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57© Resumen:
Dispositivo para la detección en tiempo real de objetos en
movimiento.
El dispositivo que se propone se refiere a un detector de
objetos en movimiento basado en visión artificial. Está
compuesto de una cámara que captura imágenes en es-
cala de grises. Las imágenes capturadas son procesadas
digitalmente por un circuito, en tiempo real. El procesa-
miento extrae características que permiten identificar ob-
jetos en movimiento. El funcionamiento del circuito de pro-
cesamiento es bio-inspirado. El dispositivo puede utilizar-
se tanto en exteriores como interiores; y funciona igual-
mente cuando está instalado en un lugar estático, detec-
tando los objetos que se mueven dentro del campo de
visión de la cámara, o sobre un objeto en movimiento, en
cuyo caso también es capaz de extraer información de su
propio movimiento.
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ES 2 233 192 B1 2

DESCRIPCIÓN

Dispositivo para la detección en tiempo real de ob-
jetos en movimiento.
Sector de la técnica

La presente invención se encuadra dentro del pro-
cesamiento de imágenes digitales en tiempo real, más
concretamente dentro de los sistemas de detección de
movimiento mediante procedimientos de visión arti-
ficial.
Estado de la técnica

La detección de objetos en movimiento es una ta-
rea ampliamente utilizada. Tradicionalmente, se ha
aplicado en sistemas de seguridad en habitáculos o re-
cintos cerrados. Generalmente, estos dispositivos fun-
cionan mediante sensores por ultrasonidos o microon-
das (ES2155787). Pero también se utilizan dispositi-
vos basados en visión mediante cámaras cuyas imá-
genes son procesadas. En estos casos, se dispone de
una imágen de referencia del recinto, con la que se
comparan las imágenes tomadas durante la vigilan-
cia (ES2070752, ES2165783), el dispositivo sólo tie-
ne que buscar diferencias entre ambas imágenes.

Cuando se utilizan otros métodos más complejos
para la detección del movimiento el procesamiento
que se realiza es muy costoso y requiere del uso de
ordenadores (US6591398).

Para reducir el coste computacional algunos dis-
positivos analizan mapas dispersos compuestos de ca-
racterísticas de la imágen, que son extraídas median-
te filtros que sólo detectan el patrón de luz previa-
mente emitido (ES2152171) o mediante la aplicación
de algoritmos específicos de detección de esquinas
(US20030117611 Al).

Otro campo tradicional dentro de las aplicaciones
de la detección de movimientos con técnicas de vi-
sión artificial es la detección del propio movimiento
de la cámara para tareas relacionadas con la navega-
ción autónoma de robots. Al igual que en los casos
donde las cámaras son estáticas, el coste computacio-
nal es grande, y sólo se concentran en el cálculo del
movimiento propio (WO0104055, US6307959).
Descripción de los dibujos

En la figura se muestra el diagrama de bloques del
dispositivo:

(1) Etapa de captación de la imágen.

(2) Etapa de procesamiento.

(3) Extracción de características de la imágen.

(4) Extracción de movimiento.

(5) Detección de objetos.

(6) Filtrado.

Descripción detallada de la invención y de un mo-
do de realización

El dispositivo propuesto es un detector de objetos
en movimiento basado en visión. Nuestro sistema de
adquisición consiste en una cámara que captura imá-
genes en escala de gris. Las imágenes de la cámara
son procesadas digitalmente por un circuito en tiem-
po real.

El circuito de procesamiento tiene dos etapas di-

ferenciadas por su funcionalidad. La primera etapa es
de captación de las imágenes (1); en ella las imáge-
nes procedentes de la cámara se adaptan al formato
de entrada del circuito de procesamiento.

La segunda etapa es la de procesamiento (2). Es-
ta etapa es bio-inspirada, y a su vez se puede dividir
en distintos bloques de procesamiento: extracción de
características (3), extracción de movimiento (4), de-
tección de cuerpos sólidos (5) y filtrado (6).

Uno de los grandes problemas de los sistemas de
detección de movimiento basados en visión es el al-
to coste computacional que requiere el procesamien-
to de toda la imágen. En muchos casos, esto limita
la posibilidad de realizar el procesamiento en tiempo
real. Para evitar estos problemas la primera etapa de
nuestro procesamiento (3) busca características rele-
vantes de la imágen tales como esquinas o bordes, y
solamente pasa a la siguiente etapa de procesamiento
aquellas características que son seleccionadas en esta
etapa.

Para extraer movimiento (4) dentro de este mapa
disperso se recurre a un método competitivo basado
en la correlación de bloques procedentes de distintas
imágenes de la secuencia. Este método nos permite
asignarle velocidad y dirección de movimiento a las
distintas características detectadas en la etapa ante-
rior.

Con la información referente a las velocidades de
las características se aplica una nueva etapa de pro-
cesamiento en la que se detectan objetos (5), para
ello se aplican principios de movimiento de sólidos
rígidos.

Las etapas anteriores pueden introducir ruido que
se podría traducir en falsas detecciones de objetos mo-
viéndose, por eso es necesario introducir una etapa de
filtrado (6) que aplicará criterios de coherencia tem-
poral y coherencia espacial.

El sistema funciona sin información estructural
del entorno, es decir, no requiere de una imágen de
referencia con la que comparar las imágenes proce-
des de la cámara.

El dispositivo puede utilizarse tanto en exteriores
como interiores; y funciona igualmente cuando está
instalado en un lugar estático, detectando los objetos
que se mueven dentro del campo de visión de la cá-
mara, o sobre un objeto en movimiento, en cuyo caso
también es capaz de extraer información del propio
movimiento de la cámara.

El dispositivo es parametrizable, es decir, admi-
te la introducción de parámetros que particularicen su
uso a aplicaciones concretas.

El dispositivo completo es de dimensiones peque-
ñas por lo que es fácilmente portable, lo que permi-
te su instalación para numerosas aplicaciones que re-
quieran de esta característica.

El dispositivo propuesto puede integrar la infor-
mación de otros sensores específicos que aporten in-
formación adicional para la aplicación concreta.

La información de salida del circuito de detección
de movimiento incluye datos de posición, velocidad y
dirección del movimiento, por lo que podría ser post-
procesada por otro circuito que generase una señal de
salida en función de la aplicación concreta.
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ES 2 233 192 B1 4

REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para detección de objetos en movi-
miento en tiempo real basado en visión caracterizado
porque está constituido por una cámara como sistema
de adquisición de imágenes, por un circuito de capta-
ción de las imágenes de la cámara y otro de procesa-
miento de dichas imágenes en tiempo real que realiza
el procesamiento en diferentes etapas: extracción de
características, extracción de movimiento, detección
de objetos y filtrado.

2. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicación 1 caracterizado porque la cámara que
posee como sistema de adquisición obtiene imágenes
en niveles de gris.

3. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicación 1 caracterizado porque el circuito de
captación de las imágenes convierte las imágenes,
procedentes de la cámara al formato de entrada que
admite el circuito de procesamiento.

4. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicación 1 caracterizado porque el circuito de
procesamiento de las imágenes realiza dicho proce-
samiento en varias etapas: extracción de característi-
cas, extracción de movimiento, detección de objetos
y filtrado.

5. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicaciones 1 y 4 caracterizado porque posee una
etapa de extracción de características, dentro del cir-

cuito de procesamiento de la reivindicación 4, en la
que se extraen características de la imágen, tales como
bordes y esquinas, convirtiendo el mapa denso inicial
en un mapa disperso.

6. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicaciones 1, 4 y 5, caracterizado porque posee
una etapa de extracción de movimiento, dentro del cir-
cuito de procesamiento de la reivindicación 4, que ex-
trae el movimiento (velocidad y dirección) de las ca-
racterísticas obtenidas durante el procesamiento des-
crito en la reivindicación 5 mediante un procedimien-
to bio-inspirado, basado en la competición entre las
correlaciones entre diferentes bloques procedentes de
dos imágenes de la secuencia.

7. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicaciones 1, 4 y 6 caracterizado porque posee
una etapa de detección de objetos, dentro del circui-
to de procesamiento de la reivindicación 4, durante la
cual detecta objetos con la información procedente de
las velocidades obtenidas mediante el procesamiento
de la etapa descrita en la reivindicación 6 mediante la
aplicación de reglas de movimiento de sólidos rígidos.

8. Dispositivo para la detección de objetos en mo-
vimiento en tiempo real basado en visión según rei-
vindicaciones 1, 4, 5, 6 y 7 caracterizado porque po-
see una etapa de filtrado, dentro del circuito de pro-
cesamiento de la reivindicación 4, durante la cual se
aplican criterios de coherencia espacial y temporal pa-
ra filtrar las falsas detecciones debidas a ruido intro-
ducido durante las distintas etapas del procesamiento
descrito en las reivindicaciones 5, 6 y 7.
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