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PATENTES Y MARCAS

ESPAÑA
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k57 Resumen:
Sistema para la Localización, Seguimiento y Control
de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS, capaz de cono-
cer la posición de los veh́ıculos o de una persona y
representarla sobre un mapa, pudiendo comunicarse
con cada uno de ellos de forma automática. Está for-
mado por el GLS(2) y el Sistema de Control(3). El
GLS cuenta con un GPS que sintoniza automática-
mente con los satélites que tiene a la vista. Dispone
de un procesador (microcontrolador o microprocesa-
dor) para recoger los datos del GPS, establecer una
comunicación v́ıa GSM, Trunking, serie, etc. entre
el veh́ıculo y una o varias Centrales, grabar rutas,
comparar la ruta actual con una modelo, controlar
parámetros, etc. El Sistema de Control o Estación
Central está formada en base a un ordenador, el cual
se conecta a un sistema de comunicación v́ıa GSM,
Trunking, serie, etc. y que gestiona todo el control
de la flota de veh́ıculos.
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DESCRIPCION

Sistema para la Localización, Seguimiento y
Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS.

La presente invención (ver figura 1) consiste
en un Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS. El
Sistema permite establecer una comunicación v́ıa
Radio, Trunking, GSn Satélites, etc. entre una o
varias Estaciones Centrales (3) y el veh́ıculo (1),
grabar rutas, comparar la ruta actual con una
ruta modelo y controlar un número determinado
de parámetros como niveles, temperaturas, velo-
cidades, etc.. Los veh́ıculos pueden ser móviles
terrestres, maŕıtimos o aéreos.

Estudios realizados por la ISATA (the Inter-
national Symposium on Automotive Technology
and Automation) en Florencia, Italia, en 1991 de-
mostraron que, tan solo en Estados Unidos, se
pod́ıan contabilizar 2000 millones de horas perdi-
das al año debido a la congestión del tráfico y a
un uso no óptimo de la red vial e infraestructuras
asociadas. Estos retrasos traducidos a cantida-
des monetarias suponen unas pérdidas de 30000
millones de dólares por año. Este Sistema, por
tanto, constituye la principal respuesta a este pro-
blema, además de permitir aumentar el control de
las flotas de veh́ıculos.

La principal ventaja de este Sistema es la in-
tegración de múltiples tecnoloǵıas:

- Telecomunicaciones. Establecen una comu-
nicación entre el veh́ıculo o conductor y
el administrador de flotas. Permite la in-
tegración de múltiples sistemas de comu-
nicación (GSM, TRUNKING, etc.), elegir
de forma automática el operador más ade-
cuado (en el caso de comunicación GSM),
etc.

- Cartograf́ıa. Mapas digitales que definen la
posición del veh́ıculo en el mundo real.

- Navegación. Localización y seguimientos de
veh́ıculos, incluyendo la grabación y gestión
de rutas.

- Bases de datos complementarios a la car-
tograf́ıa para disponer de la máxima infor-
mación en cualquier situación.

- Loǵıstica. Control desde la Central de todas
las operaciones y de todos los veh́ıculos.

- Equipo. Situado a bordo de los veh́ıculos.
Dispone de los dispositivos para: la deter-
minación de las coordenadas (latitud, lon-
gitud, altura, velocidad, etc.) del veh́ıculo
dentro de un entorno gráfico digital, alma-
cenar rutas, control de alarmas, comuni-
cación con la central u otros centros, etc.

A continuación se nombran algunos grupos de
usuarios que podŕıan beneficiarse directamente de
estas ventajas:

• Los propios clientes del servicio final de
transporte, por recibir información más pre-
cisa sobre tiempos de llegada de sus env́ıos,
bien llamando a los administradores de flota
o en el caso de que tenga permiso con-
tactando directamente con el veh́ıculo en
cuestión.
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• Los administradores de las flotas, por dis-
poner de modo preciso y actualizado de la
posición de todos sus veh́ıculos asociados.

• Los conductores de los veh́ıculos, por la
ayuda on-line de la que pueden disponer:
sistemas de elección de la mejor ruta, env́ıo
de alarmas de aviso ante cualquier eventua-
lidad lo que incrementa su seguridad, etc.

• Los propios gestores de las empresas de
transporte, los que por primera vez, podrán
localizar de forma óptima a su personal y a
sus recursos y conseguir el objetivo que su-
pone el completo control sobre su empresa.

Este Sistema está compuesto por dos elemen-
tos totalmente diferenciados (ver figura 1), que
son: GLS (equipo a bordo de los veh́ıculos) (2) y
el sistema de control situado en la Central (3).
1) GLS.

Constituye un Sistema de Localización Glo-
bal. Se basa en un dispositivo “inteligente” que
está compuesto por uno o varios microcontro-
ladores o microprocesadores (4), que gestiona
todo el proceso de adquisición, almacenamiento
y env́ıo de posiciones hacia la central, valiéndose
para ello de dispositivos tales como posicionado-
res (5) (GPS, Dead-Reckoning, Sistema de Ra-
diofrecuencia, Radiobalizas, Sistemas Inerciales,
etc.), equipos de comunicaciones (6 y 10) para dis-
tancias superiores a 3 Km. entre el GLS y la cen-
tral (GSn Trunking, comunicaciones v́ıa satélite),
y equipos de comunicaciones para distancias in-
feriores a 3 Km. (Radiofrecuencia, infrarrojos,
cable serie, etc.). También es capaz de actuar
de forma automática frente a acciones determi-
nadas por la central, grabar rutas (9), gestionar
el sistema de control de alarmas y, haciendo uso
de las caracteŕısticas propias de cada sistema de
comunicación, poder transmitir y recibir mensa-
jes vocales y datos, aumentando de este modo la
flexibilidad del sistema.

Dispone de una pantalla o display que pro-
porciona un entorno visual de comunicación GLS-
Conductor, y de un teclado.

A continuación se muestra una tabla que in-
dica el grado de utilización de los sistemas de po-
sicionamiento principalmente utilizados en Nor-
teamérica, Japón y Europa, que posteriormente
se describirá:

Sistemas de posicionamiento Utilización del
sistema sobre

el total

GPS 49 %
Dead-Reckoning 25 %

Sistemas de Radiofrecuencia 19 %
Radiobalizas 15 %

Sistemas Inerciales 2 %

• GPS: fue desarrollado por el organismo mi-
litar estadounidense Air Force Space Sys-
tem Division, para mejorar el sistema mili-
tar Transit. El principio de funcionamiento
es bastante simple. Si se desea obtener una
posición, o vector de posición, respecto al
origen de un sistema de referencia, se debe
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conocer la situación del satélite respecto al
origen, o vector satélite, y obtener a partir
de las observaciones el vector observación
entre el satélite y el móvil, es decir, se debe
conocer un vector y medir otro. El vector
observación calculado situará el móvil so-
bre la superficie de una esfera en cuyo cen-
tro se sitúa el satélite en cuestión. Esto
obliga a calcular el vector observación con
respecto al menos cuatro satélites para que
la posición del móvil quede definida sobre
un único punto mediante triangulación. Re-
sumiendo, determinan la posición 3-D del
veh́ıculo con la señales recibidas de al me-
nos cuatro satélites.

• Dead Reckoning: este mecanismo hace uso
de dispositivos tales como los odómetros,
los cuales pueden ser montados, individual-
mente o en pares, sobre las ruedas o la
transmisión del veh́ıculo. Los sensores que
incluyen este sistema determinan la distan-
cia recorrida, la velocidad y el rumbo del
móvil.

• Sistemas Inerciales: consiste en tres ace-
lerómetros y tres giróscopos. Los dispositi-
vos inerciales son capaces de capturar datos
a velocidades muy altas con niveles relativa-
mente altos de precisión, aunque requieren
sistemas de posicionamiento complementa-
rios.

• Radiobalizas: son infraestructuras que emi-
ten señales en la frecuencia del infrarrojo
y que se hallan situadas en diferentes par-
tes de la calle. Cuando un veh́ıculo pasa
cerca de estas señales podrá recibir datos
procedentes de dichas señales indicándole
las coordenadas para la inicialización de su
posición.

• Sistema de Radiofrecuencia: utilizan las
señales de RF, en la banda de AM o FM,
procedentes de diferentes centros transmi-
sores, situados de manera estratégica sobre
una zona determinada, para que por medio
de la medida de los niveles de señal resultan-
tes en la intersección, calcular la posición
del móvil relativa a la posición de dichos
centros transmisores.

Respecto a los sistemas de comunicación para
distancias superiores a los 3 Km. se han mencio-
nado anteriormente los siguientes:

• Trunking: lo forman flotas a las que se
asigna una frecuencia determinada, dentro
de la cual los móviles se comunican utili-
zando protocolos de canal común. Normal-
mente trabajan dentro de zonas muy defini-
das geográficamente. Estos sistemas son ca-
paces de soportar un gran número de servi-
cios como por ejemplo: llamadas individua-
les, llamadas de grupo, llamadas de anun-
cio, llamadas de emergencia, llamadas con
prioridad, desv́ıo de llamadas, mensajes cor-
tos y largos de datos, etc.

• GSM: proporciona además de su gran co-
bertura a escala paneuropea (basada en tec-
noloǵıas celulares), un gran ancho de banda
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de transmisión, gracias a la digitalización
y posterior compresión de cualquier tipo
de señales vocales y de datos, lo que per-
mite transmitir información a velocidades
de 9600 bps.

• Comunicación basada en satélites: está des-
tinada a veh́ıculos cuya movilidad no esté
limitada geográficamente. En estos siste-
mas, el móvil transmite directamente la in-
formación hacia el satélite más cercano y
el satélite se encarga de retransmitir dicha
información hacia la central de control de
flotas.

El equipo está diseñado para determinar au-
tomáticamente que sistema de comunicación va a
utilizar (GSM, Trunking, etc.), basándose en cri-
terios de economı́a, cobertura, etc. Además, en
el caso de la comunicación GSM, el equipo usa
una tarjeta SIM que permite seleccionar diferen-
tes operadores, eligiendo automáticamente el más
apropiado (en términos de economı́a y cobertura)
para realizar la comunicación. Aśı, por ejemplo,
si el móvil pasa de España a Francia, seleccio-
nará un operador disponible de este último páıs,
ahorrando el coste de la llamada internacional.

El GLS llevará uno o varios contadores, que
sin necesidad de grabar posiciones, controlará los
kilómetros recorridos.

Una parte muy importante del GLS es la
gestión del sistema de control de alarmas (8). El
equipo realiza un control automático de super-
visión para identificar y avisar sobre posibles ano-
maĺıas en el funcionamiento normal, tales como
el corte de alimentación, el corte de la antena
GPS, la rotura de cristales, etc. Además rea-
liza un control de alarmas de entrada o salida
de áreas simples (ćırculo), control de alarmas de
entrada o salida de áreas complejas, control de
alarma de puesta en movimiento y parada, con-
trol de alarma de apertura de puertas, sistema
de bloqueo de veh́ıculo, control de los niveles del
veh́ıculo (combustible, etc.), control de la tem-
peratura, etc., actuando en todos ellos de forma
automática, de acuerdo con los parámetros dados
por la central. Todo esto convierte al GLS en un
sistema de máxima seguridad y fiabilidad, dentro
de las posibilidades dadas por el mercado actual.

El equipo se alimenta a través de la bateŕıa
del móvil o mediante un sistema de alimentación
autónomo basado en la enerǵıa solar, eólica, pilas
de combustión, etc.

Por último indicar que el GLS puede ser uti-
lizado como un sistema de seguridad personal
autónomo. Para ello hay que realizar las co-
rrespondientes modificaciones con el fin de re-
ducir su tamaño y que se pueda integrar en un
equipo de mano o de bolsillo del tamaño máximo
similar a un teléfono nokia 2110. Este dispo-
sitivo dispondŕıa de tres botones como mı́nimo.
El primero enviaŕıa su posición y activaŕıa un
alarma. El segundo enviaŕıa su posición y co-
nectaŕıa el micrófono de ambiente situado en el
equipo. El tercero enviaŕıa su posición y conec-
taŕıa el micrófono y el altavoz para establecer una
comunicación. En este caso no seŕıa necesaria
toda la parte correspondiente a la pantalla o dis-
play, el control de sensores, etc.
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2) Sistema de Control
Este sistema está basado en un ordenador (3)

de caracteŕısticas medias/altas y dotado con una
interfaz tal, que le permita la comunicación con
sus móviles asociados. Este ordenador aparte de
recibir la posición de los móviles a su petición,
puede también mandar mensajes hacia los mis-
mos, localizar en cualquier momento sobre la ven-
tana cartográfica los veh́ıculos y los distintos ele-
mentos que se pueden situar en ella, comunicarse
vocalmente con ellos o bien transmitir cualquier
tipo de datos a los móviles que lo requieran, des-
tacando como aplicación fundamental el env́ıo de
rutas óptimas y alternativas según el grado de
congestión del tráfico en una determinada zona.
Es, por tanto, una aplicación integral de control y
gestión espacial que reúne en una sola aplicación
los siguientes sistemas:

• Sistema de información geográfico-digital
(S.I.G.) capaz de manejar cualquier escala,
con un interfaz de usuario intuitivo, total-
mente configurable por el usuario. Además
permite la actualización de archivos car-
tográficos de v́ıas de comunicación, al poder
grabar la trayectoria seguida por el veh́ıculo
realmente y convertir ésta en carretera, au-
topista, etc., en el caso de que no esté re-
presentada en el SIG.

• Base de datos georreferenciada. Da soporte
a la aplicación anterior. Gestiona infor-
mación cartográfica poblacional y otras de-
finida por el usuario de su propia base de
datos o aplicación.

• Gestión y control de las flotas de veh́ıculos
y su entorno. Controla personas, veh́ıculos
y equipos de comunicaciones. Además se
encarga de configurar rutas virtuales o ba-
sadas en la experiencia, óptimas.

• Sistema telecomunicaciones móviles para
Radio, Trunking, GSM e Inmarsat. Se en-
carga de transmitir las órdenes de la central
a cada uno de los móviles o viceversa, de
la búsqueda automática de operadores, etc.
Puede controlar varios sistemas.

• Loǵıstica. Control desde la Central de las
operaciones y de los móviles.

• Sistema de navegación para localización, se-
guimiento, grabación y gestión de rutas, op-
timización de las mismas, alarmas espacia-
les y mecánicas, etc. Una parte importante
es el seguimiento. A través de esta función
se indica al GLS que se quiere realizar un
seguimiento a lo largo del tiempo y del es-
pacio. Cuando realizamos la petición de se-
guimiento al GLS este adquiere la primera
posición inmediatamente. Si en el momento
de adquirir posición no hay cobertura GPS,
el GLS espera a tenerla para enviarla o em-
paquetarla un tiempo máximo inferior al in-
tervalo indicado entre cada posición. Si no
existe cobertura GSM en el momento de en-
viar el SMS que contiene la(s) posición(es)
lo almacena en memoria y las env́ıa inme-
diatamente al tener cobertura. Los diferen-
tes tipos de seguimiento existentes son:
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- Seguimiento continuo. Como su nom-
bre indica, realiza un seguimiento con-
tinuo desde el momento que se le env́ıa
la orden al GLS hasta que no se le in-
dique que deba finalizar dicho segui-
miento, capturando las posiciones cada
TP segundos; enviándolas empaqueta-
das cada PS posición(es).

- Seguimiento por hora final. Realiza un
seguimiento desde el momento que se
le env́ıa la orden al GLS hasta las HT
horas, capturando las posiciones cada
TP segundos; enviándolas empaqueta-
das cada PS posición(es).

- Seguimiento duración X. Realiza un
seguimiento desde el momento que se
le env́ıa la orden al GLS, capturan-
do las posiciones cada TP segundos
durante HC-HT minutos; enviándolas
empaquetadas cada PS posición(es).

- Seguimiento por intervalo de tiempo.
Realiza un seguimiento desde las HC
horas hasta las HT horas capturando
las posiciones cada TP segundos; en-
viándolas empaquetadas cada PS po-
sición(es).

- Seguimiento por intervalo de tiempo en
D d́ıas. Realiza un seguimiento desde
las HC horas hasta las HT horas cap-
turando las posiciones cada TP segun-
dos durante D d́ıa(s); enviándolas em-
paquetadas cada PS posición(es).

- Cancelar seguimiento. Indica al GLS
que debe de dar por concluido el segui-
miento en curso y que mande las po-
siciones que tiene pendientes de env́ıo
hasta el momento de cancelar el segui-
miento.

Breve enunciado de las figuras.

Figura 1: muestra el sistema en su conjunto.

Figura 2: muestra un diagrama de bloques del
GLS.

Figura 3: muestra un diagrama de bloques del
Sistema de Control.

Descripción de un ejemplo de realización
de la invención.

A continuación se realiza una descripción de
la invención.
1) GLS.

Constituye un Sistema de Localización Glo-
bal. En la figura 1 se muestra un diagrama de
bloques. Se basa en un dispositivo “inteligente”,
integrado por:

• Módulo Central. Formado por los siguientes
componentes:

a) Microcontrolador o microprocesador.
Gestiona todo el proceso de adqui-
sición, almacenamiento, env́ıo de posi-
ciones y seguimiento, valiéndose para
ello de dispositivos tales como posi-
cionadores GPS, equipos móviles GSn
Trunking o comunicación v́ıa satélite.
También controla la comunicación con
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un ordenador PC, con una pantalla
o display y con un teclado. Dis-
pone de dos contadores para contar
los kilómetros recorridos, con cinco
d́ıgitos. Uno irá acumulando siempre
y se podrá actualizar desde la Cen-
tral (Total), y el otro se usará para
controlar los viajes poniéndose a cero
cuando comience otro viaje a petición
de la Central (Parcial). Además ges-
tiona el control de alarmas para avisar
a la central de posibles anomaĺıas (p.e.:
detección de corte de antena GPS,
detección de corte de alimentación,
gestión de alarmas de entrada o salida
de áreas simples (ćırculo), gestión de
alarmas de entrada o salida de áreas
complejas, gestión de alarma de puesta
en movimiento y parada, gestión de
alarma apertura de puertas, roturas de
cristales o sensor de campo magnético,
sistema de bloqueo de veh́ıculo, etc.).

b) Memorias. Usadas para almacenar el
programa del microcontrolador o mi-
croprocesador, o como RAM del sis-
tema. También se usan para almace-
nar los mensajes de texto y los men-
sajes importantes recibidos. Estos
últimos no pueden ser borrados por
el operador del móvil para que siem-
pre quede constancia de su recepción.
Queda a elección del Centro del Con-
trol determinar que tipos de mensaje
son de texto o importantes.

c) Reloj en tiempo real. Proporciona la
hora, fecha, d́ıa de la semana, y una o
varias señales de alarma programables.

d) Cristal de cuarzo con la circuiteŕıa que
precise para el microcontrolador o mi-
croprocesador.

e) Otros componentes.

• Módulo de Alimentación. Formado por los
siguientes componentes:

a) Fuente de alimentación. Como su
nombre indica, proporciona la alimen-
tación a todos los módulos que consti-
tuye el equipo. Debe estar preparada
para conectarse a una bateŕıa recarga-
ble externa.

b) Bateŕıa recargable o acumulador. Pue-
de ser la propia del veh́ıculo o autó-
noma. En este último caso, se recar-
gaŕıa usando enerǵıas renovables como
por ejemplo la eólica, la solar, las pilas
de combustión o cualquier otro siste-
ma. Incluirá un sistema que controle
el tiempo de carga de la bateŕıa y evi-
tar de este modo roturas, desgastes o
aveŕıas.

c) Bateŕıa auxiliar. Para prever fallos en
la alimentación principal.

d) Supervisor de tensión. Para detectar
cáıdas de tensión y conmutar a la ba-
teŕıa auxiliar antes descrita.

e) Otros componentes.
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• Módulo periférico. Formado por los siguien-
tes componentes:

a) Dispositivos programables para la co-
municación serie (p.e UART). Incre-
mentan el número de puertos serie del
equipo, en el caso de que el microcon-
trolador o microprocesador no propor-
cione los suficientes. Realizan la con-
versión serie-paralelo o paralelo-serie
dependiendo del sentido del flujo de la
información.

b) Drivers para la comunicación serie. Es
posible que existan puertos serie que
debido a su aplicación no precisen de
dichos componentes.

c) Convertidor A/D. Para convertir a ni-
veles digitales las señales dadas por di-
versos sensores conectados al veh́ıculo.
Esta información se usa para el control
de alarmas.

d) Interfaces de entrada-salida serie. Pa-
ra conectar aquellos elementos que ne-
cesiten comunicarse v́ıa serie con un
microcontrolador o microprocesador.

e) Interfaces de entrada-salida paralelo.
Para conectar aquellos elementos que
necesiten comunicarse v́ıa paralelo con
un microcontrolador o microprocesa-
dor.

f) Etapa de salida de potencia. Para ali-
mentar determinados componentes ex-
ternos que interese controlar.

g) Otros componentes.

• Módulo de comunicación. Comprende cual-
quier sistema de comunicación (p.e. Radio,
Trunking, GSM, Satélites, etc.). Puede dis-
poner de uno o varios sistemas dependiendo
de las necesidades de los clientes. Estos
sistemas se conectarán a los interfaces de
entrada-salida del módulo periférico. En el
caso de tener varios sistemas el equipo in-
tentará la comunicación con el sistema más
económico y que disponga en ese momento
de cobertura.

• Módulo de localización. Comprende cual-
quier sistema de localización (p.e. GPS,
Radiobalizas, etc.), que permita calcular la
posición del veh́ıculo. Estos sistemas se co-
nectarán a los interfaces de entrada-salida
del módulo periférico. El GPS sintoniza au-
tomáticamente con todos los satélites que
tiene a su alcance, eligiendo los que estén
en mejor posición geométrica para calcu-
lar la posición (con un mı́nimo de cuatro
satélites).

• Módulo de grabación. Comprende los si-
guientes elementos:

a) Memorias. Para almacenar la ruta ac-
tual del veh́ıculo y rutas óptimas o de
referencia, permitiendo un mayor con-
trol y seguimiento de los veh́ıculos. La
grabación de la ruta actual nos per-
mite realizar un estudio de los recorri-
dos que siguen los veh́ıculos que for-
man la flota, obteniendo información
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de que rutas pueden ser más ventajo-
sas u óptimas, reduciendo aśı el coste
del transporte. Las rutas de referen-
cia se usan para compararlas con la
ruta actual y de este modo saber si el
veh́ıculo se desv́ıa del recorrido óptimo
o si no cumple las condiciones requeri-
das de velocidad y tiempo. De este
modo, se realiza un control y segui-
miento automático del veh́ıculo avi-
sando a la central en el caso de que
no se cumplan algunas de las con-
diciones dadas, eliminando la necesi-
dad de tener una persona que rea-
lice una vigilancia continua de segui-
miento de uno o varios veh́ıculos, per-
mitiendo aśı mediante la actualización
de alarmas, saber cuando va a llegar
el veh́ıculo a su destino, ahorro de cos-
tes de localización, alimentar progra-
mas de loǵıstica y gestión mediante la
auditoŕıa de experiencias y en gene-
ral un seguimiento pasivo que solo re-
quiere atención del operador en caso
de que se produzca alguna de las inci-
dencias programadas.

b) Otros componentes.

• Módulo interfaz de usuario. Comprende los
siguientes elementos:

a) Pantalla o display. Entorno visual
de comunicación equipo-conductor que
muestra un conjunto de menús y su-
bmenús. Su contenido vaŕıa depen-
diendo de su funcionalidad, que puede
ir desde proporcionar información, a
permitir acceder a determinados fun-
ciones del equipo. A continuación se
muestran algunos ejemplos:

- Menú de ayuda.
- Menú de comunicaciones: para en-

viar mensajes, visualizar mensajes
recibidos, etc.

- Menú GPS: para mostrar infor-
mación de la posición del veh́ıculo,
velocidad, etc.

- Otros menús.
b) Teclado. Permite al conductor selec-

cionar las distintas opciones dadas por
el equipo. Como mı́nimo dispondrá de
dos teclas para desplazamiento verti-
cal por la pantalla, una tecla de enter
para bajar o profundizar por los dis-
tintos menús y submenús, tecla de es-
cape para realizar el camino inverso al
descrito anteriormente y tecla de env́ıo
que como su nombre indica, se usa
para el env́ıo de mensajes. Estas teclas
podŕıan tener otras funciones además
de las descritas, dependiendo de cómo
se realice la programación.

c) Dispositivo acústico. Proporciona una
señal sonora o pitido para indicar al
conductor que se ha recibido un men-
saje, que se ha pulsado una tecla,
que se ha producido una alarma, etc.
También se usa para la comunicación
por voz con la central u otra sucursal.
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d) Microcontrolador o microprocesador.
Gestiona el control de los elementos
mencionados anteriormente, encargán-
dose de la realización de todas las ta-
reas referente a visualizar los diferen-
tes menús, detectar si se ha pulsa-
do una tecla e interpretar cual es su
función, controlar el dispositivo acús-
tico, etc., permitiendo de este modo
liberar de estas funciones al micro-
controlador o microprocesador central.
Otra ventaja es que permite una co-
municación v́ıa serie entre ambos mi-
crocontroladores o microprocesadores,
lo que ofrece la posibilidad de sepa-
rar este módulo del resto al presentar
una mayor inmunidad a los ruidos. Es-
te microcontrolador o microprocesador
puede suprimirse en el caso de que no
se desee una comunicación v́ıa serie.

2) Sistema de control
Es una aplicación integral de control y gestión

espacial. En la figura 2 se muestra un diagrama
de bloques. Reúne en una sola aplicación los si-
guientes sistemas (ver figura 2):

2.1. Sistema de información geográfico digital.
Incluye todas las opciones que permiten ma-

nejar el S.I.G.. Por ejemplo:

• Diferentes opciones de zoom sobre la carto-
graf́ıa, por ejemplo:

a) Máxima. Sobre el punto que se en-
cuentra actualmente en el centro de la
ventana cartográfica, se hace el mayor
zoom posible en esa zona, cambiando
si es necesario de escala.

b) Mı́nima. Sobre el punto que se en-
cuentra actualmente en el centro de la
ventana cartográfica, se hace el mayor
zoom posible en esa zona, cambiando
si es necesario de escala.

c) Aumentar un zoom. Cada vez que pin-
chamos sobre la ventana cartográfica,
aumentamos el zoom centrándonos en
el punto sobre el que hemos pinchado y
cambiando de escala si fuese necesario.

d) Disminuir un zoom. Igual que el ante-
rior, pero disminuyendo de zoom.

e) Zoom de encuadre. Con el botón iz-
quierdo del ratón, se arrastra sin soltar
dicho botón hasta crear un rectángulo
sobre la zona que queremos ampliar.

f) Centrar sobre: Permite localizar en
cualquier momento sobre la ventana
cartográfica, los distintos elementos
que se pueden situar sobre la carto-
graf́ıa, Puede ser una Población (activa
una ventana en la que se puede selec-
cionar una población sobre la que se
centra la cartograf́ıa, y un Punto (per-
mite centrar la ventana cartográfica en
el punto definido por las coordenadas
U.T.M. que se indiquen).

g) Otras opciones.

• Localizar en cualquier momento sobre la
ventana cartográfica, los distintos elemen-
tos que se pueden situar en ella.

6
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• Actualización de archivos cartográficos de
v́ıas de comunicación, al poder grabar la
trayectoria seguida por el veh́ıculo real-
mente y convertir ésta en carretera, auto-
pista, etc.

• Acceso a todos los datos georreferenciandos
en la ventana cartográfica.

• Abrir y cerrar una ventana cartográfica, aśı
como permitir la posibilidad, mediante un
mapa de España, de situarse en cualquier
punto.

• Limpiar la Pantalla. Por ejemplo:

a) Eliminar todas las localizaciones de
móviles tanto en la ventana de locali-
zaciones y seguimientos, como en cual-
quier ventana cartográfica.

b) Eliminar todo elemento puntual consi-
derado como marca de la ventana car-
tográfica actual, por ejemplo, localiza-
ciones de poblaciones, localización de
posiciones de móviles, etc.

c) Eliminar el registro de los seguimientos
que se están llevando a cabo.

d) Otras opciones.

• Conseguir información que ayude a iden-
tificar los distintos elementos cartográficos
georreferenciados.

2.2. Base de datos georreferenciada.
Gestiona todos los datos georreferenciados en

la ventana cartográfica, por ejemplo:

a) Selección de datos cartográficos. Para elegir
que datos queremos visualizar, clasificados
en Comunicaciones, Poĺıticos, F́ısicos, Cul-
turales, Sanidad y Seguridad. A su vez se
realiza una división a nivel más detallado,
en Generales y Urbanos. Para cada una de
estas subdivisiones existen toda una serie
de capas que pueden ser seleccionadas para
estar o no visibles.

b) Base de datos georreferenciados. Permite
crear, modificar, y consultar elementos en la
base de datos de poblaciones, clientes, pro-
veedores, etc.

c) Introducir datos georreferenciados. Se cap-
tura la posición en coordenadas U.T.M. y se
abre un cuadro de diálogo en el que pode-
mos asociar un elemento en la base de datos
a la posición extráıda.

d) Mostrar más información. Para que apa-
rezca más información que la establecida
por defecto.

e) Mostrar menos información. Para que apa-
rezca menos información que la establecida
por defecto.

f) Información. Para obtener información
acerca de los objetos georreferenciados, por
ejemplo identificar autopistas, carreteras
nacionales, etc.

g) Otras opciones.

2.3. Gestión y control de las flotas de veh́ıculos
y su entorno.
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En esta opción se agrupa todos los componen-
tes humanos y materiales que componen la em-
presa o Unidad Operativa. Estos componentes se
dividen en:

a) Colaboradores. Son aquellas empresas, que,
mediante el oportuno acuerdo (mercantil,
civil, laboral o voluntario), ponen a dis-
posición del Operador todos o parte de
sus componentes. El operador dispone de
éstos como propios, y en aras de una buena
loǵıstica, debe de contar con todos los datos
actualizados de los mismos como si fueran
propios.

b) Elementos. Son los recursos antes descritos.
Quedan divididos en Personas (referente
principalmente a los conductores, aunque
también se usa para el control de perso-
nas que no sean conductores), Máquinas
(incluye todo elemento mecánico capaz de
moverse y de llevar incorporado un GLS),
Ĺıneas de comunicación (elementos que pro-
porcionan la interacción necesaria con el
móvil: GSM, Radio Trunking y Satélite) y
GLS (son los sistemas que emitirán y re-
cibirán las señales a y desde la central y
los móviles). Cada una de estas unidades
son por śı solas operativas, es decir, son
susceptibles de mantener y actualizar sus
históricos y, por tanto, son básicas para pos-
teriores cálculos de gestión o loǵıstica.

c) Móvil. Es la conjunción de distintos ele-
mentos y son los que propiamente forman
la flota. Será con estos elementos con los
que nos comunicaremos y de los que obten-
dremos información para múltiples tareas.

2.4. Sistema de telecomunicaciones móviles.
Gestiona toda la parte referente a la comuni-

cación entre la central y los móviles y viceversa.
Por ejemplo:

a) Configuración. Como su nombre indica,
permite configurar las comunicaciones de su
centro de control. Existen tres medios de
comunicación posible:

- GSM
- RADIO Y RADIO-TRUNKING
- SATELITE

Dentro de cada tipo se podrá elegir en-
tre varios modelos disponibles en el mer-
cado, teniendo en cuenta criterios de cali-
dad y fiabilidad. De esto se deduce que
el Centro de Control se podrá utilizar si-
multáneamente estos tres tipos de comuni-
caciones. El software del Centro de Control
se encargará de comunicarse con cada móvil
por el medio más adecuado.

Puede existir una cuarta opción que es
la transmisión o recepción de información
v́ıa datos, o sea, mediante la utilización de
un módem. Con esta opción se puede reali-
zar la localización y seguimiento en tiempo
real. Los inconvenientes son el coste de co-
nexión y que solo se puede seguir a un móvil
a la vez, puesto que la conexión es continua.
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Debe indicarse el puerto serie del orde-
nador a que se conecta los dispositivos indi-
cados anteriormente. Aśı mismo puede ha-
cerse funcionar como unidad móvil el Cen-
tro de Control, por lo que es posible conec-
tar un GPS, indicando con que frecuencia
deseamos captar las posiciones dadas por el
mismo.

Debe existir dos maneras de activar las
comunicaciones: automática y manual. El
modo automático, como su nombre indica,
es una gestión automática de varios siste-
mas de comunicación, que permite en base
a criterios económicos, de cobertura, etc.,
elegir entre varios sistemas de telecomuni-
caciones (GSM, SATELITE, etc.). En el
modo manual es el operador el que decide
por que medio se comunica con cada uno de
los móviles.

Finalmente, debe poder definir que ac-
cesos se permiten o se deniegan a otros cen-
tros de control o unidades móviles, con res-
pecto a nuestro Centro de Control.

b) Conexiones. Esta opción permite la comu-
nicación mediante SMS (mensajes cortos),
con cualquier equipo que soporte el env́ıo o
recepción de SMS. Debe indicarse el número
al que se desea pasar el mensaje y el men-
saje que se desea enviar (máximo 160 carac-
teres). Puede incluir las siguientes opciones:

- Notificar. Solo para los equipos GSM.
Para conocer si realmente ha llegado el
mensaje a su destino.

- Borrar. Solo para los equipos GSM.
Para borrar los mensajes de la memo-
ria del teléfono, una vez recibidos y al-
macenados en el ordenador.

- Maximizar al recibir. Para mostrar el
mensaje recibido tan pronto como se
reciba independientemente de la parte
del programa donde nos encontremos.

- Mensaje importante. Para indicar que
este mensaje no puede ser borrado por
el operador del móvil al que se env́ıa.

- Otras opciones.

c) Seleccionar operador. Permite elegir el ope-
rador de telefońıa móvil con el que queremos
trabajar (caso de tener varios).

d) Agendas de mensajes. Muestra un listado
referente a los mensajes enviados y recibi-
dos, proporcionando el móvil, el número de
SIM, la fecha, la hora y su contenido.

e) Otros procesos. Con esta opción se puede
configurar adecuadamente los móviles de
la flota. Por ejemplo se puede indicar el
número del centro de control, el operador
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GSM, actualizar hora local, etc.

2.5. Sistema de navegación.
Incluye la parte correspondiente a localiza-

ción, seguimiento, grabación y gestión de rutas,
optimización de las mismas, alarmas, etc., por
ejemplo:

a) Localización y seguimiento. La localización
permite saber la posición de los móviles en
un instante determinado. Se puede pedir
la localización de uno o varios móviles al
mismo tiempo.

Seguimiento es una localización repetida en
el tiempo, es decir, pretende que un móvil
nos de su posición durante un cierto tiempo
(programable por la Central) y de forma re-
gular.

b) Viajes. Con esta opción se maneja la gra-
bación y gestión de viajes, es decir, altas,
bajas, modificaciones, consultas y visuali-
zación de recorridos. Incluye, además, las
opciones de recuperar los viajes almacena-
dos en el GLS (equipo a bordo del veh́ıculo),
uniendo el GLS y el ordenador a través del
puerto correspondiente, la de obtener infor-
mación del GPS y la obtención de dos ti-
pos de informes: perfiles (genera tres tipos
de informes gráficos: velocidades, alturas y
temperaturas) e itinerarios (se obtiene un
informe de las poblaciones, clientes, para-
jes, marcas, etc. por los que ha pasado un
móvil en un determinado viaje.

c) Alarmas. Con esta opción se pretende crear
una herramienta que resuelva y optimice la
labor del Jefe de Tráfico o Jefe de Loǵıstica
de Flotas, controlando automáticamente las
previsiones de salidas y llegadas de todos
los veh́ıculos, las pautas marcadas por la
empresa respecto a ciertos aspectos de la
conducción (n◦ de revoluciones, velocidad,
apertura de puertas, paradas, etc.), estar
al tanto de posibles aveŕıas que pueden ser
detectadas con anterioridad por el software
de abordo (p.e. :calentamiento excesivo del
motor, nivel de aceite insuficiente, etc.),
pudiendo de esta forma prevenir aveŕıas.
Además dispone de la posibilidad de marcar
determinados puntos de la ruta que se va a
realizar, para que el GLS avise a la central
tan pronto como se alcancen dichos puntos,
facilitando por tanto el trabajo de control
del Jefe de Loǵıstica de Flotas.

El sistema de control dispondrá de una gran
cantidad de barras de herramienta que facilite su
manejo. Cada barra de herramienta cubrirá uno
de los sistemas mencionados anteriormente y que
forman el sistema de control.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
formado por el GLS y el Sistema de Control. El
GLS cuenta con un GPS que sintoniza automá-
ticamente con los satélites que tiene a la vista,
eligiendo como mı́nimo cuatro para determinar
la posición, velocidad, altura, etc., de móviles
terrestres, maŕıtimos o aéreos. Se caracteriza
porque dispone de un procesador (microcontro-
lador o microprocesador) que recoge los datos
del GPS, puede establecer una comunicación v́ıa
GSM, Trunking, PC, etc. entre una o varias Esta-
ciones Centrales y el veh́ıculo, grabar rutas (alma-
cena posición, velocidad, fecha, hora, etc.), com-
parar la ruta actual con una ruta modelo y contro-
lar un número determinado de parámetros como
niveles, temperaturas, etc.. El Sistema de Con-
trol o Estación Central está formada en base a
un ordenador, el cual se conecta a un sistema de
comunicación v́ıa GSM Trunking, PC, etc., y que
gestiona todo el control de la flota de veh́ıculos.

2. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado por la
integración de múltiples tecnoloǵıas: Telecomuni-
caciones, cartograf́ıa, Navegación, Bases de datos,
Loǵıstica y GLS.

3. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
el ordenador central representa en la pantalla, el
mapa de la zona de control y la posición de cada
uno de los móviles, elaborando datos estad́ısticos
sobre la situación de los mismos.

4. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado por rea-
lizar la actualización automática de los archivos
cartográficos, a partir de las rutas grabadas por
el GLS.

5. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado por la
posibilidad de ir varios sistemas de comunicación
y que la central o el móvil pueda elegir el más in-
dicado en cada tiempo, en base a la cobertura ac-
tual, economı́a (coste de la transmisión), tiempo
de respuesta, etc.

6. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
el GLS dispone de un interface para la medida de
magnitudes f́ısicas de los sensores del veh́ıculo.

7. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS, se-
gún reivindicación 1a

¯; caracterizado porque dis-
pone de un sistema que controla automáticamen-
te las previsiones de salidas y llegadas de todos
los veh́ıculos, las pautas marcadas por la empresa
respecto a ciertos aspectos del viaje (velocidad,
apertura de puertas, paradas, etc.), etc.

8. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
dispone de la posibilidad de marcar determinados
puntos de la ruta que se va a realizar, para que el
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GLS avise a la central tan pronto como llegue a
dichos puntos.

9. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
dispone de un sistema de comunicación por ra-
dio frecuencia o por infrarrojos para comunicar el
GLS con la Central y viceversa.

10. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS, se-
gún reivindicación 1a

¯; caracterizado porque el
sistema puede ser alimentado de forma autóno-
ma, usando como fuentes de enerǵıa: la solar, la
eólica, pilas de combustión, bateŕıas recargables,
etc.

11. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque el
GLS dispone de una pantalla o interface gráfico.

12. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
puede ser utilizado como sistema de seguridad
ya que avisa sobre roturas de cristales, puesta en
marcha y parada, corte de la antena GPS, corte
de la alimentación general, desv́ıos respecto a la
ruta modelo, detección de fallos, etc. Además
permite al conductor avisar inmediatamente a la
Central en caso de accidentes, aveŕıas, etc.

13. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
realiza la comparación de la ruta real con la ruta
modelo, controlando las desviaciones en tiempo
y en espacio realizadas por el móvil respecto al
modelo seleccionado y dentro de los ĺımites dados,
previamente definidos, correspondientes a dichas
desviaciones.

14. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
permite el refresco y realimentación automática
de planes de optimización de rutas y distribución
en sistemas automáticos de loǵıstica.

15. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
el GLS puede convertirse en un equipo para uso
personal y que funciona de forma autónoma, uti-
lizándose como sistema personal de seguridad.

16. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
se puede usar una alarma poligonal que consiste
en controlar que el veh́ıculo o la persona se en-
cuentra dentro de una zona de forma poligonal
(creada anteriormente), avisando a la Central si
el veh́ıculo o la persona abandona dicha zona res-
tringida.

17. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
se puede realizar desde la Central, v́ıa GSM, un
telecontrol o teleproceso del GLS, variando los
parámetros de configuración o leyendo y contro-
lando aquellos datos suministrados por el equipo
(nivel de combustible, temperatura, velocidad,
etc.).
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18. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
puede realizar diferentes modos de seguimientos,
definidos como:

- Seguimiento continuo. Realiza un segui-
miento desde el momento que se le env́ıa
la orden al GLS hasta que no se le indi-
que que deba finalizar dicho seguimiento,
capturando las posiciones cada TP segun-
dos; enviándolas empaquetada cada PS po-
sición(es).

- Seguimiento por hora final. Realiza un
seguimiento desde el momento que se le
env́ıa la orden al GLS hasta las HT horas,
capturando las posiciones cada TP segun-
dos; enviándolas empaquetadas cada PS po-
sición(es).

- Seguimiento duración X. Realiza un segui-
miento desde el momento que se le env́ıa
la orden al GLS, capturando las posicio-
nes cada TP segundos durante HC-HT de
tiempo; enviándolas empaquetadas cada PS
posición(es).

- Seguimiento por intervalo de tiempo. Rea-
liza un seguimiento desde las HC horas
hasta las HT horas capturando las posicio-
nes cada TP segundos, enviándolas empa-
quetadas cada PS posiciones.

- Seguimiento por intervalo de tiempo en D
d́ıas. Realiza un seguimiento desde las HC
horas hasta las HT horas capturando las po-
siciones cada TP segundos durante D d́ıa(s)
y enviándolas empaquetadas cada PS po-
sición(es).

- Cancelar seguimiento. A través de esta
función indicamos al GLS que debe de dar
por concluido el seguimiento en curso y en-
viamos las posiciones que tiene pendientes
de env́ıo hasta el momento de cancelar el
seguimiento. Si en el momento de env́ıo no
tiene cobertura GSM espera a tenerla para
enviar las posiciones pendientes. Si por el
contrario la falta de cobertura es del GPS,
espera para adquirir las posiciones pendien-
tes de env́ıo durante un periodo de tiempo
máximo, inferior al intervalo indicado entre
cada posición del seguimiento el cual se can-
cela.

19. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
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dispone de uno o varios contadores que cuentan
los kilómetros recorridos por el móvil.

20. Sistema para la Localización, Seguimien-
to y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
la tarjeta SIM, para la comunicación GSM pue-
de seleccionar automáticamente el operador más
adecuado en cada momento.

21. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯, caracterizado porque
dispone de la posibilidad de grabar las rutas y
asociar los datos de la mismas (velocidad, al-
tura, fecha, etc.) a los “objeto” cartográficos,
capas, bases de datos del Sistema Cartográfico,
combinándolos con otros del sistema (coste de
peaje, sentido de la marcha, direcciones prohibi-
das, carga o altura permitida, tipo de v́ıa o calle,
calendario de tránsito de mercanćıas peligrosas,
etc.).

22. Sistema para la Localización, Seguimien-
to y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯, caracterizado porque
dispone de la posibilidad de seleccionar rutas y
fracciones de las mismas, atendiendo a paráme-
tros subjetivos del móvil (caracteŕısticas técnicas,
conductor, carga, etc.) o del momento o circuns-
tancia en que se realizó, permitiendo aśı estable-
cer modelos de rutas basados en la experiencia,
que conforme sean más numerosas harán al Siste-
ma más experto y preciso.

23. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯; caracterizado porque
dispone de la posibilidad de establecer la distan-
cia, lejańıa o cercańıa de uno o varios móviles con
referencia a un punto definido en la cartograf́ıa,
mediante la localización de los mismos.

24. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯, 21a
¯, 22a

¯, 23a
¯; caracte-

rizado porque dispone de la posibilidad de esta-
blecer que móvil llegará primero a un punto pre-
definido en la cartograf́ıa y que ruta deber seguir
para ello.

25. Sistema para la Localización, Seguimiento
y Control de un veh́ıculo o una flota v́ıa GPS,
según reivindicación 1a

¯, 21a
¯, 22a

¯, 23a
¯, 24a

¯; ca-
racterizado porque dispone de la posibilidad de
asignar, automáticamente por el Centro de Con-
trol, órdenes de trabajo o servicio a un punto de la
ruta, en función de su lejańıa o cercańıa, además
de otros parámetros de gestión (servicios realiza-
dos por el móvil, tiempo de trabajo, turnos, etc.).
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