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DESCRIPCION
Ciclocomputador
Campo técnico

La invencion se refiere a ciclocomputadores. En particular, la presente invencion se refiere a la medicién de
métricas de ciclismo utilizando ciclocomputadores.

Antecedentes

Los ciclocomputadores se utilizan para monitorizar el rendimiento fisico mientras se hace ciclismo (es decir,
utilizar/montar/realizar ejercicio con una bicicleta) y, posiblemente, mientras se realizan otras actividades.
Habitualmente, con el fin de medir métricas de ciclismo se utilizan uno o mas dispositivos sensores externos
en comunicacion con el ciclocomputador. Sin embargo, dichos dispositivos pueden ser problematicos ya que
puede ser necesario que los sensores externos deban estar unidos a una bicicleta y apareados con el
ciclocomputador. Por consiguiente, pareceria que hay espacio para proporcionar soluciones de deteccion de
métricas de ciclismo que sean mas sencillas de utilizar.

El documento US2013/210583A1 muestra el preambulo de la reivindicacion 1.

Descripcion breve

Segun un aspecto, se proporciona la materia de la reivindicacion independiente. Algunas realizaciones estan
definidas en las reivindicaciones dependientes.

Los dibujos que acompafian y la descripcién a continuacion describen en mayor detalle uno o mas ejemplos
de implementaciones. Otras caracteristicas seran evidentes a partir de la descripcion y dibujos, y a partir de las
reivindicaciones.

Breve descripcion de los dibujos

A continuacion, se describiran realizaciones en mayor detalle con referencia a los dibujos adjuntos, en los que
la Figura 1 ilustra un ejemplo de un sistema al que se pueden aplicar realizaciones;

las Figuras 2A, 2B y 2C ilustran algunas realizaciones de un ciclocomputador;

las Figuras 3A, 3B y 3C ilustran algunas realizaciones relacionadas con la medicién de las métricas de posicion
al montar;

las Figuras 4A, 4B, 4C, 4D, 4F y 4G ilustran algunas realizaciones relacionadas con la medicién de métricas
de cadencia;

la Figura 5A ilustra una realizacion relacionada con la medicion de métricas de circulacion «a rueda» (drafting);
la Figura 5B ilustra una realizacion relacionada con la medicidon de métricas de «encajonado» (boxed-in);

las Figuras 6A y 6B ilustran algunas realizaciones relacionadas con la union del ciclocomputador a una bicicleta;
y

las Figuras 7, 8 y 9 ilustran algunas realizaciones.
Descripcion detallada de algunas realizaciones

Las siguientes realizaciones son de ejemplo. A pesar de que la memoria puede hacer referencia a «una» o
«alguna» realizacion(es) en diversas ubicaciones del texto, esto no necesariamente quiere decir que cada
referencia se hace para la(s) misma(s) realizacién(es), o que una caracteristica particular solo aplica a una
Unica realizacion. También se pueden combinar caracteristicas Unicas de diferentes realizaciones para
proporcionar otras realizaciones.

La Figura 1 ilustra un sistema al se pueden aplicar realizaciones. En referencia a la Figura 1, el sistema puede
ser un sistema para monitorizar actividad fisica, tal y como un entrenamiento fisico, de un usuario 100. Por
ejemplo, el sistema se puede utilizar para monitorizar la actividad fisica del usuario que esta realizando un
ejercicio de ciclismo y/o un ejercicio que involucre el ciclismo (p. €j., triatldon). Hacer ciclismo pude significar
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montar en bicicleta utilizando un bicicleta de montafia, una bicicleta o monociclo 190. La bicicleta 190 puede
tener una o mas ruedas, preferiblemente, dos ruedas.

El sistema puede comprender un ciclocomputador 110 (se puede hacer referencia al mismo como ordenador
de ciclismo y/u ordenador de bicicleta, por ejemplo) El ciclocomputador 110 puede estar configurado para ir
unido a la bicicleta 190. Por ejemplo, el ciclocomputador 110 puede estar unido a/sobre una potencia de la
bicicleta 190 (tal y como se muestra mas adelante en la Figura 6B) o en/sobre un manillar 202 de la bicicleta
(tal y como se muestra mas adelante en la Figura 6A). El ciclocomputador 110 puede, de manera alternativa,
estar unido a alguna otra parte de la bicicleta 190, tal y como el cuadro de la bicicleta 190 (p. €j., tubo superior,
tubo inferior), o el telescopio de la bicicleta 190. Sin embargo, la unién al area del manillar puede proporcionar
una buena posicién para medir métrica(s) relacionada(s) con el ciclismo y permitir que el usuario 100 interactue
con el ciclocomputador 110 (p. €j., visualizador y/o entrada de usuario). Se ha de observar ademas que el
usuario 100 puede seleccionar la posicidon de union del ciclocomputador 110 segun su preferencia.

Adicionalmente, aparte de una bicicleta de la Figura 1, el ciclocomputador 110 puede estar instalado en
cualquier vehiculo de propulsion humana, tal y como un monociclo, un triciclo, un cuatriciclo, una bicicleta
reclinada, una bicicleta estatica, maquina de remo, ergébmetro, bote y/o canoa, por nombrar algunos ejemplos.
En tales casos, el ciclocomputador 110 puede igualmente hacer referencia a un ciclocomputador o,
posiblemente, a un aparato de monitorizacion de actividad fisica portatil.

En una realizacion, el ciclocomputador 110 esta configurado para ir unido a la mufeca o cuerpo del usuario
100. Por lo tanto, la unién a la bicicleta 190 no es necesaria en todas las realizaciones.

Es posible que el sistema comprenda unidades adicionales, como un dispositivo 102 de mufeca, uno o mas
dispositivos sensores externos, dispositivo electrénico portatil (PED) 106 y/o una red 180 que comprende una
base de datos 182 para almacenar datos y un servidor 184 para procesar datos.

Por ejemplo, la red 180 puede proporcionar cuantas de usuario para cada usuario del sistema, en donde la
cuenta de usuario permite que el usuario almacene las métricas de ciclismo en una cuenta de usuario del
usuario. Por ejemplo, las métricas se pueden almacenar desde el ciclocomputador 110 a la red 180 y ver a
través del PED 106. Entonces, tal y como se indica con flechas, las diferentes entidades del sistema pueden
estar acopladas de manera comunicativa entre si para permitir que el usuario almacene, procese y emita datos
relacionados con las métricas de ciclismo utilizando los diferentes dispositivos. EIl PED 106 puede ser, por
ejemplo, un teléfono movil, teléfono inteligente, tableta o portatil.

El dispositivo 102 de mufieca y/o los dispositivos sensores externos pueden comprender uno 0 mas sensores,
tal y como un sensor de actividad cardiaca (medicidon basada en electrodos, medicion 6ptica y o medicion de
biosefales), circuitos de movimiento (p. €j., acelerémetro, giroscopio y/o circuito de posicionamiento satelital).
Estos sensores pueden proporcionar datos de medicion al ciclocomputador 110 y/o a la red 180, por ejemplo.
Por ejemplo, el ciclocomputador 110 puede emitir métrica(s) de actividad cardiaca relacionada(s) con
parametros, como variabilidad de frecuencia cardiaca (VFC), intervalo de latidos (HBI, por su sigla en inglés),
y/o ritmo cardiaco. Por otro lado, el ciclocomputador 110 puede recibir mediciones de movimiento y utilizar
dichas mediciones como se describira en mayor detalle mas adelante (p. €j., véase la Figura 7).

Se ha de observar que los ciclocomputadores, tal y como el computador 110 se utilizan para visualizar
diferentes métricas de ciclismo, tal y como cadencia, potencia, velocidad, equilibrio derecha-izquierda, actividad
cardiaca, y métricas similares. El ciclocomputador 110 puede, por lo tanto, comprender los medios necesarios
para proporcionar dichas emisiones y/o recibir los datos necesarios de algin(os) sensor(es) externo(s) para
permitir que el usuario 100 adapte su entrenamiento en consecuencia. La emisién puede o no comprender la
transmision de métricas de ciclismo a un dispositivo externo o sistema externo. El dispositivo o sistema externo
puede utilizarse ademas para procesar las métricas de ciclismo y, posiblemente, emitir las métricas de ciclismo
adicionales procesadas en respuesta a solicitud(es). Habitualmente, por ejemplo, la cadencia se mide utilizando
un sensor de cadencia que puede ser un conjunto de dos dispositivos que se montan en la bicicleta. Se puede
unir un iman a el o los pedales. Cada vez que el iman pasa por un sensor magnético (p. €j., unido al cuadro de
la bicicleta), el sensor registra la rotacion. El resultado es un sensor que funciona de manera similar a un
velocimetro. Sin embargo, se requiere mucho trabajo adicional por parte del usuario 100, ya que el sensor de
cadencia debe instalarse en la bicicleta 190 y es especifico de cada bicicleta. Ademas, los sensores externos
pueden necesitar una fuente de energia (p. €j., una bateria) que debe cambiarse regularmente, lo que provoca
trabajo adicional para el usuario. Como se observa, se pueden utilizar otros dispositivos sensores externos y
estos pueden incluir un velocimetro y/o sensor de potencia, por ejemplo.

Por lo tanto, se proporciona una solucién que permite la medicidén de cadencia utilizando un sensor integrado
en el ciclocomputador 110. Integrado en la presente memoria puede significar un sensor que es parte del
ciclocomputador 110, posiblemente recubierto al menos parcial o completamente por un cuerpo del
ciclocomputador 110. En particular, en la presente memoria se muestra el uso de sensor(es) de proximidad
para medir la cadencia. Utilizar dicho(s) sensor(es) de proximidad puede proporcionar beneficios adicionales
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que se describirdn a continuacion en mayor detalle. En general, la solucién que se presenta utiliza uno o mas
sensores de proximidad integrados para medir y emitir una o mas métricas de ciclismo. Aun en referencia a la
Figura 1, se muestran los haces 10, 20 y 30, que pueden ilustrar ejemplos de haces de medicién de proximidad.
Por ejemplo, el haz 20 puede utilizarse para medir la cadencia, el haz 30 puede utilizarse para medir la distancia
hasta la bicicleta y/o la persona delante (p. ej., medicion de circulacion «a rueda») y el haz 10 puede utilizarse
para medir la distancia hasta la parte superior del cuerpo del usuario (p. €j., medicion de la posicion al montar).

Las Figuras 2A, 2B y 2C ilustran diagramas de bloque segun algunas realizaciones. En referencia a la Figura
2A que ilustra una vista superior del ciclocomputador 110, el ciclocomputador 110 comprende un circuito 112
de procesamiento, una interfaz 114 de usuario, una unidad de unién (no se muestra en la Figura 2A) para
disponer el ciclocomputador 110 en (o dentro) de una posicion unida (p. €j., en la que el ciclocomputador esta
unido a la bicicleta 190 o alguna entidad externa que esta unida o acoplada a la bicicleta 190), y al menos un
sensor 210, 220, 230 de proximidad integrado dispuesto y dimensionado para medir, en la posicién unida, datos
de proximidad que son indicativos de una distancia hasta una parte del cuerpo, en donde el circuito 112 de
procesamiento esta configurado para obtener los datos de proximidad de al menos un sensor 210, 220, 230 de
proximidad integrado y para procesar los datos de proximidad en una métrica de ciclismo, y en donde la interfaz
114 de usuario esta configurada para emitir la una o mas métricas de ciclismo.

Ahora en referencia a la Figura 2C, la interfaz 114 de usuario puede comprender un visualizador 252 para
visualizar la una o mas métricas de ciclismo al usuario 100 (es decir, el ciclista). El visualizador 252 puede ser
una pantalla de cristal liquido, por ejemplo. El visualizador 252 puede mostrar informacion de diversas maneras.
La informacién se puede visualizar utilizando letras o niumeros, por ejemplo. Ademas, se puede utilizar un LED
(diodo emisor de luz) para ilustrar determinado tipo de informacion al ciclista. La informacion se puede expresar
mediante el color del LED o la frecuencia de parpadeo del LED. La interfaz 114 de usuario puede, de manera
adicional o alternativa, comprender un altavoz utilizado para emitir sonidos de audio para emitir la una o mas
meétricas de ciclismo. Se ha de observar ademas que la interfaz 114 de usuario puede estar configurada para
permitir la interaccion del usuario con el dispositivo, incluyendo entradas del usuario/control del usuario del
ciclocomputador 110. Por ejemplo, el visualizador 252 puede ser un visualizador tactil.

En una realizacion, la interfaz 114 de usuario comprende un circuito de comunicacién (TRX) 254. EI TRX 254
puede estar configurado para proporcionar capacidades de comunicacion al ciclocomputador 110. Por lo tanto,
los datos se pueden transmitir desde y hacia el ciclocomputador 110. Por ejemplo, los datos de sensor,
actualizacion(es) de software y/o sefial de control (p. €j., sefiales de control de entrada de usuario) se pueden
recibir de uno o mas dispositivo(s) externos, tal y como del PED 106 o de la red 180. Por ejemplo, las métricas
de ciclismo y/o medicién(es) (p. €j., datos de medicion sin procesar) pueden transmitirse a un dispositivo externo
(p. €j., PED 106 o red 180). El TRX 254 puede utilizar una o mas tecnologias, tal y como bus serial universal
(USB), una red de area local (LAN), LAN inalambrica (WLAN, se puede hacer referencia como WiFi), Bluetooth,
Bluetooth de baja energia (BLE), ANT, ANT+, comunicaciones de campo cercano (NFC), transmision de banda
de 5 kHz, y/o cualquier otro método de comunicacion por cable/inalambrica que permita transferencia de datos
unidireccional y/o bidireccional.

El circuito 112 de procesamiento puede implementarse con un procesador (p. €j., procesador de sefial digital)
proporcionado con un software adecuado embebido en un medio legible por ordenador (p. €j., véase la memoria
299 de la Figura 2C que se puede utilizar para almacenar el software o codigo de programa informatico), o con
circuito de Idgica separada, tal y como un circuito integrado especifico de la aplicacion (ASIC).

A pesar de que no se muestra en la Figura 2C, el ciclocomputador 110 puede comprender una fuente de
alimentacion, tal y como una bateria recargable para proporcionar energia de funcionamiento a entidades y/o
funciones diferentes del ciclocomputador 110.

Ahora, en referencia de nuevo a la Figura 2A, la unidad de unién no se muestra en dicha Figura. Sin embargo,
dicha unidad de unién puede ser cualquier unidad de unién permite que el ciclocomputador 110 se una de
manera que pueda desmontarse de la bicicleta 190, tal y como el manillar 202 o un area de manillar. Por
ejemplo, el sistema puede comprender un soporte de bicicleta configurado para unirse a la bicicleta 190, y
configurado para recibir el ciclocomputador 110. Por ejemplo, la unidad de unién se puede utilizar para unir el
ciclocomputador 110 al soporte de bicicleta. En otro ejemplo, la unidad de unién comprende el soporte de
bicicleta. En una realizacién, el uno o mas sensores de proximidad (p. ej., 210, 220, 230 descritos en la presente
memoria comprendido en el soporte de bicicleta y acoplados en comunicacién (de manera inaldmbrica o por
cable) con el ciclocomputador 110 (p. ej., cuando el ciclocomputador 110 esta unido al soporte de bicicleta.

En una realizacion, los unos o mas sensores de proximidad (p. ej., 210, 220, 230) descritos en la presente
memoria en uno 0 mas aparatos externos. Por lo tanto, el sistema también puede funcionar utilizando sensores
de proximidad externos que se acoplan en comunicacion (p. ej., mediante cable o de manera inalambrica) con
el ciclocomputador 110.
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Por lo tanto, cuando el ciclocomputador 110 se une a la bicicleta 190, el ciclocomputador 110 puede moverse
en la direccion 200 de movimiento/ciclismo, es decir, hacia adelante. Por lo tanto, el haz 20, si se utiliza un
sensor 210 de cadencia, se puede dirigir hacia la parte baja del cuerpo del usuario 100. Por lo tanto, el haz 30,
si se utiliza un sensor 230, se puede dirigir hacia la direccion 200 de movimiento. El haz 10 no se muestra en
la Figura 2A, pero puede dirigirse hacia la parte superior del cuerpo del usuario 100 si se utiliza un sensor 220.
Por lo tanto, la posicion unida puede estar predeterminada, es decir, determinada por la unidad de unién unida
a la bicicleta 190 y también mediante la forma en que el ciclocomputador 110 puede estar unido de manera
que pueda desmontarse a la unidad de unién. Por ejemplo, el ciclocomputador 110 puede comprender una
primera parte de la unidad de unién que puede estar acoplada con una segunda parte de la unidad de unién,
en donde la segunda parte esta configurada para estar unida a la bicicleta 190. La posicién unida
predeterminada puede significar que el ciclocomputador 110 esta siempre unido a una bicicleta mas o menos
(es decir, sustancialmente) de la misma manera. Por lo tanto, el haz o los haces 10, 20, 30 pueden estar
dirigidos de la misma manera. Sin embargo, puede ser posible, por ejemplo, dirigir o ajustar el haz o los haces
10, 20, 30 dependiendo de cdmo esta unido el ciclocomputador 110 a la bicicleta 190. Por lo tanto, la posicion
unida predeterminada no siempre es necesaria, aunque puede ser beneficiosa.

Por ejemplo, en una realizacion, el ciclocomputador 110 (p. €j., el circuito 112 de procesamiento) esta
configurado para obtener datos de posicion (p. €j., del circuito 260 de movimiento) y para determinar la posicion
unida en base a los datos de posicién. Los datos de posicion pueden comprender, por ejemplo, datos indicativos
de una inclinacién del ciclocomputador 110. En base a dicha posicion unida determinada, el ciclocomputador
110 puede ajustar uno o mas de dichos haces 10, 20, 30. Es decir, el ajuste puede permitir que los haces de
medicién se dirijan a la direcciéon necesaria. En una realizacion, el ciclocomputador 110 ajusta el haz o los
haces 10, 20, 30 en base a la medicién del sensor de proximidad correspondiente. Entonces, si, por ejemplo,
la medicion de cadencia no funcionase (p. €j., sefial muy débil o sin sefial), el haz 20 se puede ajustar (p. €j.,
dirigir a otra ubicacién determinada o aumentar la intensidad del haz (p. j., aumentar la potencia de medicion)).

En referencia a la Figura 2B, se muestra una vista lateral del ciclocomputador 110. Tal y como se muestra, el
ciclocomputador 110 puede estar unido al manillar 202, lo cual no siempre es necesario, tal y como se explicé
antes. Ahora, el haz 10 se muestra dirigido hacia arriba, esencialmente hacia la parte superior del cuerpo (p.
ej., cabeza y/o pecho) del usuario 100. No es necesario, pero es posible, colocar el sensor 220 en/sobre la
superficie superior del ciclocomputador 110. Esto puede permitir que el haz 10 se dirija hacia arriba cuando el
ciclocomputador 110 se utiliza en la posicion unida mostrada (es decir, que puede ser una posicion
predeterminada o predefinida). De manera similar, el sensor 210 de cadencia puede estar colocado en/sobre
una superficie inferior de lectura del ciclocomputador 110. De manera similar, el sensor 230 puede estar
colocado en/sobre la parte delantera del ciclocomputador 110. Sin embargo, sera evidente para el experto en
la técnica que esta opciones de colocacion diferentes son opcionales, siempre y cuando el sensor se coloque
de manera tal que pueda medir las métricas necesarias en la posicion unida. Ademas, se ha de observar que
la posicién unida puede ser diferente para diferentes usuarios si la unidad de unién permite la inclinacion del
ciclocomputador 110. Sin embargo, en algunas realizaciones, la posicidon unida puede ser fija de manera que
el ciclocomputador 110 debe estar unido a la bicicleta 190 de una manera predeterminada. Sin embargo, si la
posicion/inclinacion del ciclocomputador 110 es ajustable, el usuario 100 puede probar diferentes
posiciones/inclinaciones para conseguir la mas adecuada para medir la métrica necesaria. También puede ser
posible utilizar el mismo sensor para medir métricas diferentes en momentos diferentes (p. ej., al cambiar la
posicion/inclinacion del ciclocomputador).

Se ha de observar en este punto que no es necesario utilizar todos los sensores 210, 220, 230 de proximidad
enumerados, aunque todos ellos se pueden utilizar juntos. Por ejemplo, el ciclocomputador 110 puede
comprender solo el sensor 210 de cadencia, o solo el sensor 220, o solo el sensor 230, o cualquier combinacion
de dichos sensores.

Se procede a observar las realizaciones de las Figuras 3A, 3B y 3C que se refieren a la medicién de la posicion
al montar. Tal y como se observd, en una realizacion, el al menos un sensor de proximidad integrado
comprende un sensor 220 de proximidad (al que se hace referencia como segundo sensor de proximidad en
las Figuras) dispuesto y dimensionado para medir, en la posicidn unida, datos de proximidad que son indicativos
de una distancia hasta la parte superior del cuerpo del usuario 100 de la bicicleta 190. Ademas, el circuito 112
de procesamiento puede estar configurado para procesar los datos de proximidad en métrica de posicién al
montar. En algunos ejemplos, se puede hacer referencia a dichos datos de proximidad como primeros datos
de proximidad.

En una realizacion, la parte superior del cuerpo comprende el estdmago del usuario, el pecho del usuario y/o
la cabeza del usuario. Estos pueden ser particularmente adecuados para medir la posicion al montar. En
ocasiones, se puede hacer referencia a la posicion al montar como postura o postura al montar.

Se procede a observar la Figura 3A que ilustra las siluetas 302, 304, 306, 308 del usuario 100 que utiliza la
bicicleta 190. Las siluetas pueden ilustrar la combinacion ciclista-bicicleta desde adelante o desde atras. La
silueta 302 puede ilustrar al ciclista en una posicion alta, y las siluetas 304, 306, 308, posiciones al montar
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gradualmente mas bajas. Es decir, la silueta 308 puede representar una situacion en la que el ciclista esta en
la posicion al montar mas baja posible y/o la mas baja utilizada. A partir de la Figura 3A, se puede ver la
correlacion y/o conexiodn entre la posicion al montar y el area transversal. Es decir, la posicion al montar mas
baja, el area transversal mas baja. Por lo tanto, al reducir su posicion al montar, el usuario puede reducir la
resistencia aerodinamica o la resistencia del aire. Se ha de observar que la resistencia del aire se ve afectada
por al menos dos cosas: la superficie transversal y la velocidad.

La Figura 3B ilustra un ejemplo de velocidad de rodaje (metros por segundo o millas por hora) como una funcién
de potencia (vatios). A partir de la Figura 3B se puede deducir que la velocidad aumenta para la misma cantidad
de potencia a medida que la posicion al montar se vuelve mas baja (p. €j., posiciéon aerodinamica 6ptima contra
posicion erguida). La Figura 3B puede ilustrar un escenario de ejemplo y, por lo tanto, las aplicaciones e
indicaciones en la vida real pueden variar, mientras que la correlacion entre potencia producida y velocidad
obtenida pueden permanecer similares y dependientes de la posicion al montar.

La Figura 3C ademas muestra como cambia la distancia 312, 314, 316 a medida que el usuario se pone mas
abajo (distancia 312 > distancia 314 > distancia 316). Es decir, la distancia 312 puede estar asociada a una
posicion promedio o CORRECTA (p. €j., cadera inclinada hacia atras aproximadamente 15 grados), la distancia
314 puede estar asociada a una mejor posicion al montar (p. €j., cadera neutral o «vertical»), y la distancia 316
puede estar asociada con la mejor u 6ptima posicion al montar (p. €j., cadera inclinada hacia adelante
aproximadamente 15 grados). Las distancias 312, 314, 316 pueden hacer referencia a la distancia desde el
sensor 220 de proximidad (o0 sensores si se utiliza mas de un sensor) hasta la cabeza y/o pecho del usuario
100.

Entonces, el sensor 220 puede proporcionar la sefial de medicion de distancia al circuito 112 de procesamiento
que puede procesar la sefal y emitir la métrica de posicién al montar. La métrica de posicién al montar puede
ademas procesarse mediante el circuito 112 de procesamiento en una métrica de resistencia del aire si los
datos de velocidad también estan disponibles (p. €j., del circuito de posicion satelital u otro sensor de medicion
de velocidad). La métrica de resistencia del aire se puede emitir mediante la interfaz 114 de usuario, por
ejemplo. La métrica de posicion al montar puede comprender, por ejemplo, una indicaciéon de la distancia (p.
ej., milimetro, centimetro, metro), indicacién visual y/o indicacién de texto acerca de la posicion al montar. Es
decir, se puede indicar que la posicion al montar es buena, promedio, mala u éptima por nombrar algunos
ejemplos. Por otro lado, un color puede indicar una buena posicion, otro una mala posicion y otro una posicién
Optima. Para una posicién buena, mala y 6ptima, el ciclocomputador 110 puede utilizar uno o mas umbrales
predeterminados para dicha distancia entre la parte superior del cuerpo y el sensor 220. Por ejemplo, la métrica
de posicion al montar puede indicar si la distancia excede o no un determinado umbral, indicando asi si la
posicion al montar es buena o mala, por ejemplo. La posicién al montar mala (se puede hacer referencia a ella
como posicidn al montar ineficaz o menos eficaz) puede hacer referencia a, por ejemplo, posiciéon al montar
erguida y de manos en el manillar superior; la posicion al montar buena (se puede hacer referencia a ella como
posicion al montar eficaz o mas eficaz) puede hacer referencia a las posiciones de agarre en rampa y en caida;
y 6ptima puede hacer referencia a la posicion aerodinamica tipica y la posicién aerodinamica 6ptima (véase la
Figura 3B). Sin embargo, estos pueden ser vistos como ejemplos y la implementacién puede variar.

En una realizacion, se hace referencia al sensor 220 como sensor 220 de posicién al montar que mide la
posicion al montar del usuario. Como se mencion6 anteriormente, la distancia desde la parte superior del cuerpo
a dicho sensor puede estar asociada y/o correlacionada con la posicion al montar del usuario (y, por lo tanto,
afecta al menos a la resistencia del aire).

Las Figuras 4A, 4B, 4C, 4D, 4E, 4F y 4G ilustran realizaciones relacionadas con la medicién de cadencia
utilizando sensor(es) de proximidad. En una realizaciéon, al menos un sensor de proximidad integrado
comprende un sensor 210 de cadencia dispuesto y dimensionado para medir, en la posicion unida, datos de
cadencia que son indicativos de una distancia hasta al menos una pierna del usuario de la bicicleta 190, en
donde el circuito 112 de procesamiento esta configurado para procesar los datos de cadencia en una métrica
de cadencia, la cual puede emitirse a la interfaz 114 de usuario.

Entonces, ademas de o de manera alternativa a la medicion de métricas de posicion al montar, el
ciclocomputador 110 puede medir la cadencia del usuario utilizando al menos el sensor 210 de cadencia. En
referencia a las Figuras 4A y 4B, se ilustra un ciclo de movimiento de la pierna del usuario en tres fases. Un
ciclo de movimiento puede ser igual a que el pedal de una vuelta completa, en donde la cadencia puede ser
igual a ciclos de movimiento por minuto. La cadencia 6ptima puede ser de aproximadamente 90 vueltas por
minuto, y por ejemplo, el ciclocomputador 110 puede emitir, a través de la interfaz 114 de usuario,
instrucciones/indicaciones para que el usuario logre dicha cadencia éptima. Entonces, la distancia 402 entre el
sensor 210 de cadencia (no se muestra en la Figura 4A) y la pierna 400 del usuario puede indicar la distancia
cuando el pedal esta en la posicion superior. La distancia puede cambiar y puede ser igual a la distancia 404
una vez que la pierna del usuario esta extendida, es decir, que el pedal esta en la posicion inferior. Una vez
que la pierna del usuario esta de nuevo en la posicion superior y el pedal ha hecho el circulo completo, la
distancia puede ser igual a la distancia 406 que puede ser sustancialmente la misma que la distancia 402. Se
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ha de observar que puede haber pequefias variaciones entre cada ciclo de movimiento y entre ciclos ya que la
posicion de la pierna del usuario (p. €j., la posicion en el pedal) puede cambiar dentro del ciclo y/o entre ciclos.
La Figura 4B ilustra la distancia 410 (es decir, la distancia entre el sensor 210 y la pierna del usuario) como una
funcion de tiempo 420 durante un ciclo de movimiento. Como se observo, la distancia 404 puede ser mayor
que las distancias 402, 406. Por lo tanto, la cadencia se puede computar a partir de las mediciones ya que esta
diferencia se puede observar en cada ciclo de movimiento, por ejemplo.

La Figura 4C ilustra una realizacion de ejemplo que muestra la distancia 410 como una funcién de tiempo 420.
En la Figura 4C, la distancia se indica por aproximadamente la duracién de cuatro ciclos de movimiento. Un
ciclo de movimiento se puede indicar como ciclo 414 de movimiento. Entonces, el circuito 112 de procesamiento
puede utilizar la sefial 412 de distancia, obtenida del sensor 210, para calcular, por ejemplo, cuantos ciclos de
movimiento hay en un minuto. Por lo tanto, se puede computar la cadencia y se puede emitir la métrica de
cadencia. La métrica de cadencia puede comprender, por ejemplo, cadencia medida, cadencia diana y/o
diferencia con cadencia diana.

En una realizacion, en referencia a las Figuras 2C, 4D y 4F, el ciclocomputador 110 comprende un primer
sensor 210 de cadencia y un segundo sensor 212 de cadencia. Ambos sensores pueden ser sensores de
proximidad integrados, cada uno configurado para medir la cadencia del ciclista de manera independiente.
Entonces, el al menos un sensor de proximidad integrado comprende el primer y segundo sensores 210y 212
de cadencia dispuestos y dimensionados para medir, en la posicién unida, primeros y segundos datos de
cadencia, respectivamente, siendo los primeros datos de cadencia indicativos de una distancia hasta la primera
pierna del usuario y siendo los segundos datos de cadencia indicativos de una distancia hasta la segunda
pierna del usuario, en donde el circuito 212 de procesamiento esta configurado para obtener los primeros y
segundos datos de cadencia y para llevar a cabo un algoritmo de fusidon de sensores para obtener la métrica
de cadencia. Es decir, pueden darse situaciones en que la medicidon de cadencia utilizando un sensor no es
suficiente. En la Figura 4D se muestra un ejemplo en el que el ciclocomputador 110 esta unido al lado izquierdo
del manillar 202. Por lo tanto, la potencia 606 o cualquier otra parte de la bicicleta 190 puede bloquear uno de
los sensores 210, 212 y evitar que mida la proximidad de la pierna del usuario. En el ejemplo particular, la
potencia 606 bloquea el sensor 212 y evita que mida la proximidad a la otra pierna del usuario, es decir, la
pierna derecha (el haz 22 esta bloqueado por la potencia 606). Sin embargo, el sensor 210 puede aun asi medir
de manera valida la distancia hasta la pierna izquierda y, por lo tanto, se puede obtener la métrica de cadencia.
En la Figura 4E se muestra un ejemplo de las sefales, en el que la sefial 440 puede ser la sefial obtenida del
sensor 210y la sefial 442 obtenida del sensor 212 (es decir, indica la distancia constante, tal y como la distancia
hasta la potencia 606).

Las Figuras 4F y 4G ilustran un escenario en el que el ciclocomputador 110 esta unido al manillar 202 (p. €j.,
sustancialmente en la porcion media del manillar 202), de manera que ambos sensores 210, 212 puedan medir
la distancia hasta las piernas del usuario. Es decir, el haz 20 esta configurado hacia una pierna y el haz 22
hacia otra pierna. Por lo tanto, se pueden obtener las sefales 450, 452 (es decir, una indica la distancia hasta
la primera pierna y otra hasta la segunda pierna),en base a las cuales el circuito 112 de procesamiento puede
computar la métrica de cadencia. Se observa que las sefales de distancia son simplemente a efectos
ilustrativos y la distancia real puede variar. Dicha fusién de sensores puede proporcionar beneficios adicionales
al de que los sensores puedan estar bloqueados. Otro beneficio es que se puede computar la cadencia de un
usuario con una sola pierna. Un beneficio adicional es que la mediciéon de cadencia puede ser incluso mas
precisa, ya que no esta limitada a la sefial de una fuente. Entonces, los periodos de interrupcion (p. €j., que el
usuario bloquee uno de los sensores con el brazo al buscar la botella de bebida (p. €j., botella de agua)) y
similares pueden tener un efecto menor al determinar la métrica de cadencia.

Se procede a evaluar en detalle la realizacion que se muestra en la Figura 7. En referencia a la Figura 7 y
también a la Figura 2C, el ciclocomputador 110 puede ademas comprender un circuito 260 de movimiento
configurado para medir datos de movimiento. Si el ciclocomputador 110 no comprende dicho circuito 260 de
movimiento (o incluso si si lo comprende), los sensores externos pueden utilizarse para adquirir dichos datos
de movimiento (p. €j., dispositivo 102 de mufieca) a través de la interfaz 114 de usuario y, mas precisamente,
a través del TRX 254. Es decir, el circuito 260 de movimiento puede estar comprendido en el ciclocomputador
110 y/o en otro dispositivo, por ejemplo, utilizado por el usuario (es decir, un dispositivo ponible). Se observa
de manera explicita que el circuito 260 de movimiento no es necesario en todas las realizaciones.

El circuito 260 de movimiento puede comprender acelerdmetro(s), giroscopio(s), magnetémetro(s), circuito o
circuitos de posicionamiento satelital, altimetros y/o barémetros, por nombrar algunos ejemplos. El circuito de
posicionamiento satelital puede comprender uno o mas sistemas de posicionamiento global (GPS), sistema
global de navegacion por satélite (Glonass) o circuito Galileo. El circuito 260 de movimiento puede medir el
movimiento local del ciclocomputador 110y, por lo tanto, el movimiento local de la bicicleta 190 en la posicién
unida. ElI movimiento local puede utilizarse para determinar, por ejemplo, el movimiento izquierda-derecha de
la bicicleta 190 y/o el usuario, el cual se puede utilizar como indicacion adicional de la cadencia del usuario
100. Por lo tanto, en una realizacién, el circuito de movimiento estd configurado para medir datos de
movimiento, y el circuito 112 de procesamiento esta ademas configurado para obtener los datos de movimiento
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(es decir, del circuito 260) y los datos de cadencia (p. €j., de una o mas proximidades en base a los sensores
210, 212 de cadencia), y para llevar a cabo un algoritmo de fusiéon de sensores para obtener la métrica de
cadencia. La interfaz 114 de usuario puede ademas emitir 710 la métrica de cadencia, en donde la emision
puede comprender transmision de datos (p. €j., transmision inalambrica de la métrica a otro dispositivo),
visualizacién y/o indicacion de audio de la métrica. En la Figura 7, el movimiento izquierda-derecha del par 700
usuario-bicicleta se muestra como figuras/formas 702, 704 punteadas. De manera similar, el movimiento
izquierda-derecha del ciclocomputador 110 se indica como figuras 110A, 110B punteadas. Estas variaciones
se pueden medir utilizando el circuito 260 de movimiento y, ademas, se pueden utilizar para computar la métrica
de cadencia junto con la mediciéon basada en proximidad. Es decir, la mediciéon adicional del circuito 260 de
movimiento puede hacer que la medicion de cadencia sea incluso mas robusta en cuanto a errores de medicion
y/o mejorar la fiabilidad de la determinacion de métrica de cadencia. Tal y como se observa en las flechas
punteadas, las mediciones del sensor 212 y/o 260 no siempre son necesarias, pero pueden ser beneficiosas.

La Figura 5A ilustra una realizacion que se refiere a medir una métrica de circulacién «a rueda». En referencia
a la Figura 5A y 2C, el al menos un sensor de proximidad integrado comprende un sensor 230 de proximidad
dispuesto y dimensionada para pedir, en la posicién unida, datos de proximidad que son indicativos de una
distancia hasta otra bicicleta y/u otro usuario (p. €j., parte del cuerpo de dicho otro usuario) que estda montando
otra bicicleta, en donde el circuito 112 de procesamiento esta configurado para procesar los datos de
proximidad en una métrica de circulacién «a rueda». Se puede hacer referencia a dichos datos de proximidad
como segundos datos de proximidad, por ejemplo. Entonces, en la posicion unida, el sensor 230 de proximidad
puede estar dirigido hacia la carretera delante, es decir, hacia la direcciéon de movimiento.

Tal y como se muestra en la Figura 5A, la distancia entre la bicicleta 190 y otra bicicleta 510 puede estar
indicada con una flecha 500. La circulacién «a rueda» puede definirse como una técnica en la que dos vehiculos
u otros objetos en movimiento se alinean en un grupo cerrado, lo que reduce el efecto general de resistencia
debido a la explotacién de la estela del objeto principal. Especialmente cuando se trata de altas velocidades,
como en ciclismo, la circulacién «a rueda» puede reducir significativamente el gasto de energia promedio del
linea requerido para mantener un cierta velocidad y puede también reducir ligeramente el gasto de energia del
vehiculo u objeto lider. Entonces, por ejemplo, debido a la circulacion «a rueda» la misma cantidad de potencia
puede proporcionar una velocidad mas alta (véase p. €j., la Figura 3B) Ambas posiciones «a rueda» y al montar
tienen un efecto sobre cuanta velocidad se adquiere utilizando una determinada potencia. Se ha de observar
que en escenarios de la vida real otros aspectos, como la elevacion y friccion, pueden afectar la correlacion
potencia-velocidad.

La Figura 5B ilustra una realizacion. En referencia a la Figura 5B y 2C, el al menos un sensor de proximidad
integrado comprende sensores 230, 290 dispuestos y dimensionados, en la posicidn unida, para ser dirigidos
hacia el frente (p. €j., el sensor 230 que se puede utilizar también para determinar las métricas de circulacion
«a rueda», pero que no es necesario para esta realizacion) y a los lados de la bicicleta 190, con el circuito 112
de procesamiento configurado ademas para procesar las mediciones de los sensores en una métrica de
encajonado (se puede hacer referencia a la misma como métrica de aprisionado que indica un nivel de
aprisionamiento de la bicicleta y/o del usuario en un pelotén o nivel de capacidad de movimiento). Entonces,
dichos sensores 290 adicionales pueden comprender al menos dos sensores de proximidad: uno dirigido a un
lado (p. €j., izquierdo) y el otro dirigido al otro lado (p. ej., derecho). Dichos sensores 290 pueden medir
distancias 502, 504, en donde la distancia 502 es hasta una bicicleta/ciclista 512 y la distancia 504 es hasta
una bicicleta/ciclista 514. Como se puede observar en la Figura 5B, la bicicleta 190 (y, en consecuencia, el
usuario 100) esta encajonado ya que hay bicicletas en ambos lados y también una bicicleta 510 delante.
Entonces, no hay forma de avanzar sin frenar y perder velocidad. Por lo tanto, a partir de dichas mediciones,
el circuito 112 de procesamiento puede computar la métrica de encajonado que puede indicar si el usuario 100
y/o la bicicleta 190 esta encajonado o no. Se observa que los elementos 510, 512, 514 pueden hacer referencia
a pares de bicicleta/ciclista y/o a algunas otros objetos fisicos, tal y como coches, paredes, cercos, que puedan
bloquear el paso de la bicicleta 190.

En una realizacion, el sistema ademas comprende un sensor de proximidad dirigido hacia atras (es decir, por
detras) de la bicicleta 190. Por lo tanto, se puede medir si hay otra bicicleta u objeto detras de la bicicleta 190.
Por ejemplo, dicho sensor de proximidad puede ser un sensor separado que transmite mediciones al
ciclocomputador 110 de manera inalambrica o por cable. Por lo tanto, el circuito 112 de procesamiento puede
utilizar la medicién adicional para determinar la métrica de encajonado. Dicho sensor adicional debe estar unido
de manera que pueda medir el entorno detras del usuario 100 (p. €j., unido al sillin o poste de asiento).

Ademas se ha de observar que la determinacion de la métrica de encajonado puede estar basada en uno o
mas umbrales de distancia establecidos por el sistema y/o por el usuario 100. Entonces, por ejemplo, las
distancias 502, 504, 500 pueden necesitar ser iguales o menores que determinado umbral con el fin de
determinar que el usuario 100 esta encajonado. Si son mayores que determinado(s) umbral(es), puede que se
determine que el usuario 100 no esta encajonado. Los umbrales laterales pueden ser distintos a los umbrales
frontales, por ejemplo.
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Las Figuras 6A y 6B ilustran algunas realizaciones de ejemplo de la unién del ciclocomputador 110 a la bicicleta
190. En referencia a las Figuras 6A y 6B, el ciclocomputador 110 puede comprender una unidad 604 de union
(se puede hacer referencia a la misma como unidad de unién, soporte de bicicleta o unidad de fijacion) que
permita la uniéon desmontable del ciclocomputador 110 de la bicicleta 190. Por ejemplo, la unidad 604 de union
puede estar unida al manillar 202 como en la Figura 6A o a la potencia 606 como en la Figura 6B. Ademas, el
ciclocomputador 110 puede estar unido a la unidad 604 de unioén vy, por lo tanto, al manillar 202 o a la potencia
606. El manillar 202 puede comprender la potencia 606 en algunas realizaciones. Sin embargo, como se
observé anteriormente, estas opciones de unién deben verse como ejemplos y no necesariamente limitaciones,
ya que el ciclocomputador 110 puede estar unido a alguna otra parte de la bicicleta 190, por ejemplo. Pero,
como se observo, segun una realizacion de ejemplo, en la posicion unida, el ciclocomputador 110 esta unido
al manillar 202 de la bicicleta 190. El manillar 202 puede tener cualquier forma. Es decir, no necesita tener la
forma que se muestra en las Figuras 6A y 6B (a pesar de que esta puede ser beneficiosa), sino que los
manillares 202 rectos, por ejemplo, también son adecuados. Por ejemplo, la unidad 604 de uniéon puede
comprender componentes, tal y como tira(s) flexible(s), que permiten que el ciclocomputador 110 pueda estar
unido al manillar 202.

En referencia de nuevo a la Figura 2C, segun una realizacion, el ciclocomputador 110 puede ademas
comprender una unidad 270 de activacion configurada para activar el al menos un sensor de proximidad
integrado (p. €j., 210, 212, 220, 230, 290) en respuesta a la deteccion de movimiento que excede un umbral de
activacion. Por ejemplo, el umbral de activaciéon puede ser igual a detectar que la bicicleta 190 empieza a
moverse. Adicionalmente, puede ser necesario que el movimiento dure, en algunas realizaciones, al menos un
determinado tiempo antes de que se lleve a cabo la activacion.

Segun una realizacién de ejemplo, la unidad 270 de activacion ademas esta configurada para desactivar el al
menos un sensor de proximidad integrado (p. €j., 210, 212, 220, 230, 290) en respuesta a la deteccién de
movimiento que excede un umbral de desactivacioén. Por ejemplo, el umbral de desactivacién puede ser igual
a la detencién total de la bicicleta 190. Adicionalmente, puede ser necesario que la detencién dure, en algunas
realizaciones, al menos un determinado tiempo antes de que se lleve a cabo la desactivacion.

La unidad 270 de desactivacion puede obtener datos de movimiento, por ejemplo, del circuito 260 de
movimiento en base a los cuales se puede llevar a cabo la (des)activacion. Tal y como se observé antes, los
datos de movimiento pueden comprender datos de el o los sensor(es) de velocidad, sensor(es) de aceleracion,
giroscopio(s), y o circuitos de posicion satelital. Entonces, el o los sensor(es) de proximidad pueden activarse
cuando la bicicleta empieza a moverse y pueden desactivarse cuando la bicicleta 190 se detiene, por ejemplo.
La deteccion puede estar basada en datos de movimiento en base a los cuales se calcula la velocidad y/o
aceleracion. En base a la velocidad y/o aceleracion, la unidad 270 de activacion puede determinar si la bicicleta
190 se esta moviendo o no. Por lo tanto, se puede llevar a cabo la activacion o desactivacion. La Figura 8 ilustra
una realizacién que muestra el proceso de (des)activacion: en el bloque 810 la unidad 270 de activacion puede
obtener datos de movimiento; en el bloque 820 la unidad 270 de activacion puede determinar, en base a los
datos de movimiento, si la bicicleta se mueve o no; si la bicicleta se mueve, el o los sensor(es) de proximidad
se puede(n) activar (bloque 834); si no, el o los sensor(es) de proximidad se puede(n) desactivar (bloque 832).
Se observa que puede no ser necesaria la activacion y/o desactivacion de sensor(es) de proximidad que ya
esta(n) activado(s) y/o desactivado(s), respectivamente.

Se describira entonces en mayor detalle qué tipos de sensores de proximidad (es decir, sensores 210, 212,
220, 230, 290) se pueden utilizar para obtener los beneficios de la solucion propuesta. Se observa que, en
general, se puede utilizar cualquier tipo de medicion de proximidad. Algunos ejemplos de técnicas de medicion
de proximidad pueden comprender mediciones de proximidad en base a luz, medicion de proximidad en base
a sonido, y/o medicién de proximidad en base a radiofrecuencia (RF).

La medicion de proximidad o deteccion en base a luz puede utilizar, por ejemplo, luz visible, ultravioleta (UV),
infrarroja (IR) y/o laser. Por ejemplo, se puede utilizar el sistema LiDAR (LiDAR) que puede utilizar IR (p. €j., IR
cercano), luz visible y/o radiacion UV. La deteccién en base a luz puede comprender utilizar uno o mas sensores
de matriz, tal y como una camara. Por lo tanto, las mediciones de proximidad pueden estar, en algunas
realizaciones, basadas en mediciones de camaras, es decir, el sensor de proximidad puede comprender una
camara o camaras (p. €j., vista en estéreo). Por ejemplo, en tal caso el circuito 112 de procesamiento puede
estar configurado para llevar a cabo procesamiento de imagenes para determinar distancia y/o proximidad de
un objeto medido.

La medicion de proximidad o deteccidn en base a sonido puede utilizar, por ejemplo, ultrasonido. Por ejemplo,
la deteccion en base a sonido puede comprender transmitir sefial de sonido (es decir, haz), por el sensor, hacia
la entidad medida (p. €j., pierna, parte del cuerpo superior, ciclista de delante) y medir el sonido que rebota. Al
saber lo rapido que viajan las sefiales de sonido, la distancia se puede computar tal y como es sabido en la
técnica de medicion de proximidad. Por ejemplo, la distancia hasta la pierna del usuario puede cambiar y, por
lo tanto, la cadencia puede determinarse utilizando la medicion de sonido.
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La medicion de proximidad o deteccion en base a RF puede utilizar, por ejemplo, mediciones por impedancia,
por ejemplo. Es decir, el sensor de proximidad puede detectar cambios de impedancia en su entorno, que se
puede utilizar para detectar proximidad y/o cambios de proximidad. Por ejemplo, se puede detectar la cadencia
en base a mediciones por impedancia ya que la(s) pierna(s) 100 del usuario (es decir, cuando se mueven)
puede(n) cambiar la impedancia medida de manera periédica, donde un periodo puede equivaler a un ciclo de
movimiento. Para la medicién por impedancia, el sensor puede comprender una o mas antenas y/o puede
utilizar una o mas antenas del ciclocomputador 110.

Por ejemplo, la cadencia se puede medir utilizando las mediciones por sonido, luz y/o RF. Por ejemplo,
utilizando mediciones basadas en luz, se emite/transmite luz, y se mide la luz reflejada. La intensidad de la luz
medida puede cambiar y, a partir de dicho cambio, por ejemplo, se puede medir la cadencia. Se observa que
la medicion de cadencia puede ser relativa y puede no ser necesario determinar exactamente la distancia hasta
la diana. Para determinar la cadencia puede ser suficiente que el cambio periédico se observe de la sefial. La
medicién RF puede ser similar a la deteccién en base a luz, es decir, se pueden observar cambios de
impedancia.

En cuanto a las métricas de posicion al montar, circulacion «a rueda» y/o de encajonado, la mediciéon puede
estar basada en cualquiera de una o de una pluralidad de las tecnologias descritas. Por ejemplo, puede ser
beneficioso utilizar mediciones en base a luz y/o sonido a medida que aumenta la distancia. Incluso puede ser
posible utilizar diferentes tecnologias de medicion para obtener métricas diferentes. Por lo tanto, por ejemplo,
se pueden evitar interferencias entre mediciones. Por lo tanto, por ejemplo, la medicion de cadencia puede
utilizar una de dichas opciones de medicion (p. €j., luz, sonido o RF) y la posicién al montar otra de dichas
opciones.

En una realizacion de ejemplo, el sensor 210 y/o 212 de cadencia utiliza mediciones en base a luz, tal y como
medicion de IR, y el sensor 220 utiliza mediciones en base a sonido. En otra realizacion, dichas tecnologias se
revierten entre los sensores 210 y/o 212 y 220.

Se observa ademas que un sensor (p. €j., 210, 212, 220, 230, y sensores 290) puede utilizar mas de una
técnica de medicién en algunas realizaciones. Es decir, el sensor 210 de cadencia, por ejemplo, puede utilizar
potencialmente tanto la deteccidn en base a sonido como a luz. Esto puede hacer que la medicion sea incluso
mas robusta. Entonces, por ejemplo, la cadencia se puede medir utilizando de uno a varios sensores, cada uno
utilizando una o varias técnicas de deteccion.

La Figura 9 ilustra incluso otra realizacion. En referencia a la Figura 9, el circuito 212 de procesamiento ademas
esta configurado para obtener datos de ruta (es decir, indicar una ruta 910) y asociar la una 0 mas métricas de
ciclismo con los datos de ruta, en donde la interfaz 114 de usuario esta configurada para emitir la una o mas
métricas de ciclismo asociadas y los datos de ruta. Por ejemplo, la emision se puede llevar a cabo mediante
un visualizador en una vista 900 de mapa. Por ejemplo, la emision puede realizarse simultaneamente de
manera que la(s) métrica(s) de ciclismo se muestren en/a lo largo de la ruta, por ejemplo, en una vista de mapa.
Entonces, por ejemplo, la vista 900 de mapa puede comprender la ruta 910 e indicar diferente(es) métrica(s)
en/a lo largo de la ruta 910. Los datos de ruta se pueden obtener utilizando, por ejemplo, el circuito 260 de
movimiento y, mas precisamente, un circuito de posicién satelital.

Por ejemplo, la vista 900 de mapa puede comprender un mapa que indica diferentes objetos de mapa, tal y
como edificios 904, plantas/arboles 908 y/o masas de agua 906 (p. e€j., laguna, lago, rio, etc.). En una
realizacién, el mapa es un mapa satelital. En una realizacion, el mapa comprende una vista 2D. En una
realizacién, el mapa comprende una vista 3D (es decir, vista tridimensional).

En la Figura 9, se muestran algunos ejemplos de asociacién de métricas con la ruta. Por ejemplo, los bloques
912, 914, 916 pueden indicar diferentes posiciones al montar. Por ejemplo, uno de dichos elementos puede
indicar una posicion aerodinamica (es decir, buena posicién al montar), uno puede indicar posiciéon al montar
CORRECTA (p. €j., medio erguida/medio sentada) y uno puede indicar una posiciéon al montar mala (p. €j.,
erguida) Por ejemplo, la posicion aerodinamica puede estar indicada con color rojo, la posiciéon al montar
CORRECTA con color amarillo y la posicion al montar mala con color azul. Se pueden utilizar, adicional o
alternativamente, diferentes colores a los descritos. Entonces, en general diferentes métricas y variaciones
dentro de una métrica se pueden indicar con determinado color en la ruta, por ejemplo. Por lo tanto, la
expresion/indicacién no esta necesariamente limitada a la posicion al montar y, por lo tanto, puede comprender
cualquiera de las métricas descritas (es decir, métricas de posicion al montar, de circulacién «a rueda», de
encajonado y/o de cadencia).

Segun una realizacion, la interfaz 114 de usuario esta configurada para controlar el tamafio de elementos de
interfaz de usuario (p. €j., elementos en visualizacién) y/o emitir sonido en base a mediciones de proximidad
y/o velocidad medida (p. €j., la velocidad se puede medir utilizando el circuito 260 de movimiento). Por ejemplo,
los elementos de interfaz de usuario y/o la emision de sonido puede indicar la una o mas métricas de ciclismo.
Entonces, por ejemplo, en la posicidn al montar erguida, los elementos de interfaz de usuario pueden ser mas
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extensos y/o la emisién de sonido mas fuerte que en la posicion aerodinamica. Entonces, en general, el
volumen de emisién de sonido puede aumentar a medida que aumenta la distancia. Otro ejemplo es que el(los)
elemento(s) de interfaz de usuario aumente(n) de tamafio a medida que la distancia medida aumenta, y
viceversa. Por ejemplo, la distancia se puede medir utilizando el sensor 220 que mide la distancia hasta la parte
superior del cuerpo del usuario. Por lo tanto, el control de los elementos de interfaz y/o del sonido emitido puede
estar basado en la medicién de la posicion al montar. Dicho control puede ser beneficioso si el usuario esta
cerca del ciclocomputador 110, se puede emitir mas informacién al usuario utilizando elementos de interfaz de
usuario mas pequefos. Por otro lado, si el usuario se aleja del ciclocomputador 110, puede ser necesario
aumentar el tamafo de los elementos para permitir que el usuario 100 monitorice dicha(s) métrica(s) de
ciclismo. Una légica similar aplica para el sonido, pero con el audio seria bueno que el sonido emitido no dafe
los oidos del usuario 100, por ejemplo. Por lo tanto, el volumen del sonido se puede aumentar como respuesta
a que el usuario se aleja del ciclocomputador 110 y disminuir como respuesta a que el usuario se acerca. Tal
y como se observo anteriormente, por ejemplo, la distancia puede ser la distancia hasta la parte superior del
cuerpo del usuario, tal y como la cabeza, que puede ser la diana mas adecuada para dicha medicion, ya que
comprende tanto los ojos como los oidos. Sin embargo, también es posible medir hasta el pecho.

La emisién por parte de la interfaz 114 de usuario se puede referir a una pluralidad de cosas diferentes. Por
ejemplo, puede comprender emitir métricas de ciclismo, tal y como métrica de cadencia, métrica de encajonado,
meétrica de circulacién «a rueda», y/o métrica de posicion al montar. La emisién se puede llevar a cabo mediante
el visualizador 252, mediante la emisién de sonido, mediante emisién haptica y/o mediante transferencia
inalambrica de datos a una entidad externa, por nombrar algunos ejemplos. Por ejemplo, la emision puede
comprender transmitir la(s) métrica(s) directamente al PED 106 o a la red 180 a la que la(s) métrica(s) puede(n)
estar asociada(s) con una cuenta de usuario del usuario 100 y ser vistas mas tarde, por ejemplo, utilizando el
PED 106. Por ejemplo, al PED 106 lo puede utilizar un entrenador del usuario 100. Por ejemplo, el PED 106
puede obtener métricas de ciclismo de una pluralidad de usuarios y monitorizar las métricas en el PED 106.
Esto puede optimizar el entrenamiento de los usuarios. La interfaz 114 de usuario puede estar configurada, en
algunas realizaciones, para emitir texto, nimeros y/o graficos. Por ejemplo, las métricas de ciclismo pueden
ingresarse como texto, numeros y/o graficos.

En una realizacion, el ciclocomputador 110 comprende y/o es una unidad de mufieca, tal y como un dispositivo
102 de mufieca. En una realizacion, el ciclocomputador 110 comprende y/o es un teléfono inteligente, teléfono
movil, celular o tableta. Por ejemplo, la unidad de mufieca puede comprender sensores de proximidad para
medir dichas métricas de ciclismo. La unidad de mufeca puede estar unida a la muieca del usuario o a la
bicicleta 190.

Se hace referencia a datos de proximidad que, en algunas realizaciones, se puede referir a datos de distancia.
En otras realizaciones, la distancia hasta una parte del cuerpo o a otra bicicleta puede referirse a la proximidad
con dicha parte del cuerpo o dicha otra bicicleta.

Tal y como se usa en esta solicitud, el término «circuito» se refiere a todo lo siguiente: (A) implementaciones
de circuito solo de hardware, tal y como implementaciones solo en circuito analégico y/o digital, y (b)
combinaciones de circuitos y software (y/o firmware), tal y como (segun sea aplicable): (i) una combinacién de
procesador(es) o (ii) porciones de procesador(es)/software que incluyen procesador(es) de sefial digital,
software, y memoria(s) que trabajan juntos para hacer que un aparato realice diversas funciones, y (c) circuitos,
tal y como microprocesador(es) o una porcion de microprocesador(es), que requiere(n) software o firmware
para su funcionamiento, incluso si el software o firmware no esta presente fisicamente. Esta definicion de
«circuito» aplica a todos los usos de este término en esta solicitud. Como ejemplo adicional, tal y como se
utiliza en esta solicitud, el término «circuito» también cubre una implementacion de simplemente un procesador
(o multiples procesadores) o una porcion de procesador y su (o sus) software y/o firmware que lo acompania.

En una realizacion, al menos alguno de los procesos descritos en conexion con las Figuras se puede llevar a
cabo mediante un aparato que comprende medios correspondientes para llevar a cabo al menos algunos de
los procesos descritos. Algunos medios de ejemplo para llevar a cabo los procesos pueden incluir al menos
uno de los siguientes: detector, procesador (incluyendo procesadores de doble nucleo y multinicleo),
procesador de sefial digital, controlador, receptor, transmisor, codificador, descodificador, memoria, RAM,
ROM, software, firmware, visualizador, interfaz de usuario, circuito de visualizacion, circuito de interfaz de
usuario, software de interfaz de usuario, software de visualizacién, circuito, antena, circuito de antena, y
circuitos. En una realizacion, el al menos un procesador, la memoria y el cddigo de programa informatico forman
medios de procesamiento o comprenden uno o mas porciones de cddigo de programa informatico para llevar
a cabo una o mas operaciones segun cualquiera de las realizaciones de la Figuras u operaciones de las
mismas.

Segun incluso otra realizacion, el aparato que lleva a cabo las realizaciones comprende un circuito que incluye
al menos un procesador y al menos una memoria que incluye un cédigo de programa informatico. Cuando se
activa, el circuito hace que el aparato realice al menos alguna de las funcionalidades segun cualquiera de las
realizaciones de las Figuras u operaciones de las mismas.
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Las técnicas y métodos descritos en la presente memoria se pueden implementar por medios diversos. Por
ejemplo, estas técnicas se pueden implementar en hardware (uno o mas dispositivos), firmware (uno o mas
dispositivos), software (uno o mas modulos) o combinaciones de los mismos. Para una implementacion de
hardware, el o los aparatos de realizaciones se pueden implementar dentro de uno o mas circuitos integrados
para aplicaciones especificas (ASIC), dispositivos de procesamiento de sefial digital (DSPD), dispositivos de
l6gica programable (PLD), disposiciones de puertos programables de campo (FPGA), procesadores,
controladores, microcontroladores, microprocesadores, otras unidades electronicas disefiadas para llevar a
cabo las funciones descritas en la presente memoria, 0 una combinacién de las mismas. En el caso de firmware
o software, la implementacion se puede llevar a cabo a través de médulos de al menos un conjunto de chip (p.
ej., procedimientos, funciones, entre otros) que lleven a cabo las funciones descritas en la presente memoria.
Los codigos de software pueden estar almacenados en una unidad de memoria y ser ejecutados por
procesadores. La unidad de memoria se puede implementar dentro del procesador o de manera externa al
procesador. En el ultimo caso, puede estar acoplada de manera comunicativa al procesador a través de
diversos medios, tal y como se conoce en la técnica. Ademas, los componentes de los sistemas descritos en
la presente memoria pueden redisponerse y/o complementarse con componentes adicionales con el fin de
facilitar los logros de los diversos aspectos, etc., descritos con referencia a los mismos, y no estan limitados a
las configuraciones precisas descritas en las figuras mostradas, tal y como apreciara un experto en la técnica.

Las realizaciones descritas también se pueden llevar a cabo en forma de proceso informatico definido por un
programa informatico o porciones del mismo. Las realizaciones de los métodos descritos en conexién con las
Figuras se pueden llevar a cabo al ejecutar al menos una porcién de un programa informatico que comprende
instrucciones correspondientes. El programa informatico puede tener forma de codigo fuente, forma de codigo
objeto, o en alguna forma intermedia, y se puede almacenar en algun tipo de portadora, que puede ser cualquier
entidad o dispositivo capaz de portar el programa. Por ejemplo, el programa informatico puede estar
almacenado en un medio de distribucién de programa informatico legible por un ordenador o un procesador. El
medio de programa informatico puede ser, por ejemplo, pero no limitado a, un medio de registro, memoria de
ordenador, memoria de solo lectura, sefal de portadora eléctrica, sefial de telecomunicaciones y paquete de
distribucion de software, por ejemplo. El medio de programa informatico puede ser un medio no transitorio, por
ejemplo. La codificaciéon de software para llevar a cabo las realizaciones tal y como se muestran y describen
esta dentro del alcance de una persona con conocimiento ordinario de la técnica. En una realizacion, un medio
legible por ordenador comprende dicho programa informatico.

A pesar de que se ha descrito la invencion con referencia a un ejemplo segun los dibujos que la acompafian,
esta claro que la invencién no esta restringida a ellos, sino que se pueden modificar de diversas maneras dentro
del alcance de las reivindicaciones adjuntas. Por lo tanto, todas los términos y expresiones deben interpretarse
de manera amplia y con ellos se pretende ilustrar, y no restringir, la realizacion. Para un experto en la técnica
sera evidente que, a medida que la tecnologia avanza, el concepto inventivo se puede implementar de diversas
maneras. Ademas, para un experto en la técnica estara claro que las realizaciones descritas pueden, pero no
deben, estar combinadas con otras realizaciones de diversas maneras.

12



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 863 405 T3

REIVINDICACIONES

1. Un ciclocomputador (110) para monitorizar el rendimiento de un usuario (100) de una bicicleta (190), que
comprende:

un circuito (112) de procesamiento;
una interfaz (114) de usuario, y
una unidad de unién para disponer el ciclocomputador (110) en una posicion unida;

caracterizado por que el ciclocomputador (110) también comprende un sensor (210) de cadencia de proximidad
integrado dispuesto y dimensionado para medir, en la posicion unida, datos de cadencia de proximidad que
son indicativos de una distancia hasta al menos una pierna del usuario (100) de la bicicleta (190), el circuito
(112) de procesamiento esta configurado para obtener los datos de cadencia de proximidad del sensor (210)
de cadencia de proximidad integrado y para procesar los datos de cadencia de proximidad en una métrica de
cadencia, y la interfaz (114) de usuario esta configurada para emitir la métrica de cadencia.

2. El ciclocomputador de la reivindicaciéon 1, que ademas comprende un segundo sensor (220) de proximidad
integrado dispuesto y dimensionado para medir, en la posicién unida, siendo los primeros datos de proximidad
indicativos de una distancia hasta una parte superior del cuerpo del usuario (100) de la bicicleta (190), y el
circuito (112) de procesamiento esta configurado para procesar el primer dato de proximidad en una métrica
de posicion al montar.

3. El ciclocomputador de la reivindicacion 2, en donde la parte superior del cuerpo del usuario (100) comprende
al menos uno del estomago, pecho, cabeza.

4. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, en donde el sensor (210) de cadencia de
proximidad integrado esta dispuesto y dimensionado para medir, en la posicién unida, primeros datos de
cadencia de proximidad, siendo los primeros datos de cadencia de proximidad indicativos de una distancia
hasta una primera pierna del usuario (100), el ciclocomputador (110) comprende un segundo sensor (212) de
cadencia de proximidad integrado dispuesto y dimensionado para medir, en la posicién unida, segundos datos
de cadencia de proximidad, siendo los segundos datos de cadencia de proximidad indicativos de una distancia
hasta una segunda pierna del usuario (100), el circuito (112) de procesamiento esta configurado para obtener
los primeros datos de cadencia de proximidad y los segundos datos de cadencia de proximidad, y para llevar
a cabo un algoritmo de fusion de sensores para obtener la métrica de cadencia.

5. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, que ademas comprende un circuito (260) de
movimiento configurado para medir datos de movimiento, y el circuito (112) de procesamiento esta configurado
para obtener los datos de movimiento y los datos de cadencia, y para llevar a cabo un algoritmo de fusion de
sensores para obtener la métrica de cadencia.

6. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, que ademas comprende un tercer sensor (230)
de proximidad integrado dispuesto y dimensionado para medir, en la posicién unida, segundos datos de
proximidad que son indicativos de una distancia hasta otra bicicleta y/u otro usuario que monta otra bicicleta,
en donde el circuito (112) de procesamiento esta configurado para procesar los segundos datos de proximidad
en una meétrica de circulacion «a rueda».

7. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, en donde el sensor (210) de cadencia de
proximidad integrado y/o el segundo sensor (220) de proximidad integrado y/o el tercer sensor (230) de
proximidad integrado utiliza la deteccién en base a la luz.

8. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, en donde el sensor (210) de cadencia de
proximidad integrado y/o el segundo sensor (220) de proximidad integrado y/o el tercer sensor (230) de
proximidad integrado utiliza la deteccidn en base al sonido.

9. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, en donde el sensor (210) de cadencia de
proximidad integrado y/o el segundo sensor (220) de proximidad integrado y/o el tercer sensor (230) de
proximidad integrado utiliza la deteccién por impedancia.

10. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, en donde en la posicién unida el
ciclocomputador (110) esta unido al manillar (202) de la bicicleta (190).

11. El ciclocomputador de cualquier reivindicacidon precedente, que ademas comprende una unidad (270) de
activacion configurada para activar al menos uno del sensor (210) de cadencia de proximidad integrado, el
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segundo sensor (220) de proximidad integrado, y el tercer sensor (230) de proximidad integrado como
respuesta a detectar movimiento que supera un umbral de activacion.

12. El ciclocomputador de la reivindicacion 11, en donde la unidad (270) de activacién esta configurada para
desactivar al menos uno del sensor (210) de cadencia de proximidad integrado, el segundo sensor (220) de
proximidad integrado, y el tercer sensor (230) de proximidad integrado como respuesta a detectar movimiento
que supera un umbral de desactivacion.

13. El ciclocomputador de cualquier reivindicacion precedente, que ademas comprende uno o0 mas sensores
(230, 290) de proximidad integrados dispuestos y dimensionados, en la posicién unida, para ser dirigidos al
frente y lados de la bicicleta (190), y el circuito (112) de procesamiento esta configurado para procesar las
mediciones del uno o mas sensores (230-290) de proximidad integrados adicionales en una métrica de
encajonado.

14. El ciclocomputador de cualquier reivindicacidon precedente, en donde el circuito (112) de procesamiento
esta configurado para obtener datos de ruta y asociar la una o mas métricas de ciclismo con los datos de ruta,
y la interfaz (114) de usuario esta configurada para emitir la una o mas métricas de ciclismo asociadas y los
datos de ruta.
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