

Sin embargo, si el carro de paseo 112 continlia posicionado en un punto de interés, entonces el controlador de
visualizacién de escena 110 puede recibir (bloque 252) indicacién de que el carro de paseo 112 esta presente en el
punto de interés y tomar pasos posteriores para determinar el posicionamiento del carro de paseo 112, inicializar
sensores para detectar huéspedes en el carro de paseo 112, etc.

Como se puede apreciar, las técnicas actuales, que se refieren a la deteccién de la orientacién facial basada en datos
contextuales relacionados con un paseo y/o el cuerpo del huésped, pueden proporcionar beneficios significativos. Por
un lado, un andlisis menos granular de la orientacién facial puede proporcionar mayores eficiencias en el
procesamiento de la orientacién, lo que puede ser especialmente Util en paseos de ritmo répido. Ademas, la activacion
de las caracteristicas de visualizacion de escenas segun la orientacion facial detectada puede proporcionar una mayor
eficiencia de utilizacién de la energia, puede reducir el desgaste de las caracteristicas de visualizacion de escenas y/o
puede proporcionar una experiencia de paseo mas personalizada.

Si bien solo se han ilustrado y descrito ciertas caracteristicas de la descripcién en esta invencién, a los expertos en la
técnica se les ocurriran muchas modificaciones y cambios. El alcance de la invencién se define mediante las
reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES
1. Un sistema de orientacién facial (150) de una atraccién (100), que comprende:
uno o mas sensores (114, 118, 119, 120); y
un controlador (110) configurado para:

recibir (252) datos del carro de paseo de los uno o méas sensores, los datos del carro de paseo indican una
presencia y posicion del carro de paseo (112) en la atraccion;

determinar la orientacién del carro de paseo segun los datos del carro de paseo;

recibir datos de posicién de un huésped (210, 212) del uno 0 mas sensores, los datos de posicién indicativos de
una posicién de un cuerpo, una cara 0 una combinacién de los mismos, del huésped;

determinar (262, 264, 266, 267) la orientacidn de la cara, la rotacidén de la cara o una combinacién de las mismas,
del huésped basandose, al menos en parte, en la orientacién del carro de paseo y los datos de posicién; y

transmitir (270) datos indicativos de la orientacién de la cara determinada, la rotacién de la cara o una combinacidn
de las mismas a un controlador aguas abajo para su posterior control segun la orientacion de la cara determinada,
la rotacién de la cara o la combinacion de las mismas.

2. El sistema de orientacién facial segln la reivindicacién 1, donde los datos de posicién comprenden una imagen
esquelética determinada por el seguimiento esquelético.

3. El sistema de orientacién facial segun la reivindicacién 2, donde determinar la imagen esquelética mediante
seguimiento esquelético comprende determinar una posicién de las articulaciones, huesos y extremidades esenciales
del huésped para generar la imagen esquelética.

4. El sistema de orientacién facial segin la reivindicaciéon 2, donde la orientacién facial, la rotacién facial o una
combinacién de las mismas se predice segln la orientacién del carro de paseo, la imagen esquelética, las
caracteristicas de visualizacion de escenas dentro de un intervalo de visualizacién o una combinacion de las mismas.

5. El sistema de orientacion facial segun la reivindicacién 2, donde el controlador esta configurado para ignorar los
datos del carro de paseo o los datos de posicion facial en respuesta a los uno 0 méas sensores que detectan una
ausencia del huésped en el carro de paseo.

6. El sistema de orientacién facial segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde los uno 0 mas sensores
comprenden una o mas camaras (114).

7. El sistema de orientacidn facial segun la reivindicacién 1, que comprende el controlador aguas abajo que comprende
un controlador de visualizacién de escena (110) que controla una o més caracteristicas de escena basandose en la
orientacion de cara determinada, la rotacién de cara o la combinaciéon de las mismas, donde el controlador de
visualizacién de escena, el controlador o una combinacién del controlador de visualizacién de escena y el controlador
estan configurados para:

determinar (268) si el huésped esta dentro de una distancia particular de una o més caracteristicas de visualizacion
de escenas de la atraccion;

en respuesta a la determinacion de que el huésped esté dentro de la distancia particular, determinar un cambio en
una o mas caracteristicas de visualizacién de escenas segun la orientacién de la cara; y

transmitir una sefial de control para activar (270) un cambio en una o méas caracteristicas de visualizacién de
escenas.

8. El sistema de orientacién facial segln la reivindicacién 7, donde una o mas caracteristicas de visualizacién de
escenas comprenden una figura animada (102), una pantalla (106), un efecto de luz (104) o una combinacién de los
mismos.

9. Un procedimiento (250) que comprende:

recibir (252) datos del carro de paseo de uno 0 mas sensores indicativos de la presencia y posiciéon de un carro de
paseo (112) en una atraccién;

determinar una orientacion del carro de paseo segun los datos del carro de paseo;

recibir datos de posicién de un huésped (210, 212) de uno 0 mas sensores, los datos de posicién indicativos de
una posicién de un cuerpo, una cara 0 una combinacién de los mismos, del huésped;
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determinar (262, 264, 266, 267) la orientacidn de la cara, la rotacidén de la cara o una combinacién de las mismas,
del huésped basandose, al menos en parte, en los datos de orientacién y posicién del carro de paseo; y

transmitir (270) datos indicativos de la orientacién de la cara determinada, la rotacién de la cara o una combinacidn
de las mismas a un controlador aguas abajo para su posterior control segun la orientacion de la cara determinada,
la rotacién de la cara o la combinacion de las mismas.

10. El procedimiento segun la reivindicaciéon 9, donde uno o mas sensores incluyen etiquetas de identificacién por
radiofrecuencia (RFID) (118), sensores de proximidad (121), marcadores infrarrojos (IR) (119), sensores de peso
(120), cdmaras o una combinacién de los mismos y donde las etiquetas RFID, los marcadores IR o una combinacién
de los mismos, se colocan en una ruta de paseo de la atraccién en uno o méas puntos de interés para rastrear o predecir
la posicidn del carro de paseo dentro de la ruta de paseo.

11. Un medio tangible, no transitorio y legible por maquina que comprende instrucciones legibles por maquina que,
cuando son ejecutadas por uno o méas procesadores de la maquina, hacen que la maquina pueda:

recibir (252) datos del carro de paseo de uno o més sensores (114, 118, 119, 120) indicativos de la presencia y
posicién de un carro de paseo (112) en una atraccién;

determinar una orientacion del carro de paseo segun los datos del carro de paseo;

recibir datos de posicién de un huésped (210, 212) del uno 0 mas sensores, los datos de posicién indicativos de
una posicién de un cuerpo, una cara 0 una combinacién de los mismos, del huésped;

determinar (262, 264, 266, 267) la rotacion de la cara del huésped basandose al menos en parte en la orientacion
del carro de paseo y los datos de posicion; y

transmitir (270) datos indicativos de la orientacién de la cara determinada, la rotacién de la cara o una combinacidn
de las mismas a un controlador aguas abajo para su posterior control segun la orientacion de la cara determinada,
la rotacién de la cara o la combinacion de las mismas.

12. El medio legible por maquina segun la reivindicacién 11, donde la rotacidn facial determinada del huésped se basa
en:

un analisis relativamente menos granular que comprende un anélisis de reconocimiento facial para una porcién de
ritmo rapido del paseo; y

un analisis relativamente mas granular que utiliza la orientacién del carro de paseo, los datos de posicién del
huésped, o ambos como una orientacién base conocida para una porcién de ritmo lento del paseo.

13. El medio legible por maquina segun la reivindicacién 11, donde se genera un mapa 3D del huésped en el paseo
segln los datos del carro de paseo, los datos de posicién del huésped y los datos de posicidén del carro de paseo,
donde el mapa 3D indica la orientacion facial determinada del huésped con respecto a mostrar las caracteristicas de
visualizacién de escenas del paseo.

14. El medio legible por maquina segun la reivindicacién 13, donde el mapa 3D se utiliza para determinar con precision
las caracteristicas faciales, la posicién de la cara, el giro de la cara o una combinacién de los mismos, y donde la
orientacién de la cara determinada utiliza el aprendizaje automatico para predecir con precision la posicién de la cara
segln las determinaciones de orientacién de la cara recurrentes realizadas para partes especificas de la atraccién
dentro del mapa 3D.

15. El medio legible por maquina segun la reivindicacion 11, donde se utiliza un mapa 3D para determinar la orientacién
del carro de paseo segUln una posicién conocida de la ruta de paseo y una orientacién conocida de la ruta de paseo
dentro de la atraccion.
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