
19© OFICINA ESPAÑOLA DE
PATENTES Y MARCAS

ESPAÑA

11© Número de publicación: 2 330 351
51© Int. Cl.:

G01C 21/36 (2006.01)

12© TRADUCCIÓN DE PATENTE EUROPEA T3

96© Número de solicitud europea: 05752007 .4
96© Fecha de presentación : 06.06.2005
97© Número de publicación de la solicitud: 1889007
97© Fecha de publicación de la solicitud: 20.02.2008

54© Título: Dispositivo de navegación con información de cámara.

45© Fecha de publicación de la mención BOPI:
09.12.2009

45© Fecha de la publicación del folleto de la patente:
09.12.2009

73© Titular/es: TomTom International B.V.
Rembrandtplein 35
1017 CT Amsterdam, NL

72© Inventor/es: Geelen, Pieter Andreas y
Mattu, Marc Daniel

74© Agente: Carvajal y Urquijo, Isabel

Aviso: En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicación en el Boletín europeo de patentes, de
la mención de concesión de la patente europea, cualquier persona podrá oponerse ante la Oficina Europea
de Patentes a la patente concedida. La oposición deberá formularse por escrito y estar motivada; sólo se
considerará como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de oposición (art. 99.1 del
Convenio sobre concesión de Patentes Europeas).E

S
2

33
0

35
1

T3

Venta de fascículos: Oficina Española de Patentes y Marcas. Pº de la Castellana, 75 – 28071 Madrid



5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 330 351 T3

DESCRIPCIÓN

Dispositivo de navegación con información de cámara.

Ámbito de la invención

La presente invención hace referencia a un dispositivo de navegación, dispositivo de navegación que está preparado
para mostrar instrucciones de navegación en una pantalla.

Además, la presente invención hace referencia a un vehículo que incluye un dispositivo de navegación de este tipo,
y un método para proporcionar instrucciones de navegación. La presente invención también se refiere a un programa
informático y a un portador de datos.

Estado del arte

Los dispositivos de navegación de artes anteriores basados en GPS (Sistema de Posicionamiento Global) son
bien conocidos y ampliamente utilizados como ocurre en los sistemas de navegación para vehículos. Un dispositivo
de navegación GPS de este tipo hace referencia a un dispositivo informático el cual, en conexión funcional con un
receptor GPS externo (o interno), es capaz de determinar su posición global. Además, el dispositivo informático es
capaz de determinar una ruta entre direcciones de origen y destino, las cuales pueden ser ingresadas por un usuario del
dispositivo informático. Por lo general, el dispositivo informático cuenta con un software que le permite calcular una
“mejor” u “óptima” ruta entre las ubicaciones de las direcciones de origen y destino de una base de datos de mapas.
En base a un criterio predefinido se determina una “mejor” u “óptima” ruta, la cual no debe ser necesariamente la ruta
más rápida o más corta.

Normalmente, el dispositivo de navegación puede ser montado en el tablero de un vehículo, pero también puede
ser incorporado a una computadora de a bordo o al equipo estéreo del vehículo. El dispositivo de navegación también
puede ser parte de un sistema portátil, como un Asistente Personal Digital (PDA, por sus siglas en inglés).

Mediante la utilización de información posicional derivada del receptor GPS, el dispositivo informático puede
determinar en intervalos regulares su posición y mostrar la posición actual del vehículo al usuario. El dispositivo de
navegación también puede incluir dispositivos de memoria para almacenar datos de mapas y una pantalla para mostrar
una porción específica de los datos del mapa.

Además, puede proporcionar instrucciones sobre cómo navegar la ruta determinada por medio de instrucciones de
navegación apropiadas que se muestran en la pantalla y/o que son generadas como señales audibles a través de un
altavoz (por ejemplo, “gire a la izquierda a 100 m”). Los gráficos que representan las acciones a ejecutar (por ejemplo,
una flecha hacia la izquierda indicando un próximo giro a la izquierda) pueden ser visualizados en una barra de estado
y también pueden ser superpuestos sobre las intersecciones/giros, etc. aplicables en el mapa mismo.

Los sistemas de navegación para vehículos permiten al conductor iniciar un recálculo de ruta mientras conduce un
automóvil por una ruta ya calculada por el sistema de navegación. Esto resulta de gran utilidad cuando el vehículo se
encuentra con obras en construcción o grandes congestionamientos de tránsito.

También le permiten al usuario elegir el tipo de algoritmo de cálculo de ruta empleado por el dispositivo de
navegación, seleccionando por ejemplo entre un modo “Normal” y un modo “Rápido” (el cual calcula la ruta en
menos tiempo, pero no explora tantas rutas alternativas como lo hace el modo Normal).

También permiten calcular una ruta utilizando un criterio definido por el usuario; por ejemplo, el usuario podría
preferir que el dispositivo calcule una ruta turística. El software del dispositivo calcularía entonces distintas rutas y
priorizaría aquellas que incluyan a lo largo de su ruta la mayor cantidad de puntos de interés (conocidos como POI,
por sus siglas en inglés) marcados, por ejemplo, como paisajes bellos.

En el arte anterior, los dispositivos de navegación muestran mapas que son, al igual que la mayoría de los mapas,
una representación altamente estilizada o esquemática del mundo real. A muchas personas les resulta difícil convertir
esta versión bastante abstracta del mundo real en algo que pueda ser reconocido y comprendido fácilmente. Los
dispositivos de navegación muestran una proyección (semi) tridimensional del mapa, como se lo vería desde arriba
y/o desde atrás del vehículo. Con esto se pretende que el usuario pueda interpretar de manera más fácil los datos del
mapa mostrados, dado que se corresponden con la percepción visual que el usuario tiene del mundo. Sin embargo,
dicha vista en (semi) perspectiva es una representación estilizada o esquemática que para los usuarios aún resulta
relativamente difícil interpretar.

Sin embargo, la necesidad de permitir a las personas seguir las instrucciones que se muestran en pantalla de manera
fácil y rápida resulta especialmente acuciante en un sistema de navegación personal, dado que muchos serán utilizados
como sistemas de navegación para automóvil. Se comprenderá que un conductor de un vehículo debe pasar el menor
tiempo posible mirando e interpretando los datos de mapa mostrados, dado que su atención tiene que estar concentrada
en la ruta y en el tráfico.
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Es posible hacer referencia a la JP 09304101, la cual revela una cámara conectada a un dispositivo de navegación,
pero la cual no revela ni una cámara integrada al dispositivo de navegación, ni un dispositivo de navegación preparado
para proporcionar una opción de menú que le permita a un usuario ajustar una posición relativa de la imagen de cámara
mostrada con respecto a las instrucciones de navegación mostradas. La Figura 4 de JP 09304101 muestra una cámara
montada en el techo de un vehículo.

Es posible hacer referencia a la EP 0899542A, la cual revela una cámara conectada a un dispositivo de navegación,
pero la cual no revela ni una cámara integrada al dispositivo de navegación, ni un dispositivo de navegación preparado
para proporcionar una opción de menú que le permita a un usuario ajustar una posición relativa de la imagen de
cámara mostrada con respecto a las instrucciones de navegación mostradas. El párrafo [0022] de EP 0899542A revela
una cámara conectada a una unidad de navegación, no una cámara integrada a una unidad de navegación. La imagen
de cámara no se muestra en EP 0899542A.

Es posible hacer referencia a la DE 1023621, la cual revela un sistema de navegación equipado con una cámara,
pero que no revela ni una cámara integrada al dispositivo de navegación, ni un dispositivo de navegación preparado
para proporcionar una opción de menú que le permita a un usuario ajustar una posición relativa de la imagen de cámara
mostrada con respecto a las instrucciones de navegación mostradas. El párrafo [0030] de DE 10236221 revela que el
sistema está equipado con una cámara, pero no existe sugerencia alguna de que esta cámara pueda estar integrada a la
unidad de navegación.

Breve descripción de la invención

Por lo tanto, es un objeto de la invención proporcionar un dispositivo de navegación que supere al menos uno de
los problemas mencionados anteriormente y que muestre instrucciones de fácil interpretación para el usuario.

Para alcanzar este objeto, la invención proporciona un dispositivo de navegación, dispositivo 10, el cual está prepa-
rado para mostrar instrucciones de navegación en una pantalla de visualización, para recibir una señal de video de una
cámara 24 y para mostrar una combinación de una imagen de cámara de la señal de video de la cámara e instrucciones
de navegación en la pantalla; caracterizado porque

(i) el dispositivo es un dispositivo de navegación portátil, el cual incluye una cámara 24 integrada al dispositivo
y

(ii) el dispositivo está preparado para proporcionar una opción de menú que le permite a un usuario ajustar una
posición relativa de la imagen de cámara mostrada con respecto a las instrucciones de navegación.

Mediante la superposición o combinación de instrucciones de navegación sobre la imagen de cámara, se le presenta
al usuario una vista amigable que permite una fácil y rápida interpretación. El usuario no tiene la necesidad de traducir
una representación abstracta del mundo real, porque la imagen de cámara es una representación uno a uno de la vista
real percibida por el usuario. La combinación de la señal de la cámara y las instrucciones de navegación podrían
ser todo tipo de combinaciones, como la superposición de una sobre otra, que se muestren de manera simultánea en
diferentes partes de la pantalla. No obstante, la combinación también podría ser una combinación en tiempo, es decir,
una visualización alternativa entre la señal de la cámara y las instrucciones de navegación. Ésta podría cambiar luego
de un intervalo de tiempo predeterminado (por ejemplo, 5 segundos) o podría cambiar como resultado de una acción
ingresada por el usuario.

Dado que la cámara está integrada al dispositivo de navegación, dicho dispositivo de navegación no requiere una
señal de cámara externa. El dispositivo de navegación puede, por ejemplo, ser montado fácilmente en un tablero de un
vehículo, de manera tal que la cámara proporcione una imagen a través de la pantalla frontal.

Según una ejecución adicional, la invención hace referencia a un dispositivo de navegación donde las instrucciones
de navegación son una o más para flechas de posición, ruta, flecha, puntos de interés, rutas, edificios, y datos de mapa
como datos de vector, almacenados en al menos una unidad de memoria, como un disco duro, una Memoria de Sólo
Lectura, una Memoria Programable y Borrable Eléctricamente de Sólo Lectura y una Memoria de Acceso Aleatorio.
Es posible mostrar todo tipo de instrucciones de navegación. Se observa que estas instrucciones de navegación también
podrían proporcionar información no necesaria de por sí para la navegación (encontrar una ruta), y que también podrían
proporcionarle al usuario información adicional.

Según una ejecución adicional, la invención hace referencia a un dispositivo de navegación preparado también para
superponer las instrucciones de navegación sobre la imagen de cámara de modo tal que la posición de las instrucciones
de navegación se encuentren en una relación espacial predefinida con respecto a las partes correspondientes de la
imagen de cámara. Esto le proporciona al usuario una imagen fácilmente interpretable, dado que todas las instrucciones
de navegación pueden ser visualizadas de modo tal que coincidan con la posición real del elemento correspondiente
en la imagen de cámara. Por ejemplo, una flecha que indique un giro a la derecha puede superponerse sobre la imagen
de cámara de modo tal que coincida con el giro visible en la imagen de cámara.

Según una ejecución adicional, la invención hace referencia a un dispositivo de navegación, donde el dispositivo
de navegación está preparado para recibir correcciones de calibración, almacenar estas correcciones de calibración y
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aplicar las correcciones de calibración al combinar las instrucciones de navegación y la imagen de cámara. Esto resulta
especialmente ventajoso cuando las instrucciones de navegación son combinadas de forma tal que las instrucciones de
navegación se superpongan sobre la imagen de cámara para tener una relación espacial predefinida con respecto a la
imagen de cámara. Las correcciones de calibración pueden ser utilizadas para cancelar errores de descentrado.

En las Reivindicaciones se definen características adicionales de realizaciones de la invención.

Breve descripción de los dibujos

A continuación se describirán las realizaciones de la invención, sólo a modo de ejemplo, en referencia a los dibujos
esquemáticos anexos en los cuales los símbolos de referencia correspondientes indican piezas y partes correspondien-
tes, y en los cuales:

- la Figura 1 representa esquemáticamente un diagrama esquemático de bloque de un dispositivo de navegación,

- la Figura 2 representa esquemáticamente una vista esquemática de un dispositivo de navegación,

- la Figura 3 representa esquemáticamente un diagrama esquemático de bloque de un dispositivo de navegación
según una ejecución de la invención,

- la Figura 4 representa esquemáticamente un vehículo que incluye un dispositivo de navegación según una ejecu-
ción de la invención,

- la Figura 5 representa esquemáticamente un dispositivo de navegación según una ejecución de la invención,

- la Figura 6 representa esquemáticamente un dispositivo de navegación según una ejecución de la invención,

- la Figura 7 representa esquemáticamente una cámara según una ejecución de la invención,

- las Figuras 8a y 8b representan esquemáticamente diferentes movimientos de la imagen de cámara en la pantalla
como resultado de diferentes inclinaciones de la cámara,

- la Figura 9 representa esquemáticamente un diagrama de flujo de la funcionalidad del dispositivo de navegación
10 según una ejecución de la invención,

- la Figura 10 representa esquemáticamente un dispositivo de navegación según una ejecución de la invención,

- la Figura 11 representa esquemáticamente un dispositivo de navegación según una ejecución de la invención, y

- la Figura 12 representa un dispositivo de navegación según una ejecución adicional de la invención.

Descripción detallada de la invención

La Figura 1 muestra un diagrama esquemático de bloque de una ejecución de un dispositivo de navegación 10,
que consta de una unidad de procesador 11 para ejecutar operaciones aritméticas. La unidad de procesador 11 está
preparada para comunicarse con las unidades de memoria que almacenan instrucciones y datos, como un disco duro
12, una Memoria de Sólo Lectura (ROM, sus siglas en inglés) 13, una Memoria Programable y Borrable Eléctricamente
de Sólo Lectura (EEPROM, su siglas en inglés) 14 y una Memoria de Acceso Aleatorio (RAM, por sus siglas en inglés)
15. Las unidades de memoria pueden incluir datos de mapa 22. Estos datos de mapa pueden ser datos de mapa de dos
dimensiones (latitud y longitud), pero también pueden incluir una tercera dimensión (altura). Estos datos de mapa
también pueden incluir información adicional como información sobre estaciones de combustible, puntos de interés,
etc. Los datos de mapa también pueden incluir información acerca de la forma de los edificios y los objetos que se
encuentran a lo largo de la ruta.

La unidad de procesador 11 también puede estar preparada para comunicarse con uno o más dispositivos de entrada,
como un teclado 16 y un ratón 17. El teclado 16 puede ser, por ejemplo, un teclado virtual, proporcionado en una
pantalla 1, 8, que sea una pantalla táctil. La unidad de procesador 11 también puede estar preparada para comunicarse
con uno o más dispositivos de salida, como una pantalla 18, un altavoz 29 y una o más unidades de lectura 19 para leer,
por ejemplo, disquetes 20 o CD ROM 21. La pantalla 18 podría ser una pantalla convencional de computadora (por
ejemplo, una pantalla LCD) o podría ser una pantalla de proyección, como las pantallas frontales de datos utilizadas
para proyectar datos de instrumentación en el parabrisas de un auto. La pantalla 18 también puede ser una pantalla
preparada para funcionar como pantalla táctil, la cual le permite al usuario ingresar instrucciones y/o información
tocando la pantalla 18 con su dedo.

La unidad de procesador 11 también puede estar preparada para comunicarse con otros dispositivos informáti-
cos o dispositivos de comunicación utilizando un dispositivo de entrada/salida 25. Se muestra que el dispositivo de
entrada/salida 25 debe estar preparado para la comunicación entre equipos a través de una red 27.
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El altavoz 29 podría estar integrado al dispositivo de navegación 10. En caso de que el dispositivo de navegación
10 sea utilizado como dispositivo de navegación para auto, el dispositivo de navegación 10 podría utilizar los altavoces
del equipo estéreo, la computadora de abordo, etc.

La unidad de procesador 11 también puede estar preparada para comunicarse con un dispositivo de posicionamiento
23, como un receptor GPS, que proporcione información acerca de la posición del dispositivo de navegación 10. Según
esta ejecución, el dispositivo de posicionamiento 23 es un dispositivo de posicionamiento GPS 23. Sin embargo, se
comprenderá que este dispositivo de navegación 10 puede implementar cualquier tipo de tecnología de detección de
posicionamiento y no se limita al GPS. Por lo tanto, puede ser implementado utilizando otros tipos de sistemas de
navegación mundial por satélite (GNSS, por sus siglas en inglés) como el sistema europeo Galileo. Así mismo, no
está limitado a sistemas de ubicación/velocidad satelitales pero igualmente puede ser implementado utilizando guías
baliza de tierra o cualquier otro tipo de sistema que permita al dispositivo determinar su ubicación geográfica.

Sin embargo, debe comprenderse que podrían proporcionarse más y/u otras unidades de memoria, dispositivos
de entrada y dispositivos de lectura conocidos por aquellos expertos en el arte. Además, uno o más de ellos podría
estar ubicado físicamente lejos de la unidad de procesador 11, si así fuera necesario. La unidad de procesador 11 se
muestra como una caja; sin embargo, podría constar de diversas unidades de procesamiento funcionando en paralelo o
controladas por un procesador principal que podrían estar distanciadas unas de otras, como lo saben aquellas personas
expertas en el arte.

El dispositivo de navegación10 se muestra como un sistema informático, pero puede ser cualquier sistema de
procesamiento de señal con tecnología análoga y/o digital y/o de software preparado para ejecutar las funciones aquí
descritas. Se comprenderá que aunque el dispositivo de navegación 10 se muestra en la Figura 1 como una pluralidad
de componentes, el dispositivo de navegación 10 puede diseñarse como un dispositivo único.

El dispositivo de navegación 10 puede utilizar software de navegación, como el software de navegación de TomTom
B.V. llamado Navigator. El software Navigator puede funcionar en un dispositivo PDA Pocket PC con pantalla táctil
(por ejemplo, controlado por un lápiz óptico), como el Compaq iPaq, como así también en dispositivos que tengan
un receptor GPS integrado 23. El sistema combinado de PDA y receptor GPS está diseñado para ser utilizado como
sistema de navegación para auto. La invención también puede ser implementada en cualquier otra configuración de
dispositivo de navegación 10, como en una que tenga un receptor GPS/computadora/pantalla integrados, o en un
dispositivo diseñado para usar fuera del vehículo (por ejemplo, para peatones) o en otros vehículos que no sean
automóviles (por ejemplo, aeronaves).

La Figura 2 representa un dispositivo de navegación 10 como se describió arriba.

El software Navigator, al ser utilizado en un dispositivo de navegación 10, hace que el dispositivo de navegación
10 muestre una pantalla de modo de navegación normal en la pantalla 18, como se muestra en la Figura 2. Esta
visualización podría proporcionar instrucciones de manejo utilizando una combinación de texto, símbolos, direcciones
de voz y un mapa móvil. Los elementos clave de interfaz de usuario son los siguientes: un mapa 3D ocupa la mayor
parte de la pantalla. Se observa que el mapa también puede ser visualizado como un mapa 2D.

El mapa muestra la posición del dispositivo de navegación 10 y sus alrededores inmediatos, rotados de manera tal
que la dirección en la cual el dispositivo de navegación10 se está moviendo sea siempre “arriba”. De manera transversal
en la parte inferior de la pantalla puede haber una barra de estado 2. La ubicación actual del dispositivo de navegación
10 (como lo determina el propio dispositivo de navegación 10 utilizando detección de ubicación GPS convencional) y
su orientación (como se deduce de su orientación de recorrido) están representados por una flecha de posición 3. Una
ruta 4 calculada por el dispositivo (utilizando algoritmos de cálculo de ruta almacenados en los dispositivos de memoria
11, 12, 13, 14, 15 aplicados a los datos de mapa almacenados en una base de datos de mapas en los dispositivos de
memoria 11, 12, 13, 14, 15) se muestra como camino sombreado. En la ruta 4, todas las acciones principales (por
ejemplo, giros de esquina, intersecciones, rotondas, etc.) son representadas esquemáticamente mediante flechas 5
sobrepuestas a la ruta 4. La barra de estado 2 también incluye a la izquierda un icono esquemático que representa
la próxima acción 6 (aquí, un giro a la derecha). La barra de estado 2 también muestra la distancia hasta la próxima
acción (es decir, el giro a la derecha - aquí la distancia es de 50 metros) según lo extraído de la base de datos de toda
la ruta calculada por el dispositivo (es decir, una lista de todas las rutas y acciones relacionadas que definen la ruta a
tomar). La barra de estado 2 también muestra el nombre de la ruta actual 8, el tiempo estimado antes de llegar 9 (aquí,
2 minutos y 40 segundos), la hora estimada actual de llegada 25 (11:36 a.m.) y la distancia hasta el destino 26 (1,4
km). La barra de estado 2 también puede mostrar información adicional, como la intensidad de la señal GPS en un
indicador de intensidad de señal similar al de los teléfonos móviles.

Como se mencionó con anterioridad, el dispositivo de navegación puede incluir dispositivos de entrada, como una
pantalla táctil, que permitan que los usuarios presenten en pantalla un menú de navegación (no mostrado). Desde este
menú pueden iniciarse o controlarse otras funciones de navegación. Permitir que las funciones de navegación sean
seleccionadas de una pantalla de menú a la cual pueda accederse fácilmente (por ejemplo, muy cerca de la pantalla
de mapa a la pantalla de menú) simplifica en gran manera la interacción del usuario haciéndola más rápida y fácil. El
menú de navegación incluye la opción para que el usuario ingrese un destino.
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La estructura física real del dispositivo de navegación 10 en sí misma podría ser básicamente igual a la de cualquier
computadora portátil convencional, aparte del receptor GPS integrado 23 o de la señal de datos GPS de un receptor
GPS externo. Por lo tanto, los dispositivos de memoria 12, 13, 14, 15 almacenan los algoritmos de cálculo de ruta, las
bases de datos de mapas y el software de interfaz de usuario; una unidad de procesador 12 interpreta y procesa los
datos ingresados por el usuario (por ejemplo, utilizando una pantalla táctil para ingresar las direcciones de origen y
destino y todas las demás entradas de datos de control) y utiliza los algoritmos de cálculo de ruta para calcular la ruta
óptima. “Óptima” podría referirse a criterios como menor tiempo o menor distancia, o a otros factores relacionados
con el usuario.

Más específicamente, el usuario ingresa su posición de origen y destino solicitado en el software de navegación que
está funcionando en el dispositivo de navegación 10, utilizando los dispositivos de entrada proporcionados, como una
pantalla táctil 18, un teclado 16, etc. Después, el usuario selecciona la manera en la cual debe calcularse una ruta de
viaje: Se ofrecen distintos modos, como por ejemplo un modo “rápido” que calcula la ruta muy rápidamente, aunque
la ruta podría no ser la más corta; un modo “completo” que analiza todas las rutas posibles y localiza la más corta,
pero que demora más tiempo en realizar el cálculo, etc. También existen otras opciones, como en las que el usuario
define una ruta turística, por ejemplo, que pase por la mayor cantidad de POI (puntos de interés) posible marcados
como vistas de extraordinaria belleza, o que pase por la mayor cantidad de POI de posible interés para niños, o que
utilice la menor cantidad de intersecciones, etc.

Las rutas en sí mismas son descritas en la base de datos de mapas que es parte del software de navegación (o a
la que se accede mediante éste) que funciona en el dispositivo de navegación 10 como líneas, es decir vectores (por
ejemplo, punto de inicio, punto de finalización, dirección de una ruta, con una ruta entera compuesta por muchos
cientos de dichas acciones, cada una de ellas definida exclusivamente por parámetros de direcciones de punto de
inicio/punto de finalización). Un mapa es, por lo tanto, un conjunto de dichos vectores de ruta, más puntos de interés,
más nombres de rutas, más otras características geográficas como límites de parques, límites de ríos, etc., cada uno de
los cuales es definido en términos de vectores. Todas las características del mapa (por ejemplo, vectores de ruta, POI,
etc.) son definidas en un sistema de coordenadas que se corresponde o se relaciona con un sistema de coordenadas
GPS, permitiendo que la posición del positivo determinada mediante el sistema GPS sea localizada en la ruta relevante
mostrada en un mapa.

El cálculo de ruta utiliza complejos algoritmos que forman parte del software de navegación. Los algoritmos son
aplicados para calificar una gran cantidad de rutas posibles. Después, el software de navegación las evalúa compa-
rándolas con los criterios definidos por el usuario (o según la configuración predeterminada del dispositivo), como un
escaneo de modo completo, con rutas turísticas, museos históricos, y ausencia de cámaras de velocidad. La ruta que
mejor se adapta a los criterios definidos es entonces calculada por la unidad de procesador 11 y luego almacenada en
una base de datos en los dispositivos de memoria 12, 13, 14, 15 como una secuencia de vectores, nombres de rutas
y acciones a ser realizadas en extremos del vector (por ejemplo, correspondientes a distancias predeterminadas a lo
largo de cada carretera de la ruta, como después de 100 metros, doble a la izquierda en la calle x).

La Figura 3 representa un diagrama esquemático de bloque de un dispositivo de navegación 10 según la invención,
en el cual los símbolos de referencia correspondientes indican partes y piezas correspondientes como en las Figuras 1
y 2.

Según la invención, se proporciona una cámara 24 la cual está preparada para suministrar una señal de tiempo real
a la unidad de procesador 11. Al usarse, la cámara 24 es posicionada de modo tal que registre la carretera a recorrer
por el usuario. Cuando se la posiciona en un auto, la cámara 24 es posicionada de modo tal que registre la carretera a
recorrer por el usuario. La cámara 24 puede estar integrada al dispositivo de navegación 10, o puede estar físicamente
separada de él. Si está separada, la cámara 24 puede conectarse a la unidad de procesador 11 mediante un cable o a
través de una conexión inalámbrica. La cámara 24 puede ser posicionada en el techo del vehículo o en la parte frontal
del vehículo, por ejemplo cerca de las luces delanteras.

El dispositivo de navegación 10 también puede ser proporcionado con más de una cámara 24, para permitir que el
usuario alterne entre diferentes ángulos de cámara. También puede proporcionarse una cámara de vista posterior. La
cámara puede ser cualquier tipo de cámara, como una cámara digital o una cámara analógica. La imagen registrada
por la cámara 24 es mostrada en la pantalla 18.

La cámara 24 también puede ser una cámara sensible a la radiación electromagnética fuera del espectro electro-
magnético visible para el ojo humano. La cámara puede ser una cámara infrarroja que permita su utilización durante
la noche.

La Figura 4 muestra un ejemplo de un dispositivo de navegación 10, posicionado en el tablero del automóvil 1. El
dispositivo de navegación 10 consta de una cámara 24 direccionada hacia la carretera por delante del automóvil 1. La
Figura 4 también muestra que la pantalla 18 se encuentra frente al usuario.

Según la invención, el dispositivo de navegación 10 está preparado para mostrar la señal en tiempo real de la
cámara en la pantalla 18 y para combinar o superponer una o más instrucciones de navegación. Las instrucciones
de navegación pueden ser una o más de las siguientes instrucciones: flecha de posición 3, la ruta 4, flecha 5, puntos
de interés, carreteras, edificios y todas las instrucciones de navegación adicionales almacenadas en el dispositivo de
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navegación 10. También pueden incluir los datos de mapa en sí mismos, por ejemplo los datos de vector que describen
las carreteras. A continuación se describe de manera detallada la forma en que ésto puede llevarse a cabo.

Las imágenes proporcionadas por la cámara 24 no serán estáticas, debido a las irregularidades de la carretera, las
vibraciones del vehículo causadas por el motor, etc. Por lo tanto, el dispositivo de navegación 10 puede ser propor-
cionado con software que cancele estas vibraciones no deseadas para proporcionar una imagen estática. El software
que cancela las vibraciones no deseadas de las imágenes proporcionadas por la cámara 24 es ampliamente utilizado
en las videocámaras, de las cuales se lo utiliza bajo el nombre de estabilizador de cámara. Esto resultará familiar para
cualquier experto en el arte.

La señal de la cámara 24 puede ser procesada posteriormente para incrementar la calidad de las imágenes. Este
procesamiento puede consistir de ajustar el brillo y el contraste, pero puede ser cualquier filtro apropiado. Los filtros
pueden utilizarse para incrementar la calidad de las imágenes en condiciones de lluvia.

La señal de la cámara 24 puede ser mostrada en la pantalla en tiempo real, pero también puede visualizarse como
una imagen fija que se actualiza en ciertos puntos de tiempo, como por ejemplo cada 0,5 segundos. Los intervalos de
tiempo apropiados entre las sucesivas actualizaciones puede determinarse dependiendo de la velocidad del vehículo
del dispositivo de navegación 10, el cambio de la orientación de recorrido (al tomar curvas).

Además, el dispositivo de navegación puede estar preparado para acercarse o alejarse dependiendo de, por ejemplo,
la velocidad del dispositivo de navegación/vehículo. Esta operación de zoom puede llevarse a cabo enviando una señal
de control a la cámara 24 ordenándole que ejecute una operación de zoom. No obstante, la operación de zoom también
puede llevarse a cabo mostrando una parte de la señal de cámara recibida de manera ampliada en la pantalla 18.

Ejecución 1

La Figura 5 representa un primer ejemplo de la invención. La Figura 5 muestra una imagen fija de la imagen
registrada por la cámara 24 mostrada por el dispositivo de navegación 10. Como puede verse, una fecha 5 que indica
un giro a la derecha es superpuesta por la unidad de procesador 11. Según esta ejecución, una imagen amigable es
mostrada al usuario, permitiendo una fácil interpretación. Esta ejecución presenta la ventaja de no necesitar complejos
procesamientos matemáticos y de datos.

En lugar de la acción de navegación representada en la Figura 5, también pueden mostrarse otras instrucciones
de navegación como se mencionó arriba, incluyendo instrucciones de navegación en perspectiva, como flechas en
perspectiva.

Ejecución 2

La Figura 6 muestra otra imagen fija de la imagen registrada por la cámara 24. Según este ejemplo, el dispositivo
de navegación 10 superpone la ruta 4 y la flecha 5. La ruta 4 y la fecha 5 son superpuestas de manera tal que su
posición en la pantalla 18 corresponda con la imagen proporcionada por la cámara 24. La Figura 6 muestra claramente
que la ruta 4 es mostrada de modo tal que corresponda con la carretera como se muestra en la pantalla 18. Además, la
flecha 5 es mostrada de modo tal que indique de manera exacta un giro a la derecha en la imagen proporcionada por
la cámara 24.

Se comprenderá que la ejecución mostrada en la Figura 5 puede ser fácilmente obtenida mediante la superposición
o combinación de la imagen proporcionada por la cámara 24 y una instrucción de navegación, como por ejemplo la
flecha 5. Sin embargo, para crear la imagen proporcionada en la Figura 6, se requiere de un procesamiento de datos
más complicado para hacer coincidir la imagen proporcionada por la cámara 24 con las instrucciones de navegación.
Esto se describirá en mayor detalle a continuación.

Para superponer las instrucciones de navegación de modo tal que tengan una relación espacial predefinida con
respecto a las partes correspondientes de la imagen de cámara, es necesario conocer la posición exacta de la cámara,
la instrucción y la configuración de cámara. Si se cuenta con toda esta información, la unidad de procesamiento 11
calcula la posición de, por ejemplo, la carretera en la pantalla 18 y superpone la ruta 4.

Primero, es necesario determinar la posición de la cámara 24. Esto puede realizarse fácilmente utilizando la infor-
mación GPS según lo determinado por la unidad de procesamiento 11 y/o el dispositivo de posicionamiento 23. La
información de posición del dispositivo de navegación 10, y por lo tanto de la cámara 24, ya se encuentra disponible
en el dispositivo de navegación 10 según usos de arte anterior.

Después, es necesario determinar la orientación de la cámara 24. Esto se realiza utilizando sensores de orientación,
preparados para comunicarse con la unidad de procesamiento 11. Los sensores de orientación pueden ser el dispositivo
de posicionamiento 23 y sensores de inclinación 27, 28. Los sensores de inclinación 27, 28 pueden ser giroscopios.

La Figura 7 representa una cámara 24 según una ejecución de la invención. Es necesario determinar una primera
dirección rotacional con respecto a un eje C, como se representa en la Figura 7. Además, esto puede realizarse fá-
cilmente utilizando la información GPS según lo determinado por la unidad de procesamiento 11 y/o el dispositivo
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de posicionamiento 23. Comparando la posición del dispositivo de navegación 10 en puntos sucesivos en el tiempo,
es posible determinar la dirección de movimiento del dispositivo de navegación 10. Esta información ya se encuentra
disponible en el dispositivo de navegación 10 según un uso de arte anterior. Se asume que la cámara 24 mira hacia la
orientación de recorrido del dispositivo de navegación 10. Sin embargo, este no es el caso necesariamente, como se
describirá a continuación.

La primera dirección rotacional C de la cámara 24 también puede ser determinada utilizando una brújula (elec-
trónica) compuesta por el dispositivo de navegación o la cámara 24. La brújula puede ser una brújula electrónica o
una brújula analógica. La brújula proporciona lecturas de brújula que son comunicadas a la unidad de procesamiento
11. Basada en las lecturas de brújula, la unidad de procesamiento 11 determina la primera dirección rotacional de la
cámara 24.

Para poder determinar posteriormente la orientación de la cámara 24, la cámara 24 puede proporcionarse con
sensores de inclinación 27, 28 como representa la Figura 7. Los sensores de inclinación 27, 28 están preparados para
medir la inclinación de la cámara 24. El primer sensor de inclinación 27 está preparado para medir la inclinación en
una segunda dirección rotacional como lo indica la flecha curva A en la Figura 7, es decir, una rotación sobre un eje que
es básicamente perpendicular a la superficie del dibujo. La inclinación en la segunda dirección rotacional determina
la altura del horizonte en la imagen de cámara como se muestra en la pantalla 18. El efecto de dicha rotación en la
imagen de cámara como se muestra es representada de manera esquemática en la Figura 8a.

El segundo sensor de inclinación 28 está preparado para medir la inclinación como resultado de una rotación sobre
un tercer eje rotacional, el cual es un eje central de la cámara 24 representado en la Figura 7 por la línea punteada B.
El efecto de dicha rotación en la imagen de cámara como se muestra se representa de manera esquemática en la Figura
8b.

En uso, el primer eje rotacional es sustancialmente vertical, y el segundo y tercer eje son sustancialmente perpen-
diculares con respecto al primer eje rotacional y con respecto a cada uno.

Los valores de inclinación determinados por los sensores de inclinación 27, 28 son comunicados a la unidad de
procesador 11. Los sensores de inclinación 27 y 28 también son diseñados como un sensor de inclinación integral
único.

Además, las configuraciones de cámara, en particular el factor de zoom del lente de la cámara 24, el ángulo de la
cámara, la distancia focal, etc., pueden ser comunicadas a la unidad de procesador 11.

En base a la información disponible para la unidad de procesador 11 para describir la posición, dirección y confi-
guraciones de la cámara 24, la unidad de procesador 11 determina la posición donde deben mostrarse en la pantalla 18
la carretera, los cruces, las bifurcaciones, los puntos de interés, etc. correspondientes a los datos de mapa almacenados
en los dispositivos de memoria 11, 12, 13, 14, 15.

Basada en esta información, la unidad de procesador 11 puede superponer las instrucciones de navegación, como la
ruta 4, la fecha 5, los puntos de interés POI, etc. sobre la imagen de cámara como lo muestra la unidad de procesador
11, de modo tal que coincidan con la vista de cámara. Podría resultar de utilidad superponer las instrucciones de
navegación para que parezca que flotan sobre la superficie de la carretera o para que tengan otro tipo de relación
espacial predefinida con respecto a ésta.

Dado que el dispositivo de navegación 10 calcula la distancia que existe hasta cualquier intersección o giro (u
otro cambio direccional), puede calcular aproximadamente qué forma debería tener una instrucción de navegación
mostrada en la pantalla 18 y donde debería estar posicionada para corresponder con la ubicación actual del cambio de
dirección como lo muestra la señal de la cámara 24.

Sin embargo, es posible que ocurran errores debido a distintas razones. En primer lugar, el dispositivo de navega-
ción 10 puede estar montado en el tablero de un vehículo de diversas maneras. Por ejemplo, al determinar la primera
dirección rotacional de la cámara 24 con respecto al eje C comparando las posiciones del dispositivo de navegación
24 en puntos sucesivos en el tiempo, se asume que la cámara 24 está direccionada directamente hacia el frente. Sin
embargo, en el caso de que la cámara 24 no esté perfectamente alineada con el vehículo, es posible que ocurra una
falta de coincidencia en las instrucciones de navegación superpuestas.

Como se señaló anteriormente, en el caso de que la cámara 24 sea proporcionada con una brújula incorporada,
la primera orientación rotacional de la cámara con respecto al eje C puede ser calculada comparando las lecturas de
brújula con la orientación de recorrido determinada del dispositivo de navegación 10. No obstante, aún es posible que
ocurran errores que den como resultado una falta de coincidencia entre las instrucciones de navegación superpuestas
y la señal de cámara.

Además, los sensores de inclinación 27, 28 pueden ser capaces sólo de medir la inclinación relativa, y no le
inclinación absoluta. Esto significa que el dispositivo de navegación 10 necesita ser calibrado para permitir un exacto
posicionamiento de las instrucciones de navegación sobre la imagen de cámara.
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Para compensar estos errores, el dispositivo de navegación 10 puede proporcionarse con una opción de menú que
permita al usuario ajustar la posición relativa de la imagen mostrada con respecto a la imagen de cámara mostrada.
Este ajuste puede ser realizado por el dispositivo de navegación 10 cambiando la posición en la que se muestran las
instrucciones de navegación, y/o cambiando la posición en la que se muestra la imagen de cámara, y/o cambiando
la orientación de la cámara 24. En la última opción, la cámara 24 puede ser proporcionada con un dispositivo de
accionamiento para cambiar su orientación. La cámara 24 puede ser accionada independientemente del dispositivo
de navegación 10. En caso de que la cámara 24 esté incorporada al dispositivo de navegación 10, el dispositivo de
accionamiento puede cambiar la orientación del dispositivo de navegación 10, o de la cámara 24 sólo con respecto al
dispositivo de navegación 10.

El usuario puede simplemente utilizar teclas de flecha para calibrar la posición de las instrucciones de navegación
para hacer que coincidan con la imagen de cámara. Por ejemplo, si la cámara 24 está posicionada de manera tal que
esté inclinada hacia la izquierda sobre el eje C como se representa en la Figura 7, las instrucciones de navegación se
encuentran a la derecha con respecto a las partes correspondientes de la imagen de cámara. El usuario puede corregir
fácilmente este error utilizando una tecla de flecha izquierda para arrastrar las instrucciones de navegación hacia la
izquierda. El dispositivo de navegación 10 también puede estar preparado para proporcionar al usuario opciones para
ajustar la orientación rotacional mostrada de las instrucciones de navegación superpuestas con respecto a la imagen de
cámara mostrada.

El dispositivo de navegación 10 también puede estar preparado para proporcionar al usuario opciones para corregir
la falta de coincidencia de perspectiva, causada, por ejemplo, por diferentes alturas de la cámara 24. Una cámara 24
posicionada en la parte superior de un automóvil brinda una vista diferente de una carretera (diferentes formas en
perspectiva) que una cámara 24 posicionada en el tablero o entre las luces delanteras de un vehículo. Para hacer que
las instrucciones de navegación, como las instrucciones 3D (es decir, una flecha 3D) o la representación del vector de
la carretera, coincidan con la vista de cámara, es necesario aplicar una deformación en perspectiva de las instrucciones
de navegación. Esta deformación en perspectiva depende de la altura de la cámara 24, las configuraciones de la cámara
y la segunda dirección rotacional de la cámara 24 en la dirección de la flecha A como se representa en la Figura 7.

La unidad de procesador 11 almacena estas correcciones de calibración ingresadas y aplica correcciones de calibra-
ción similares a todas las imágenes mostradas posteriormente. Todos los cambios posteriores en la posición, dirección
y orientación medidas de la cámara 24 pueden ser procesadas por la unidad de procesador 11 para asegurar de manera
continua una precisa superposición de las instrucciones de navegación. Esto permite una precisa compensación de los
movimientos de la cámara causados por el cambio de dirección del vehículo, o causados por cambios de velocidad,
curvas cerradas, aceleraciones, frenado, etc. y otras causas que influyan en la orientación de la cámara 24.

La Figura 9 representa un diagrama de flujo que muestra la funcionalidad del dispositivo de navegación 10 según
la segunda ejecución de la invención. Los pasos mostrados en el diagrama de flujo pueden ser llevados a cabo por la
unidad de procesamiento 11. Se observa que todos los pasos relacionados con el ingreso de una dirección de destino,
selección de una ruta, etc., se omiten en esta figura dado que estos pasos resultan conocidos a partir del arte anterior.

En un primer paso 101, el dispositivo de navegación 10 es encendido y el usuario selecciona el modo de cámara.
Esto se representa en la Figura 9 con “inicio”.

En un segundo paso 102, la unidad de procesamiento 11 determina la posición del dispositivo de navegación 10.
Esto se realiza utilizando los datos de entrada del dispositivo de posicionamiento 23, como un dispositivo GPS, como
se discutió arriba.

En un próximo paso 103, la unidad de procesamiento 11 determina la orientación de recorrido del dispositivo de
navegación 10. Nuevamente, los datos de entrada del dispositivo de posicionamiento 23 son utilizados para esto.

A continuación, en el paso 104, la orientación de la cámara 24 y las configuraciones de cámara son determinadas
por la unidad de procesamiento 11. Nuevamente se utilizan los datos de entrada del dispositivo de posicionamiento
23. También se utilizan los datos de entrada de los sensores de inclinación 27, 28 para determinar la orientación de la
cámara 24.

Según el paso 105, la imagen de cámara es mostrada en la pantalla 18 por la unidad de procesamiento 11. En el
paso 106, la unidad de procesamiento 11 superpone una cantidad determinada de instrucciones de navegación (como
flecha de posición 3, ruta 4, flecha 5, puntos de interés, carreteras, datos de mapa, etc.). Para hacerlo se utiliza toda
la información recopilada para calcular la posición y la forma de las instrucciones de navegación mostradas. De ser
necesario, el usuario puede calibrar este cálculo ajustando la posición y/o la forma de las instrucciones de navegación
superpuestas. Este paso opcional es representado por el paso 107.

Los pasos 102-107 pueden ser repetidos cada vez que sea necesario o se lo desee durante el uso.

Otros tipos de señalizaciones virtuales además de las flechas de dirección 5 también puede ser almacenadas en los
dispositivos de memoria 12, 13, 14, 15. Por ejemplo, es posible almacenar íconos relacionados con nombres de carre-
teras, señales de tráfico, límites de velocidad, cámaras de velocidad, o puntos de interés en dispositivos de memoria
12, 13, 14, 15. Todos ellos también pueden ser superpuestos sobre la señal de la cámara 24, con una ubicación espacial

9



5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 330 351 T3

en la imagen de cámara mostrada que se corresponde con la característica del mundo real a la cual la señalización
virtual hace referencia. Por lo tanto, la unidad de procesamiento 11 puede tomar los datos de mapa 2D del software de
navegación que incluían los datos de ubicación de estas características del mundo real, y aplicar una transformación
geométrica que las haga estar ubicadas correctamente al superponerlas sobre la señal de video.

En el caso de que, por ejemplo, un vehículo con un dispositivo de navegación 10 ascienda o descienda una colina,
los sensores de inclinación 27, 28 detectan una inclinación en la dirección de la flecha A como se representa en
la Figura 7. Sin embargo, para poder superponer correctamente las instrucciones de navegación sobre la imagen de
cámara de modo tal que las instrucciones de navegación coincidan con la imagen de cámara, esta inclinación no debería
ser corregida. Esto puede ser arreglado proporcionando al dispositivo de navegación datos de mapa que incluyan
información de altura. Basado en los datos de altura de mapa, el dispositivo de navegación 10 calcula la inclinación
de la cámara 24 que corresponde a la orientación de la carretera en la que el vehículo se está desplazando. Esta
inclinación anticipada es comparada con la inclinación detectada por los sensores de inclinación 27, 28. La diferencia
entre la inclinación anticipada y la inclinación detectada se utiliza para ajustar la posición de las instrucciones de
navegación superpuestas.

En el caso de que los datos de mapa no incluyan información de altura, es posible proporcionar al vehículo un
sensor de inclinación de vehículo 30. El sensor de inclinación de vehículo 30 está preparado para proporcionar lecturas
de inclinación de vehículo a la unidad de procesamiento 11. Las lecturas del sensor de inclinación de vehículo 30 son
luego comparadas con las lecturas de los sensores de inclinación 27, 28 y la diferencia, causada por vibraciones no
deseadas, etc., es utilizada para ajustar la posición de las instrucciones de navegación superpuestas.

Se comprenderá que es posible pensar en cualquier tipo de variación con respecto al ejemplo explicado y mostrado
arriba.

La Figura 10 representa un ejemplo en el cual los datos de mapa también incluyen datos que describen objetos
a lo largo de la carretera, como edificios 31. Según este ejemplo, las instrucciones de navegación 3, 4, 5 que son
superpuestas sobre un edificio 31 pueden ser mostradas por líneas punteadas o intermitentes. Esto permite que un
usuario pueda visualizar los datos de mapa, ruta 4 y flechas 5 que de otra forma serían bloqueadas por un edificio.

Tercera ejecución

Según una tercera ejecución, las instrucciones de navegación son superpuestas sobre la imagen de cámara utilizan-
do técnicas de reconocimiento de patrones.

En los últimos años, se ha avanzado considerablemente en el campo del análisis en tiempo real de cuadros de
imagen (por ejemplo, una señal de video como la proporcionada por la cámara 24) para identificar objetos reales en la
señal de video. La documentación es bastante amplia en este ámbito: es posible hacer referencia, por ejemplo, a la US
5627915 (Princeton Video Image Inc.) en la cual el video de una escena como un estadio deportivo es analizado por
software de reconocimiento de patrones; un operador indica de forma manual las áreas de alto contraste en el estadio
(por ejemplo, las líneas marcadas en la superficie del juego; los bordes de la superficie de juego; las carteleras) y el
software construye un modelo geométrico de todo el estadio utilizando estos puntos de referencia de alto contraste.
Después, el software es capaz de analizar una señal de video en tiempo real en busca de estos puntos de referencia;
es entonces capaz de tomar una imagen almacenada generada por computadora (por ejemplo, un anuncio publicitario
de una cartelera), aplicar una transformación geométrica a la imagen almacenada para que, al ser insertada en la señal
de video en una ubicación definida con referencia al modelo geométrico utilizando técnicas de síntesis de imagen,
parezca ser una parte completamente natural de la escena ante los ojos de un espectador del video.

También es posible hacer referencia a la US 2001/0043717 de Facet Technology; ésta revela un sistema que puede
analizar video tomado desde un vehículo en movimiento para reconocer señales viales.

En términos generales, las artes de reconocimiento de patrones aplicadas al análisis de video en tiempo real para
reconocer características del mundo real es un ámbito amplio y consolidado.

En una implementación, el dispositivo de navegación 10 emplea el software de reconocimiento de patrones para
reconocer características del mundo real en una señal de video de la cámara 24 y muestra las instrucciones de nave-
gación (como la flecha 5) en la pantalla 18 en una relación espacial predefinida con respecto a las características de
mundo real reconocidas en la señal de video. Por ejemplo, la señal de video podría mostrar la carretera actual en la
cual el dispositivo de navegación 10 está viajando y las instrucciones de navegación son entonces instrucciones 3D
(por ejemplo, una flecha 3D) que son superpuestas sobre la carretera. Las curvas y demás características de la carre-
tera pueden ser representadas de manera gráfica o icónica, y pueden ser posicionadas para que aparezcan sobre las
características del mundo real a las cuales hacen referencia.

La unidad de procesamiento 11 puede ser programada para reconocer características que tengan un alto contraste
visual y estén asociadas con una carretera dada. Las características también podrían ser vehículos en movimiento en
una dirección constante o señales viales (por ejemplo, marcas de banquina, marcas de línea central, etc.).

10



5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 330 351 T3

Se observa que el dispositivo de navegación 10 está programado para reconocer características con un alto contraste
visual y que estén asociadas con una carretera. Por ejemplo, las características podrían ser vehículos en movimiento
en una dirección constante, o señales viales.

El dispositivo de navegación 10 podría estar, por ejemplo, programado con un modelo geométrico de la carretera
por delante: el modelo puede ser tan simple como dos líneas. El modelo podría ser sólo los datos de vector almacenados
para formar los datos de mapa, como se describió arriba.

Después, durante el uso, el software de reconocimiento de patrones busca características visuales en la transmi-
sión ininterrumpida de video en tiempo real proporcionada por la cámara 24 que correspondan al modelo geográfico
almacenado (por ejemplo, las dos líneas). Una vez localizadas estas características, ha logrado reconocer la carretera
por delante. Por lo general, esto requerirá que se apliquen rápidas traducciones y transformaciones a las características
reconocidas en la señal de video (por ejemplo, las dos líneas) para obtener una coincidencia con el modelo almace-
nado; las traducciones son traducciones x-y con el fin de alinear aproximadamente las características reconocidas con
el modelo almacenado. Las transformaciones incluyen abreviaciones para corresponderse con diferentes alturas de
cámara y orientación relativa entre las dos líneas para corresponderse con diferentes ángulos de visión de cámara y el
ángulo relativo entre la cámara y la carretera. De igual modo, las transformaciones pueden ser aplicadas para alinear
y formar el modelo almacenado según las características reconocidas.

Toda persona experimentada en el arte comprenderá que resulta ventajoso que el algoritmo de reconocimiento de
patrones cuente con datos de mapa como datos de entrada. El reconocimiento de un patrón puede realizarse rápida y
fácilmente cuando el algoritmo conoce de antemano los patrones a reconocer. Este conocimiento puede ser obtenido
de manera fácil a partir de los datos de mapa disponibles.

Una vez que se conoce la transformación, sólo es cuestión de formar un icono de flecha prealmacenado para que
su perspectiva, forma u orientación se corresponda con la de la carretera en cualquier cuadro de video (distintos tipos
de transformaciones geométricas podrían ser apropiadas para esto) y luego superponer la flecha direccional sobre la
carretera mostrada en la pantalla utilizando síntesis convencional de imágenes. Podría resultar de utilidad superponer
la flecha para que parezca flotar sobre la superficie de la carretera o para que tenga otro tipo de relación espacial
predefinida con respecto a ésta.

Dado que el dispositivo de navegación 10 calcula la distancia que existe hasta cualquier intersección o giro (u
otro cambio direccional), puede calcular aproximadamente qué forma debería tener una instrucción de navegación
mostrada en la pantalla 18 para corresponderse con la ubicación actual del cambio de dirección como lo muestra la
señal de video.

Se comprenderá que el dispositivo de navegación 10 también puede utilizar una combinación de las realizaciones
discutidas arriba. Por ejemplo, el dispositivo de navegación puede utilizar mediciones de orientación y posicionamiento
para determinar de forma aproximada la posición de las instrucciones de navegación en la pantalla 18 y emplear
técnicas de reconocimiento de patrones para determinar la posición de las instrucciones de navegación en la pantalla
18.

Se comprenderá que es posible pensar en numerosas alternativas y variaciones de las realizaciones antes menciona-
das. Por ejemplo, otra característica es que la indicación de los nombres de carreteras, señales de tráfico (por ejemplo,
sentido único, sin entrada, números de salida, nombres de lugares, etc.), límites de velocidad, cámaras de velocidad, y
puntos de interés almacenados en los dispositivos de memoria 12, 13, 14, 15 también pueden ser superpuestos sobre la
señal de video: la ubicación espacial de esta “señalización virtual” en un cuadro de video puede corresponderse con la
característica del mundo real a la cual la señalización virtual hace referencia. Por lo tanto, un límite de velocidad (por
ejemplo, el texto “30 mph”) puede ser superpuesto para que parezca estar por encima o ser parte de la superficie de la
carretera de la carretera con el límite de velocidad de 30 mph (48,28 km/h). Un icono que represente un tipo específico
de señal de tráfico podría ser superpuesto sobre la transmisión ininterrumpida de video para que aparezca en el lugar
en el que una señal del mundo real útilmente aparecería.

Otros tipos de señalización virtual además de las flechas de dirección 5 también pueden ser almacenados en los
dispositivos de memoria 12, 13, 14, 15. Por ejemplo, los iconos que hacen referencia a nombres de carreteras, señales
de tráfico, límites de velocidad, cámaras de velocidad, paradas de autobús, museos, números de casas o puntos de
interés podrían ser almacenados en dispositivos de memoria 12, 13, 14, 15. Cada uno de ellos también podría ser
superpuesto sobre la señal de video, con una ubicación espacial en el video mostrado que se corresponda con la
característica del mundo real a la cual la señalización virtual hace referencia. Por lo tanto, el software podría tomar
tomar los datos de mapa 2D del software de navegación que incluía los datos de ubicación de estas características del
mundo real, y aplicar una transformación geométrica que las haga estar ubicadas correctamente al superponerlas sobre
la señal de video.

Según una alternativa adicional, las técnicas de reconocimiento de patrones también pueden estar configuradas
para reconocer objetos en la carretera, como por ejemplo otro vehículo o camión. Cuando se reconoce un objeto de
este tipo, la ruta mostrada 4 puede ser mostrada como una línea punteada, como se muestra en la Figura 11. Esto
proporciona una imagen que el usuario interpretará más fácilmente.
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Cuarta ejecución

Según una cuarta ejecución, la señal de la cámara 24 y las instrucciones de navegación, como la flecha de posición
3, la ruta 4, la flecha 5, los puntos de interés (POI), las carreteras, los edificios, los datos de mapa, por ejemplo los
datos de vector, no son superpuestos, sino mostrados en la pantalla 18 de manera combinada.

Esta combinación puede lograrse dividiendo la pantalla en una primera parte y en una segunda parte, donde la
primera parte muestra la señal de cámara y la segunda parte muestra las instrucciones de navegación. Sin embargo, la
combinación también puede llevarse a cabo en el tiempo, es decir el dispositivo de navegación puede estar preparado
para mostrar de manera sucesiva la señal de cámara y la instrucción de navegación a su vez. Esto puede lograrse
mostrando la señal de cámara durante un primer período (por ejemplo, 2 segundos) y mostrando luego las instrucciones
de navegación durante un segundo período (por ejemplo, 2 segundos). Sin embargo, el dispositivo de navegación
también podría proporcionar al usuario la opción de alternar entre la señal de cámara y las instrucciones de navegación
según lo desee.

Por supuesto, es posible utilizar más de una cámara. El usuario puede contar con la opción de alternar entre la
señal de una primera cámara y la señal de una segunda cámara. El usuario también podría elegir mostrar más de una
señal de cámara en la pantalla 18 al mismo tiempo.

Según una alternativa adicional, el usuario puede realizar acercamientos y alejamientos. Al alejarse, se mostrará
una parte cada vez mayor del entorno del dispositivo de navegación 10 en la pantalla 18. Se comprenderá que el
usuario puede elegir, por ejemplo, una vista de helicóptero, como se muestra en la Figura 2, incluyendo la posición
del dispositivo de navegación 10. Una vista de este tipo proporciona una imagen del dispositivo de navegación 10 (o
vehículos) visto desde atrás. Por supuesto, una vista de este tipo no puede ser proporcionada por la cámara fijada en
el dispositivo de navegación 10 o en el vehículo. Por lo tanto, el dispositivo de navegación 10 puede proporcionar una
imagen como se muestra en la Figura 12, donde sólo parte de la imagen es la vista de cámara, rodeada por datos de
mapa e instrucciones de navegación.

Aunque arriba se han descrito realizaciones específicas de la invención, se apreciará que la invención puede ser
practicada de manera distinta a la descrita aquí. Por ejemplo, la invención puede tomar la forma de un programa
informático que contenga una o más secuencias de instrucciones automatizadas que describan un método como se
reveló arriba, o un medio de almacenamiento de datos (por ejemplo, una memoria de semiconductor, disco magné-
tico u óptico) que tenga un programa informático de este tipo allí almacenado. Toda persona experimentada en el
arte comprenderá que cualquiera de los componentes de software también puede ser formado como componente de
hardware.

Las descripciones proporcionadas arriba son sólo de carácter ilustrativo y no limitativo. Por lo tanto, resultará
evidente para cualquier persona experimentada en el arte que es posible realizar modificaciones a la invención según
lo descrito sin alejarse del alcance de las reivindicaciones establecidas a continuación.

12



5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 330 351 T3

REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de navegación, dispositivo (10), el cual está preparado para mostrar instrucciones de navegación
en una pantalla de visualización, para recibir una señal de video de una cámara (24) y para mostrar una combinación
de una imagen de cámara de la señal de video de la cámara e instrucciones de navegación en la pantalla; caracterizado
porque

(i) el dispositivo es un dispositivo de navegación portátil el cual incluye una cámara (24) integrada al disposi-
tivo y

(ii) el dispositivo está preparado para proporcionar una opción de menú que le permite a un usuario ajustar una
posición relativa de la imagen de cámara mostrada con respecto a las instrucciones de navegación.

2. El dispositivo de navegación de la Reivindicación 1, en el que se puede operar la opción de menú para cambiar
una posición de la imagen de cámara, mientras que la posición de las instrucciones de navegación permanece fija.

3. El dispositivo de navegación de la Reivindicación 1, en el que se puede operar la opción de menú para cambiar
una posición de la imagen de cámara, mientras que la posición de las instrucciones de navegación permanece fija.

4. El dispositivo de navegación de la Reivindicación 1, en el que se puede operar la opción de menú para cambiar
una posición de las instrucciones de navegación, y para cambiar una posición de la imagen de cámara.

5. El dispositivo de navegación de cualquier Reivindicación previa, donde el dispositivo de navegación evita com-
plejos procesamientos matemáticos y de datos mostrando las instrucciones de navegación en forma de flechas en
perspectiva.

6. El dispositivo de navegación de cualquier Reivindicación previa, en el que las instrucciones de navegación son
una o más para una ruta (4), o flecha (5).

7. El dispositivo de navegación de cualquier Reivindicación previa, preparado para superponer las instrucciones de
navegación (4, 5) sobre la imagen de cámara de modo tal que la posición de las instrucciones de navegación (4, 5) se
encuentren en una relación espacial predefinida con respecto a las partes correspondientes de la imagen de cámara.

8. Un dispositivo de navegación según cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el dispositivo de
navegación (10) está preparado para recibir correcciones de calibración, almacenar estas correcciones de calibración
y aplicar las correcciones de calibración al combinar las instrucciones de navegación (4, 5) y la imagen de cámara.

9. El dispositivo de navegación de la Reivindicación 8 en el cual las correcciones de calibración son utilizadas para
cancelar errores de descentrado.

10. Un dispositivo de navegación según cualquiera de las reivindicaciones precedentes en las que el usuario puede
hacer que el dispositivo de navegación (10) cambie entre (a) mostrar una combinación de una imagen de video de la
cámara (24) e instrucciones de navegación (3, 4, 5) y (b) mostrar instrucciones de navegación junto con una porción
específica de los datos de mapa.

11. Dispositivo de navegación según cualquiera de las reivindicaciones precedentes que procesa la señal de video
utilizando reconocimiento de patrones.

12. Dispositivo de navegación de la Reivindicación 11 en el cual el reconocimiento de patrón detecta características
en el mundo real.

13. Dispositivo de navegación de la Reivindicación 12 en el cual el reconocimiento de patrón detecta características
con un alto contraste visual y que están asociadas con una ruta dada.

14. Dispositivo de navegación según cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en las cuales el dispositivo de
navegación tiene una pantalla táctil.

15. Dispositivo de navegación de la Reivindicación 14 en el cual la opción de menú es seleccionada utilizando la
pantalla táctil.

16. El dispositivo de navegación de cualquiera de las reivindicaciones precedentes en las cuales la cámara propor-
ciona una imagen a través de la pantalla frontal de un vehículo.

17. El dispositivo de navegación de cualquiera de las reivindicaciones precedentes en las cuales el dispositivo
muestra flechas en perspectiva.
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