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DESCRIPCION
Procedimiento de adquisicién de imagenes de una escena

[0001] La presente invencién se refiere a un procedimiento de adquisicion de imagenes de una escena. La
presente invencién se refiere también a un dispositivo de adquisicién de imagenes. La presente invencién se refiere,
ademas, a un sistema optrénico, especialmente de vigilancia pasiva, que comprende dicho dispositivo de adquisicién
de imagenes.

[0002] Los sistemas optrénicos de vigilancia en infrarrojo (en inglés «IRST» por Infra-red search and track)
presentan un verdadero interés operativo especialmente debido a que no emiten radiacién, lo que los hace
indetectables. Tales sistemas se usan, asi, en aeronaves, barcos o vehiculos terrestres para detectar amenazas
potenciales. Se describe un sistema optrénico por ejemplo en el documento WO2010003742 A1.

[0003] Los detectores de infrarrojo de dichos sistemas estan sometidos a un ruido llamado de no uniformidad
(en inglés «NU» por non-uniformity o fixed pattern noise). Dicho ruido es un ruido espacial debido a la no uniformidad
de respuesta entre los diferentes pixeles del detector. Puede estar en el origen de motivos parasitos en la imagen
generada, tales como una formacién de lineas verticales u horizontales. Dicho ruido puede, asi, degradar fuertemente
la imagen, lo que la hace inutilizable para ciertas aplicaciones.

[0004] Se conocen técnicas para reducir el ruido de no uniformidad, de manera que el ruido residual se
denomina residual de correccién de no uniformidad. El documento WO2006096211 A2 describe por ejemplo un
procedimiento de compensacién del ruido de no uniformidad para un sistema de adquisicién de imagenes de radar
térmicas con barrido frontal.

[0005] Con dichas técnicas (abreviadas en «NUC» del inglés non-uniformity correction), el residual de
correccién es del orden de %2 NETD (abreviado del inglés Noise Equivalent Temperature Difference que se traduce al
espafiol como «diferencia de temperatura equivalente para el valor eficaz del ruido»).

[0006] No obstante, para los sistemas optrénicos IRST de nueva generacién, que presentan detectores que
tienen una fuerte sensibilidad y, por tanto, un NETD muy bajo, las técnicas clasicas no permiten alcanzar el 2 NETD
de residual de NUC.

[0007] Este residual de correccién es asi un factor de limitacién del rendimiento del sistema.

[0008] Por tanto, existe una necesidad de un procedimiento que permita disminuir el residual de correccién del
ruido de no uniformidad.

[0009] Para este fin, la presente descripcion tiene por objeto un procedimiento de adquisicidén segln la
reivindicacioén 1.

[0010] Segun otros aspectos ventajosos, el procedimiento de adquisicibn comprende una o varias de las
caracteristicas de las reivindicaciones 2 a 8.

[0011] La presente descripcién se refiere también a un dispositivo de adquisicién segun la reivindicacién 9.
[0012] La presente descripcién se refiere también a un sistema optrénico segun la reivindicacién 10.

[0013] Otras caracteristicas y ventajas de la invencién apareceran con la lectura de la descripcidén que se ofrece
a continuacién de realizaciones de la invencién, dada a modo de ejemplo Unicamente, y en referencia a los dibujos

que son:

[Fig. 1] la figura 1 es una vista esquematica de un dispositivo de adquisicion de imagenes que comprende un
detector matricial, medios de barrido y medios de contrabarrido,

[Fig. 2] la figura 2 comprende dos graficos: un primero que ilustra los angulos tomados por los medios de barrido
y un segundo que ilustra los dngulos tomados por los medios de contrabarrido en el curso del tiempo,

[Fig. 3] la figura 3 es un detalle del gréfico de la figura 2 que ilustra los angulos tomados por los medios de
contrabarrido en el curso del tiempo,

[Fig. 4] la figura 4 es una representacién esquematica del detector matricial de la figura 1 donde se forman tres
imagenes sucesivamente segln la diferencia de velocidad angular entre los medios de barrido y de contrabarrido,
de manera que el caso en que la diferencia de velocidad angular es nula se ilustra en las tres imégenes superiores
y el caso en que la diferencia de velocidad angular es no nula se ilustra en las tres iméagenes inferiores, y

[Fig. 5] la figura 5 comprende tres representaciones esquematicas a), b), c) del detector matricial de la figura 1
donde se forman imagenes que tienen orientaciones diferentes.
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[0014] En la figura 1 se ilustra un dispositivo 10 de adquisicién de iméagenes. El dispositivo 10 esté destinado a
integrarse en sistemas optrénicos, especialmente de vigilancia pasiva (IRST). Dichos sistemas optrénicos equipan,
por ejemplo, a vehiculos tales como barcos, aeronaves o vehiculos terrestres.

[0015] El dispositivo 10 esta configurado para adquirir imagenes de una escena, es decir, de un entorno en el
campo de visién del dispositivo 10. La escena es, por ejemplo, un teatro de operaciones, en su caso militares, que
presenta amenazas potenciales.

[0016] En el ejemplo ilustrado por la figura 1, el dispositivo 10 comprende un detector matricial 12, medios de
barrido 14, medios de contrabarrido 16, una 6ptica frontal 18, medios de formacién de imagen 20 y un controlador 22.

[0017] El detector matricial 12 es un detector de dos dimensiones que comprende una pluralidad de pixeles
dispuestos en lineas y en columnas. Las lineas definen ejes de lineas X, y las columnas ejes de columnas Xc¢ (véase
la figura 5 en particular).

[0018] El detector matricial 12 esté configurado para recibir un flujo luminoso en al menos un pixel del detector
12 y para generar, para cada pixel, una imagen representativa del flujo luminoso recibido por dicho pixel. Esta imagen
es la respuesta del pixel al flujo recibido. El conjunto de las imagenes generadas por los pixeles del detector para un
mismo flujo luminoso forma una imagen de la escena.

[0019] En el caso de un dispositivo 10 de vigilancia de infrarrojo, el detector matricial 12 es, por ejemplo, un
detector sensible en la banda comprendida entre 3 micrémetros (um)y 5 um o en la banda comprendida entre 8 umy
12 ym. Por ejemplo, el detector 12 esta hecho de un material compuesto por mercurio, cadmio y telurio (HgCdTe) (con
composiciones adaptadas para cada una de las bandas). Como variante, se usan otros materiales como los materiales
multipozos cuanticos en los compuestos arseniuro de galio/arseniuro de galio y de aluminio (GaAs/AlGaAs) o
antimoniuro de indio (InSb).

[0020] Los medios de barrido 14 son capaces de barrer la escena de la que se obtendra la imagen con una
velocidad angular de barrido Vg y segun figuras de barrido. El gréfico superior de la figura 2 ilustra el desplazamiento
angular de los medios de barrido 14 en el curso del tiempo. La velocidad angular de barrido Vg es, preferentemente,
constante. En este ejemplo, la velocidad angular de barrido Vg es igual a 20 grados por segundo (°/s).

[0021] Los medios de barrido 14 comprenden, por ejemplo, épticas, tales como espejos.

[0022] Ventajosamente, los medios de barrido 14 comprenden también un desrotador 6ptico capaz de
compensar la rotacién de la imagen durante el barrido.

[0023] Por ejemplo, los medios de barrido 14 son controlados por el controlador 22. Como variante, los medios
de barrido 14 comprenden una unidad de control que les es propia.
[0024] Los medios de contrabarrido 16 son capaces del contrabarrido de la escena segun una velocidad

angular de contrabarrido Vce. Los medios de contrabarrido 16 permiten especialmente compensar el desplazamiento
de la escena creado por los medios de barrido 14 en cada adquisicién de imagen por el detector 12.

[0025] Los medios de contrabarrido 16 tienen un campo total de contrabarrido que define una posicién inicial
de contrabarrido y una posicién final de contrabarrido. Los medios de contrabarrido 16 estan configurados para
regresar a la posicién inicial cuando se alcance la posicién final durante un periodo de reinicializacién Preinic.

[0026] El periodo de reinicializacién Prinic €s muy inferior al periodo de contrabarrido P, (periodo entre la
posicion inicial y la posicién final). Ventajosamente, el periodo de contrabarrido Py, es mas de diez veces superior al
periodo de reinicializaciéon Princ. En el ejemplo ilustrado por las figuras 2 y 3, el periodo de contrabarrido Py, es igual
a 68 milisegundos y el periodo de reinicializacién Pinic €s igual a 3,5 ms.

[0027] La velocidad angular de contrabarrido Vcg se elige diferente de la velocidad angular de barrido Vg con
una diferencia de velocidad angular A. En lo sucesivo, la diferencia de velocidad angular A es la diferencia durante las
fases de contrabarrido.

[0028] En particular, durante los periodos de contrabarrido Pcg, la diferencia de velocidad angular A se elige
de manera que:

- las imagenes IM sucesivas adquiridas por el detector 12 durante cada periodo de contrabarrido Pcg se forman en
conjuntos de pixeles distintos, estando cada conjunto de pixeles desfasado con respecto al conjunto de pixeles que
ha permitido adquirir la imagen anterior con un mismo nimero de pixeles segln la diferencia de velocidad angular A,

y
- las imagenes IM sucesivas adquiridas por el detector 12 durante cada periodo de contrabarrido Pcg corresponden a
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partes de la escena que se solapan parcialmente (en estas iméagenes IM se representa al menos una parte de la
escena comun).

[0029] Ventajosamente, la diferencia de velocidad angular A est4 predeterminada de manera que el nimero
de pixeles que corresponde al desfase sea superior o igual a uno durante la adquisicién de una imagen IM. Esto
permite, asi, formar una imagen de una misma parte de la escena en pixeles distintos, lo que permite después del
tratamiento reducir el ruido espacial inducido por la funcién de transferencia propia de cada pixel. Preferentemente, la
diferencia de velocidad angular A estd, ademas, predeterminada de manera que el numero de pixeles que
corresponden al desfase sea inferior o igual a 4. Esto permite obtener una imagen relativamente estable durante las
adquisiciones (desenfoque limitado) a la vez que induce un deslizamiento controlado de un nimero de pixeles para
las imagenes IM consecutivas de la misma parte de la escena.

[0030] Ventajosamente, la diferencia de velocidad angular A est4 predeterminada de manera que el nimero
de pixeles diferentes que representan la imagen de una misma parte de escena durante una fase de contrabarrido Pcg
es superior o igual a cinco, preferentemente superior o igual a diez. Esto corresponde normalmente a un desfase del
orden de un pixel por imagen IM captada, durante la fase de contrabarrido Pcg. Esto permite, después del tratamiento,
reducir el ruido espacial en la imagen de la parte de escena de un factor igual a la raiz del nimero de pixeles diferentes
que representan la imagen de la parte de escena.

[0031] Especialmente, en el ejemplo ilustrado por la figura 3, la curva en trazo discontinuo ilustra el
desplazamiento angular de los medios de contrabarrido 16 si la diferencia de velocidad angular A era nula y la curva
en trazo continuo, el desplazamiento angular de los medios de contrabarrido 16 para una diferencia de velocidad
angular A no nula (en este caso de 0,05° durante la duracién de la fase de contrabarrido Pcg).

[0032] El desfase del niumero de pixeles se realiza segun un eje de desfase. Ventajosamente, el eje de desfase
Xp forma un angulo diferente de 0° y de 180° con los ejes de lineas X y los ejes de columnas Xc de los pixeles del
detector 12.

[0033] Por ejemplo, la figura 5 ilustra tres orientaciones distintas del eje de desfase Xp para tres imagenes IM
distintas formadas en un conjunto de pixeles del detector 12. El caso a) corresponde a un eje de desfase Xp paralelo
al eje de las lineas X.. Los casos b) y ¢) corresponden a un eje de desfase Xp que forma un angulo diferente de 0° y
de 180° con los ejes de lineas X, y los ejes de columnas Xc de los pixeles del detector 12.

[0034] Por ejemplo, la orientacién del eje de desfase Xp esté fijada por una unidad de microbarrido transversal
que pertenece a los medios de barrido 14 o de contrabarrido 16. Las orientaciones «en diagonal» permiten superar el
fendmeno de formacién de lineas o de formacién de columnas.

[0035] Por ejemplo, los medios de contrabarrido 16 son controlados por el controlador 22. Como variante, los
medios de contrabarrido 16 comprenden una unidad de control que les es propia o que es comUln a los medios de
barrido 14.

[0036] La éptica frontal 18 es capaz de recibir un flujo luminoso proveniente de la escena, siendo este flujo el
origen de la imagen adquirida en el detector 12.

[0037] La éptica frontal 18 comprende, por ejemplo, una lente convergente.

[0038] En otro ejemplo, la 6ptica frontal 18 y los medios de barrido 14 estédn formados por un sistema
catadioptrico.

[0039] Los medios de formacién de imagen 20 permiten enviar el flujo recibido por la 6ptica frontal 18 en el
detector 12. Los medios de formacién de imagen 20 comprenden especialmente una éptica de focalizacién que permite
enfocar el flujo recibido por la éptica frontal 18 en el detector 12.

[0040] Ventajosamente, los medios de formacién de imagen 20 comprenden también una 4ptica
complementaria de focalizacién, denominada «CAF» (por control automético de focalizacién).

[0041] El controlador 22 es, por ejemplo, de tipo hardware (traducido también como parte fisica), tal como un
circuito l6gico programable (abreviado como FPGA que significa en inglés Field Programmable Gate Array), o un
circuito integrado dedicado, tal como un ASIC (del inglés Application-Specific Integrated Circuit).

[0042] Como variante, el controlador 22 es, por ejemplo, un ordenador. El controlador 22 comprende, por
ejemplo, una unidad de tratamiento de datos, memorias, un lector de soporte de informaciones y una interfaz
persona/maquina, tal como un teclado o un elemento de visualizacién.

[0043] El controlador 22 est4, por ejemplo, en interaccidén con un producto de programa informatico que incluye
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un soporte de informaciones.

[0044] El soporte de informaciones es un soporte legible por la unidad de célculo 16, habitualmente por la
unidad de tratamiento de datos de la unidad de célculo 16. El soporte legible de informaciones es un medio adaptado
para memorizar instrucciones electrdnicas y apto para acoplarse a un bus de un sistema informatico. A modo de
ejemplo, el soporte legible de informaciones es una llave USB, un disquete o disco flexible (por la denominacién inglesa
floppy disk), un disco 6ptico, un CD-ROM, un disco magnetodptico, una memoria ROM, una memoria RAM, una
memoria EPROM, una memoria EEPROM, una tarjeta magnética o una tarjeta 6ptica. En el soporte de informaciones
se memoriza el producto de programa informatico que comprende instrucciones de programa.

[0045] El programa de ordenador puede cargarse en la unidad de tratamiento del controlador 22 y esta
adaptado para conllevar la implementacién de etapas de un procedimiento de adquisicién de imagenes IM como se
describird mas adelante en la descripcion.

[0046] Como complemento facultativo, el dispositivo de adquisicién 10 comprende dos modos de ajuste
distintos: un primer modo de ajuste configurado para adquirir una imagen nitida de la escena y un segundo modo de
ajuste configurado para adquirir una imagen difusa de la escena. El primer modo de ajuste se aplica al dispositivo de
adquisicién 10 durante los periodos de contrabarrido Pcg. El segundo modo de ajuste se aplica al dispositivo de
adquisicién 10 durante los periodos de reinicializacion Preinic.

[0047] En este ejemplo, en el primer modo de ajuste, los medios de formacién de imagen 20 estan configurados
para enfocar las imagenes IM de la escena en el detector 12. El desrotador 6ptico de los medios de barrido 14 se
ajusta, en su caso, para compensar los movimientos de rotacién de la imagen inducidos por los medios de barrido 14.

[0048] En el segundo modo de ajuste, los medios de formacién de imagen 20 estdn configurados para
desenfocar las imégenes IM de la escena en el detector 12. Como opcidn facultativa, en este segundo modo de ajuste,
el desrotador éptico se ajusta, en su caso, para ho compensar los movimientos de rotacidén de la imagen inducidos por
los medios de barrido 14. Como opcién facultativa, en el segundo modo de ajuste, la unidad de microbarrido transversal
se usa, en su caso, para modificar el eje de desfase Xp en el curso del periodo de reinicializacién Pieinic.

[0049] A continuacién, se describird un procedimiento de adquisicién de imagenes que usa el dispositivo 10 de
adquisicidn de imagenes descrito anteriormente en referencia a las figuras 2 a 5.

[0050] En el curso del procedimiento de adquisicién de imagenes, los medios de barrido 14 y de contrabarrido
se activan para respectivamente el barrido y el contrabarrido de la escena que se va a representar mediante imagenes.

[0051] El procedimiento de adquisicion comprende una etapa 100 de adquisicidn de imagenes IM sucesivas
de partes consecutivas de la escena en conjuntos de pixeles distintos del detector 12. Las imagenes se adquieren a
una cadencia baja de manera que se obtenga una serie de imagenes fijas como si se tratara de una camara fotogréfica
0 a una cadencia més alta de manera que se adquieran bastantes imagenes para formar un flujo de video.

[0052] Debido a la diferencia de velocidad angular A entre los medios de barrido 14 y de contrabarrido 16, las
imagenes IM sucesivas adquiridas corresponden a partes de la escena que se solapan parcialmente (con al menos
una parte de escena comun entre dos imagenes IM consecutivas).

[0053] Ademas, debido a esta misma diferencia de velocidad angular A, cada conjunto de pixeles esta
desfasado con respecto al conjunto de pixeles que ha permitido adquirir la imagen anterior con un mismo nimero de
pixeles. Asi, las mismas partes de escena se representan mediante imagenes en pixeles distintos.

[0054] Asi, como se ilustra en la figura 4, en el caso de tres imagenes sucesivas IM1, IM2, IM3, cuando la
diferencia de velocidad angular A es no nula, cada imagen que se forma en el detector 12 esta desfasada un mismo
namero de pixeles con respecto a la imagen anterior. En este ejemplo, el desfase es de un pixel. Sin diferencia de
velocidad angular A, las tres imagenes se formarian en un mismo pixel.

[0055] El procedimiento de adquisicion comprende una etapa 110 de generacién de una imagen final IMF de
la escena segun las imagenes IM adquiridas para la escena. La imagen final IMF se obtiene ventajosamente durante
un postratamiento, por el controlador 22, de las imagenes IM adquiridas. La imagen final IMF es una imagen de la
escena con un gran angulo de visién, en particular muy superior al campo Util instantdneo de la 6ptica frontal 18.

[0056] En un ejemplo de implementacién, la etapa de generacién 110 comprende la realineacién de las
imagenes IM adquiridas sucesivamente de manera que se hacen corresponder las partes comunes de la escena en
dichas imagenes IM. Por ejemplo, la realineacion pretende identificar las imagenes IM de los pixeles que representan
la misma parte de escena.

[0057] En este ejemplo, para cada misma parte de la escena representada mediante imagen sucesivamente
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en conjuntos de pixeles distintos, se determina una imagen intermedia IMInt de dicha parte de escena segln las
imagenes realineadas de dicha parte de escena.

[0058] La determinacién de cada imagen intermedia IMInt comprende, por ejemplo, el célculo de una media de
las imagenes realineadas de la parte de la escena que corresponde a dicha imagen intermedia IMInt.

[0059] Por ejemplo, una imagen intermedia IMInt corresponde a una parte de imagen de la escena que ocupa
solo un pixel por imagen.

[0060] La imagen final IMF se obtiene segln las imagenes intermedias determinadas. De hecho, con cada
imagen intermedia IMInt representando una parte distinta de la escena consecutiva de las partes de la escena
representada mediante imagen por las otras imagenes intermedias IMInt, la colocacién extremo con extremo de las
imagenes intermedias permite obtener la imagen final IMF.

[0061] Opcionalmente, el procedimiento de adquisicibn comprende el andlisis 120 de las imagenes IM
adquiridas durante los periodos de reinicializacion Pieinic de los medios de contrabarrido 16 para determinar un posible
fallo del detector 12 en la direccién de barrido. De hecho, el retorno del contrabarrido genera un fuerte desplazamiento,
y por tanto un desenfoque de imagen importante segln un eje. Las imagenes IM obtenidas durante el periodo de
reinicializaciéon Prinic son entonces imagenes homogeneizadas por el desenfoque de movimiento (posiblemente
todavia mas desenfocadas en el caso en que el dispositivo 10 esté en su segundo modo de ajuste). Mediante la
postintegracién de estas iméagenes para disminuir el ruido (normalmente 100 para ganar un factor 10 en la relacién
sefial-ruido de la imagen), se obtiene una imagen de los fallos residuales segun el eje barrido.

[0062] En este caso, la imagen final IMF es corregida eventualmente de los fallos determinados.
[0063] La etapa de analisis es implementada, por ejemplo, por el controlador 22.
[0064] Opcionalmente, el procedimiento de adquisicion comprende la aplicacién 130 de un tratamiento de

deteccion y/o de clasificacién de elementos en la imagen final IMF. Dichos tratamientos estan adaptados, por ejemplo,
para detectar amenazas potenciales.

[0065] El experto en la materia comprendera que una vez que los medios de barrido 14 han barrido la totalidad
de la escena en el campo de barrido, las etapas del procedimiento se repiten para generar nuevas imagenes finales
IMF.

[0066] Asi, el presente procedimiento y dispositivo de adquisicion permiten mediante un deslizamiento
controlado de las imagenes adquiridas en el curso del tiempo obtener imagenes de las mismas partes de la escena
en pixeles distintos, lo que permite, después del tratamiento de las iméagenes adquiridas, disminuir el ruido de no
uniformidad debido a la funcién de transferencia de cada pixel o de las lineas de pixeles o de las columnas de pixeles.

[0067] El presente procedimiento retoma, asi, el principio de los sensores de tipo TDI (en inglés Time Delay
Integration traducido al espafiol por «desfase temporal e integracién»). De hecho, en el caso de sensores TDI, el
sensor esté integrado en un elemento portador que se desplaza a una velocidad constante en una direccién. La imagen
de la escena observada se desplaza asi en el sensor en la misma direccién con una orientacién opuesta. Asi, la linea
de pixeles de rango i+1 ve, en un instante t(i+1), la misma distribucién de intensidad luminosa vista por la linea de
orden i en un instante anterior t(i)=t(i+1) - 8t, correspondiente a una misma linea de una imagen 6ptica de la escena
observada. El sensor TDI comprende un circuito electrénico de postratamiento que integra las sefiales generadas por
las diferentes lineas de pixeles de la matriz y que corresponden a una misma linea de la imagen. En otros términos,
suma, columna por columna, las sefiales generadas por los pixeles de la linea de rango 1 en el instante t1, las de la
linea de rango 2 en el instante t2, ... y las de la linea de rango N en el instante tN. En su salida, el circuito suministra
un vector de datos de imagen representativo de dicha linea de la imagen éptica, integrada en un tiempo igual a N-&t,
lo que permite aumentar la relacién sefial-ruido de los datos de imagen adquiridos por el sensor.

[0068] El presente procedimiento permite, al introducir una diferencia angular entre la velocidad angular de
barrido Vg y la velocidad angular de contrabarrido Vg, cambiar el desenfoque de imagen frente a una postintegracién
en N pixeles diferentes del detector 12. Esto permite reducir el residual de ruido de no uniformidad (NUC) en un factor
igual a raiz de N. Ademas, esto permite también disminuir el impacto de los pixeles muertos.

[0069] Asi, los presentes dispositivo y procedimiento permiten mejorar el residual de correccidén del ruido de no
uniformidad, lo que mejora la sensibilidad de los sistemas IRST de nueva generacién que tienen una sensibilidad
aumentada.

[0070] El experto en la materia comprenderd que la invenciéon no se limita a los ejemplos descritos en la
descripcién y que el alcance de la invencién solo esté limitado por las reivindicaciones siguientes.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento de adquisicién de imagenes de una escena por un dispositivo (10) de adquisicién de
imagenes, comprendiendo el dispositivo de adquisicién (10) un detector matricial (12) que tiene una pluralidad de
pixeles, medios de barrido (14) de la escena segln una velocidad angular de barrido (Vg) y medios de contrabarrido
(16) de la escena segln una velocidad angular de contrabarrido (Vcg), siendo la velocidad angular de contrabarrido
(Vce) diferente de la velocidad angular de barrido (Vg) con una diferencia de velocidad angular (A), comprendiendo el
procedimiento las etapas de:

a. adquisicién de imagenes (IM) sucesivas de partes consecutivas de la escena que se solapan parcialmente en
conjuntos de pixeles distintos del detector (12), estando cada conjunto de pixeles desfasado con respecto al
conjunto de pixeles que ha permitido adquirir la imagen anterior con un mismo nlmero de pixeles segun la
diferencia de velocidad angular (A), y

b. generacién de una imagen final (IMF) de la escena segun las imagenes (IM) adquiridas.

2. Procedimiento segln la reivindicacién 1, donde la etapa de generacién comprende:

a. la realineacién de las imagenes (IM) sucesivas de la escena de manera que se hacen corresponder las partes
comunes de la escena en dichas iméagenes (IM),

b. para cada misma parte de la escena representada mediante imagen sucesivamente en conjuntos de pixeles
distintos, la determinaciéon de una imagen intermedia (IMInt) de dicha parte de escena segun las imagenes
realineadas de dicha parte de escena, y

c. la determinacién de la imagen final (IMF) de la escena segln las imagenes intermedias (IMInt) determinadas.

3. Procedimiento segln la reivindicacion 2, donde la determinacién de cada imagen intermedia (IMInt)
comprende el célculo de una media de las imagenes realineadas de dicha parte de escena.

4. Procedimiento seglin cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, donde la diferencia de velocidad angular
(A) esta predeterminada de manera que el niUmero de pixeles que corresponden al desfase entre dos imagenes (IM)
consecutivas sea superior o igual a uno.

5. Procedimiento segln cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, donde los pixeles del detector (12) estén
dispuestos en lineas y en columnas, tal que las lineas definen ejes de Ilneas (XL) y las columnas ejes de columnas
(Xc), durante la etapa de adquisicién, realizdndose el desfase del nimero de pixeles segln un eje de desfase (Xp), de
manera que el eje de desfase (Xp) forma un angulo diferente de 0° y de 180° con los ejes de lineas (X\) y los ejes de
columnas (Xc).

6. Procedimiento segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, donde los medios de contrabarrido (16)
tienen un campo total de contrabarrido que define una posicion inicial de contrabarrido y una posicién final de
contrabarrido, estando los medios de contrabarrido (16) configurados para regresar a la posicién inicial cuando se
alcance la posicién final durante un periodo de reinicializacion (Preinic), comprendiendo el procedimiento el analisis de
las imagenes (IM) adquiridas durante el periodo de reinicializacidén (Preinic) para determinar un posible fallo del detector
(12) en la direccién de barrido.

7. Procedimiento seguln la reivindicacién 6, donde el dispositivo de adquisicién (10) comprende dos modos
de ajuste distintos: un primer modo de ajuste conflgurado para adquirir una imagen nitida de la escena y un segundo
modo de ajuste configurado para adquirir una imagen difusa de la escena, de manera que el segundo modo de ajuste
se aplica durante los periodos de reinicializacion (Preinic).

8. Procedimiento segln cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, donde el detector matricial (12) es un
detector sensible en una banda de longitudes de onda comprendidas entre 3 micrémetros y 5 micrémetros o en una
banda de longitudes de onda comprendidas entre 8 micrémetros y 12 micrémetros.

9. Dispositivo (10) de adquisicién de imagenes que comprende:

a. un detector matricial (12) que tiene una pluralidad de pixeles,

b. medios de barrido (14) de la escena segun una velocidad angular de barrido (Vg),

¢. medios de contrabarrido (16) de la escena segln una velocidad angular de contrabarrido (Vcg), siendo la
velocidad angular de contrabarrido (Vcg) diferente de la velocidad angular de barrido (Vg) con una diferencia de
velocidad angular (A),

d. medios de formacién de imagen (20), y

e. un controlador (22) adaptado para controlar los medios de barrido (14) y los medios de contrabarrido (16) y
configurado para implementar un procedimiento de adquisicion de imagenes segun cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 8.
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10. Sistema optrénico, especialmente de vigilancia pasiva, que comprende un dispositivo (10) de
adquisicidn de imagenes segun la reivindicacién 9.
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