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DESCRIPCION
Procedimiento de control de una camara PTZ, producto de programa de ordenador y dispositivo de control asociados
[0001] La presente invencion se refiere a un procedimiento de control de una camara PTZ.

[0002] La presente invencion se refiere igualmente a un producto de programa de ordenador y a un dispositivo
de control asociados a esta camara.

[0003] Por camara PTZ se entiende una camara apta para regular de manera automatica o casi automatica su
orientacion y su nivel de ampliacion de la escena conocida también como "zoom". En este contexto, la sigla "PTZ"
corresponde a los tres movimientos que caracterizan a una camara de este tipo; a saber, hacer una panoramica,
inclinar y ampliar o hacer zoom (del inglés "pan", "tilt" y "zoom"). Una camara de este tipo se utiliza a menudo en la
vigilancia a distancia.

[0004] Existen diferentes métodos de control de una camara PTZ en el estado de la técnica.

[0005] Algunos de estos métodos consisten especialmente en modificar periédicamente la orientaciéon de la
camara, realizando asi un barrido homogéneo de las escenas alrededor de la camara.

[0006] Durante un barrido de este tipo, cuando es necesario tener mas detalles de una escena, un operador

puede generalmente intervenir para controlar, por ejemplo, el zoom de la camara manualmente.

[0007] Segun otros métodos de control conocidos, la camara PTZ pasa sucesivamente por posiciones de
observacién determinadas previamente por un operador, por ejemplo, durante la instalacion de la camara. Cada
posicion de observacion comprende la orientacion de la camara asi como el nivel de su zoom.

[0008] Estas posiciones de observacién se determinan, por ejemplo, en funcién de los objetos fijos que se
encuentran alrededor de la camara o incluso en funcion de los lugares donde es mas probable que se produzcan
cambios.

[0009] Las imagenes adquiridas por la camara en diferentes posiciones de observacién son, por ejemplo,
procesadas posteriormente por el operador.

[0010] Sin embargo, los métodos existentes presentan una serie de inconvenientes.

[0011] En particular, durante el ciclo de vida de una camara PTZ, a menudo es necesario calibrar las posiciones
de observacion predeterminadas para adaptarlas a cada evolucién del entorno de la camara. Esto requiere la
intervencion regular de un operador de mantenimiento, lo que aumenta considerablemente los costes de las
instalaciones correspondientes.

[0012] Ademas, algunas posiciones de observacion presentan zooms demasiado amplios, por lo que la camara
enfoca detalles de la escena, pero no ofrece una vision general. No obstante, a menudo es mas ventajoso tener una
vision de conjunto que una visién demasiado detallada.

[0013] El documento WO95/15542 A1 (ZOOM CITY PTY LTD [AU];GILD ROBERT JOSEPH [AU]) 8 de junio
de 1995 (08-06-1995) divulga un sistema de observacion turistica de monedas o tokens, dotado de una camara de
video, una pantalla tactil y un sistema de control que permite al usuario operar el sistema en modo automatico,
semiautomatico o manual.

[0014] El documento EP 3 070 643 A1 (THALES SA [FR]) 21 de septiembre de 2016 (21-09-2016) divulga un
meétodo de reconocimiento, por ejemplo, de un objeto, durante la videovigilancia, implica la orientacion de un dispositivo
de adquisicion de imagenes, la adquisicion de una sefial de imagen digital con una resolucion y la realizacion de una
clasificacion de objeto de una parte de escena con ayuda de una sefal de imagen.

[0015] El documento US 2013/342700 A1 (KASS AHARON [IL]) 26 de diciembre de 2013 (26-12-2013) divulga
un sistema de uso de coincidencia de patrones para determinar la presencia de un objeto designado en imagenes
digitales, que comprende una camara configurada para grabar un evento que se produce y un procesador para
seleccionar una accion a realizar durante la determinacion de la presencia de un objeto designado.

[0016] El documento US 2012/148160 A1 (SWAMINATHAN GURU-MURTHY [IN] Y COL) 14 de junio de 2012
(14-06-2012) divulga un método de deteccion puntos de referencia, por ejemplo, ojos de individuos que entran en una
instalacién de construccion, implica el uso de un clasificador en cascada y fuerte para determinar las ubicaciones de
los puntos de referencia faciales identificados utilizando las dimensiones del rostro de la imagen.
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[0017] El documento KR 101 480 636 B1 (S 1 CORP [KR]) 9 de enero de 2015 (09-01-2015) divulga un
procedimiento de vigilancia para un dispositivo de videovigilancia, que consiste en volver a fotografiar una region de
vigilancia e introducir datos de la fase de aprendizaje de un objeto de vigilancia en una maquina de clasificacion, donde
se inicia una ranura de datos para un objeto de vigilancia.

[0018] El documento EP 2 945 366 A1 (SONY CORP [JP]) 18 de noviembre de 2015 (18-11-2015) divulga un
aparato de procesamiento de imagenes utilizado, por ejemplo, una camara digital, con una unidad principal de
determinacion de objetos a fotografiar para determinar los principales objetos que se van a fotografiar en funcion de
la tendencia de contacto/separacion del objeto que se va a fotografiar.

[0019] La presente invencion tiene como objetivo proponer un procedimiento de control de una camara PTZ
que permita evitar la necesidad de calibracion de posiciones de observacion garantizando al mismo tiempo una
vigilancia eficaz.

[0020] Ademas, el procedimiento de control segun la invencion permite adaptar mejor el zoom elegido en
diferentes posiciones de observacion para evitar las pérdidas en la vision global.

[0021] A tal efecto, la invencion tiene por objeto un procedimiento de control de una camara PTZ de acuerdo
con la reivindicacion 1.
[0022] Segun otros aspectos ventajosos de la invencion, el procedimiento de control comprende una o varias

de las caracteristicas de las reivindicaciones 2 a 6.

[0023] La invencion tiene también por objeto un producto de programa de ordenador que incluye instrucciones
de software que, cuando son implementadas por un equipo informatico, implementa el procedimiento tal como se
define anteriormente.

[0024] La invencion tiene también por objeto un dispositivo de control que implementa el procedimiento tal
como se define anteriormente.

[0025] Por ultimo, la invencién tiene por objeto una camara PTZ de acuerdo con la reivindicacion 9.

[0026] Estas caracteristicas y ventajas de la invencion apareceran con la lectura de la descripcion que se ofrece

a continuacion, proporcionada unicamente a modo de ejemplo no limitativo, y hecha en referencia a los dibujos
adjuntos, en los que:

- la figura 1 es una vista esquematica de una camara PTZ segun la invencion, incluyendo la camara en particular un
dispositivo de control segun la invencion;

- la figura 2 es una vista esquematica del dispositivo de control de la figura 1; y

- la figura 3 es un organigrama de un procedimiento de control, segun la invencion, siendo el procedimiento
implementado por el dispositivo de control de la figura 1.

[0027] La camara 10 de la figura 1 es una camara PTZ que se utiliza en particular en el campo de la vigilancia
a distancia para observar una pluralidad de objetos de interés.

[0028] Por objeto de interés, se entiende cualquier objeto que presente un interés cualquiera para la vigilancia
a distancia.

[0029] Asi, por ejemplo, tal objeto de interés comprende un ser vivo, tal como un animal o una persona, un
objeto al menos parcialmente movil, tal como un vehiculo o cualquier otro artefacto apto para desplazarse en el
espacio, o incluso un objeto sustancialmente estatico pero que presenta una cierta evolucion en el tiempo, tal como
una planta.

[0030] La camara 10 esta dispuesta, por ejemplo, de manera fija sobre un soporte 12 que presenta al menos
localmente un plano de soporte 13 dispuesto, por ejemplo, horizontalmente.

[0031] Por supuesto, el soporte 12 puede presentar cualquier otra forma y disposicién adaptadas para fijar la
camara 10 segun los métodos conocidos en si.

[0032] Como se ilustra en la figura 1, la cdmara 12 comprende una parte fija 15 fijada al plano de soporte 13 y
una parte movil 16.

[0033] La parte fija 15 presenta una carcasa, por ejemplo, de forma cilindrica que comprende un dispositivo de
motorizacion 21 de la parte movil 16, un dispositivo de control 22 y un dispositivo de comunicacion externo 23.
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[0034] La parte fija 15 comprende ademas unos medios de soporte 27 necesarios para asegurar la rotacion de
la parte movil 16 como se explicara a continuacién. Estos medios de soporte 27 sobresalen, por ejemplo, con respecto
a la carcasa cilindrica.

[0035] La parte mévil 16 presenta una carcasa, por ejemplo, de forma esférica que comprende un dispositivo
de captura de imagenes 30 integrado de manera fija en esta carcasa.

[0036] La parte movil 16 esta montada de forma giratoria sobre los medios de soporte 27 de la parte fija 15,
alrededor de un primer eje Z perpendicular al plano de soporte 13 y alrededor de un segundo eje X paralelo al plano
de soporte 13.

[0037] El dispositivo de captura de imagenes 30 comprende un elemento optico y un elemento de
procesamiento de sefiales procedentes del elemento optico.

[0038] El elemento optico es, por ejemplo, un objeto variofocal. De una manera conocida en si, dicho objeto
define un campo de visién de la camara 10.

[0039] En particular, el elemento 6ptico del dispositivo de captura de imagenes 30 define un eje de captura de
imagenes Y que es, en el ejemplo descrito, perpendicular al segundo eje X y atraviesa el plano de soporte 13. El
angulo formado entre el eje de captura de imagenes Y y el plano de soporte 13 esta denotado posteriormente por la
expresion "angulo de inclinacion" de la camara 10.

[0040] Ademas, en proyeccion sobre el plano de soporte 13, el angulo formado entre la proyeccién del eje de
captura de imagenes Y y un eje de referencia R comprendido en este plano y que atraviesa el primer eje Z esta
denotado posteriormente por la expresion "angulo de acimut" de la camara 10.

[0041] De este modo, la rotacion de la parte movil 16 de la camara 10 alrededor del segundo eje X implica un
cambio en el angulo de inclinacion de la cdmara 10 que es variable, por ejemplo, entre -90° y +90°.

[0042] La rotacién de la parte movil 16 de la camara 10 alrededor del primer eje Z implica un cambio del angulo
de acimut de la camara 10 que es variable, por ejemplo, entre 0° y 360°.

[0043] Por lo tanto, los angulos de inclinacion y de acimut de la camara 10 definen su orientacién en el espacio.

[0044] El elemento 6ptico del dispositivo de captura de imagenes 30 define ademas un nivel de ampliacion de
la escena que se conoce también con el término "zoom". Este nivel es variable, por ejemplo, por unos medios de
motorizacion previstos a tal efecto en el dispositivo de captura de imagenes 30.

[0045] El elemento de procesamiento esta conectado directamente al elemento de dptica y permite reconstituir
un flujo de video a partir de las sefiales procedentes del elemento éptico segin unos métodos conocidos en si.

[0046] El dispositivo de captura de imagenes 30 esta conectado al dispositivo de comunicacion externo 23 y al
dispositivo de control 22.

[0047] De este modo, el dispositivo de comunicacion externo 23 es apto para recibir el flujo de video generado
por el dispositivo de captura de imagenes 30 y para transmitirlo hacia unos medios de procesamiento externos a
través, por ejemplo, de unos medios de transmisién alambricos o inalambricos. Los medios de procesamiento externos
presentan, por ejemplo, unos medios de visualizacion del flujo de video o unos medios de grabacion de este flujo.

[0048] El dispositivo de motorizacion 21 dispone, por ejemplo, de uno o varios motores eléctricos aptos para
accionar con un movimiento rotatorio la parte mévil 16 alrededor del primer eje Z y del segundo eje X.

[0049] El dispositivo de control 22 es apto para recibir el flujo de video transmitido por el dispositivo de captura
de imagenes 30 y para controlar el funcionamiento de la camara 10 y, en particular, el funcionamiento del dispositivo
de motorizacion 21 y del dispositivo de captura de imagenes 30.

[0050] Asi, en relacion con el dispositivo de captura de imagenes 30, el dispositivo de control 22 es apto para
controlar la activacion o la desactivacion del funcionamiento de este dispositivo de captura de imagenes 30. Es ademas
apto para ordenar un cambio del nivel de ampliacion dado por este dispositivo 30.

[0051] En relacion con el dispositivo de motorizacion 21, el dispositivo de control 22 es apto para controlar la
activaciéon o la desactivacion del o de los motores eléctricos correspondientes para hacer girar la parte moévil 16
alrededor del primer eje Z y/o alrededor del segundo eje Y.

[0052] Por control del nivel de ampliaciéon y de la orientaciéon de la camara 10, el dispositivo de control 22
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permite ajustar la camara 10 definiendo una posicion de observacion de la camara 10.

[0053] Asi, por posicion de observacién, se comprende la orientacion de la camara 10; es decir, su angulo de
inclinacién y su angulo de acimut, y el nivel de ampliacién dado por el dispositivo de captura de imagenes 30.
[0054] Cada posicion de observacion define asi un campo de vision de la camara 10. Diferentes posiciones de

observacion corresponden entonces a diferentes campos de vision.
[0055] El dispositivo de control 22 se ilustra con mas detalle en la figura 2.

[0056] De este modo, en referencia a esta figura 2, el dispositivo de control 22 comprende un médulo de
aprendizaje 34, un médulo de vigilancia 36 y una base de datos 38.

[0057] Los mdédulos de aprendizaje 34 y de vigilancia 36 presentan, por ejemplo, unos circuitos electronicos
programables que estan programados de manera que implementen respectivamente una fase de aprendizaje PA y
una fase de vigilancia PS de un procedimiento de control que se explicara con mas detalle a continuacion.

[0058] Segun otro ejemplo de realizacion, los modulos de aprendizaje 34 y de vigilancia 36 presentan software
que implementa respectivamente la fase de aprendizaje PA y la fase de vigilancia PS. Estos softwares se almacenan
en una memoria prevista para este fin en el dispositivo de control 22 y son ejecutables por un procesador igualmente
previsto para este fin en el dispositivo de control 22.

[0059] La base de datos 38 presenta una memoria prevista para este fin en el dispositivo de control 22 y apta
para almacenar una lista de ajustes como se explicara a continuacion.
[0060] Segun un ejemplo de realizacion, el dispositivo de control 22 no esta integrado en la camara 10 sino

que se presenta en la forma de un médulo remoto que se comunica con la camara 10, por ejemplo, a través del
dispositivo de comunicacion externo 23.

[0061] El procedimiento de control de la camara 10 segun la invencién se explicara ahora en referencia a la
figura 3 que presenta un organigrama de sus etapas.

[0062] Asi, como se ha mencionado anteriormente, el procedimiento de control comprende una fase de
aprendizaje PA y una fase de vigilancia PS. La fase de aprendizaje PA se implementara al menos una vez antes de la
implementacioén de la fase de vigilancia PS.

[0063] En particular, la fase de aprendizaje PA permite establecer dinamicamente la lista de ajustes en funcién
de objetos de interés presentes en diferentes campos de vision de la camara 10.

[0064] Durante una etapa inicial 110 de la fase de aprendizaje PA, el modulo de aprendizaje 34 controla un
barrido de diferentes campos de vision de la camara 10.

[0065] Por barrido, se comprende en particular una captura de imagenes por el dispositivo de captura de
imagenes 30 en diferentes posiciones de observacion de la camara 10. Cada cambio de una posicion de observacion
se controla, por ejemplo, modificando el angulo de inclinacion de la camara 10 y/o su angulo de acimut y/o el nivel de
ampliacion.

[0066] Durante dicho barrido, el médulo de aprendizaje 10 recibe el flujo de video generado por el dispositivo
de captura de imagenes 30 e implementa la deteccion de objetos de interés segun unos métodos conocidos en si.
[0067] Asi, por ejemplo, estos métodos consisten en reconocer un objeto de interés analizando caracteristicas

predeterminadas de este objeto o de los campos de vision barridos por la camara 12.

[0068] Las caracteristicas predeterminadas comprenden, por ejemplo, formas o texturas esperadas del objeto
de interés y/o de su entorno. Estos métodos permiten, por ejemplo, reconocer a una persona detectando su rostro u
otras partes de su cuerpo que tienen formas predeterminadas.

[0069] Cuando el médulo de aprendizaje 34 detecta un objeto de interés, implementa la etapa 120 siguiente.

[0070] Durante esta etapa 120, el médulo de aprendizaje 34 determina la posicion de observacion que define
el campo de vision que incluye el objeto de interés detectado.

[0071] Segun una variante de realizacion, la fase de aprendizaje PA comprende ademas una etapa 115 de
optimizacion del campo de vision que comprende el objeto de interés detectado que se implementa después de la
etapa 110 y antes de la etapa 120.
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[0072] Durante esta etapa 115, el médulo de aprendizaje 34 adapta el campo de vision del objeto de interés
detectado durante la etapa 110 para, por ejemplo, ver mejor este objeto de interés o su entorno.

[0073] En particular, el médulo de aprendizaje 34 adapta este campo de vision ajustando el nivel de ampliacién
y/o la orientacién de la camara 10 en funcion, por ejemplo, de al menos algunas caracteristicas predeterminadas del
objeto de interés.

[0074] Como en el caso anterior, las caracteristicas predeterminadas comprenden, por ejemplo, formas o
texturas esperadas del objeto de interés y/o de su entorno.

[0075] El médulo de aprendizaje 34 obtiene asi un campo de vision 6ptimo que incluye el objeto de interés.
[0076] El campo de vision 6ptimo obtenido comprende, por ejemplo, ademas del objeto de interés detectado
durante la etapa 110, otro objeto de interés no visible o poco visible en el campo de vision inicial. En este caso, durante

la etapa 115, el médulo de aprendizaje 34 ajusta de manera adecuada el nivel de ampliacién para que el campo de
visiéon optimo comprenda los dos objetos de interés.

[0077] Segun otro ejemplo, el campo de visidon éptimo comprende Unicamente el objeto de interés detectado
durante la etapa 110 con un nivel de ampliacion 6ptimo. Este nivel de ampliacion 6ptimo permite, por ejemplo, ver en
detalle este objeto de interés.

[0078] Si se ha implementado la etapa 115, durante la etapa 120, el médulo de aprendizaje 34 determina la
posicion de observacion que define el campo de vision 6ptimo.
[0079] Durante la etapa 130 siguiente, el médulo de aprendizaje 34 almacena la posicion de observacion

determinada en la lista de ajustes, por ejemplo, en la forma de tres valores numéricos que definen los angulos de
inclinacién y de acimut de la camara 10, asi como el nivel de ampliacién dado por el dispositivo de captura de imagenes
30.

[0080] Las siguientes etapas 140-150 se implementan de forma opcional.

[0081] De este modo, durante la etapa 140, el modulo de aprendizaje 34 determina un contexto local asociado
al objeto de interés detectado.

[0082] Por contexto local, se entiende cualquier informacién que permita caracterizar la deteccién del objeto de
interés.

[0083] Asi, por ejemplo, el contexto local corresponde a la hora de la deteccion del objeto de interés.

[0084] Segun otro ejemplo, el contexto local corresponde a la hora de la deteccion del objeto de interés con al

menos otro objeto de interés.

[0085] Durante la etapa 145 siguiente, el médulo de aprendizaje 34 asocia el contexto local determinado a la
posicion de observacion correspondiente al objeto detectado.

[0086] Durante la etapa 150 siguiente, el médulo de aprendizaje 34 almacena el contexto local determinado en
la lista de ajustes con la posicion de observacion correspondiente.

[0087] Al final de la etapa 150 o de la etapa 130, el médulo de aprendizaje vuelve a ejecutar la etapa 110. Asi,
las etapas 110 a 130 o las etapas 110 a 150 se repiten por ejemplo hasta que se alcanza un numero de iteraciones
maximo predeterminado o hasta la expiraciéon de un intervalo temporal predeterminado.

[0088] La fase de vigilancia PS se implementa posteriormente.
[0089] Varias variantes de la implementacion de la fase de vigilancia PS son posibles.
[0090] Asi, segun una primera variante de realizacién que se implementa cuando, en particular, las etapas 140

a 150 de la fase de aprendizaje PA no se han ejecutado, durante la etapa inicial 160 de la fase de vigilancia, el médulo
de vigilancia 36 recorre todas las posiciones de observacion comprendidas en la lista de ajustes.

[0091] El orden de dicho recorrido se define, por ejemplo, por el orden de escritura de las posiciones de
observacion en esta lista.

[0092] Segun otro ejemplo de realizacion, el orden de recorrido esta definido por cualquier otra regla
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predeterminada que permita, por ejemplo, optimizar el tiempo de recorrido.

[0093] Luego, para cada posicion de observacion recorrida, el médulo de vigilancia 36 implementa la etapa 170
durante la cual, controla el dispositivo de motorizacion 21 y el dispositivo de captura de imagenes 30 para ajustar la
camara 10 segun esta posicion de observacion.

[0094] A continuacion, durante la etapa 180 siguiente, el médulo de vigilancia 36 controla la captura de
imagenes por el dispositivo de captura de imagenes 30 hasta que se cumple un criterio de parada predeterminado.

[0095] El criterio de parada se basa, por ejemplo, en el tiempo transcurrido desde el inicio de la etapa 180 o en
el contenido del flujo de video proporcionado.

[0096] Asi, por ejemplo, el criterio de parada se cumple al expirar un intervalo temporal predeterminado o en
ausencia de movimiento significativo en el campo de vision correspondiente.
[0097] A continuacion, el médulo de vigilancia vuelve a la etapa 160 para pasar, por ejemplo, a otra posiciéon

de observacion.

[0098] Segun una segunda variante de realizacién de la fase de vigilancia PS que se implementa cuando se
han ejecutado las etapas 140 a 150 de la fase de aprendizaje PA, durante la etapa inicial 160 de la fase de vigilancia
PS, el médulo de vigilancia 36 implementa la observacion del contexto local.

[0099] Cuando este contexto local corresponde a uno de los contextos locales almacenados en la lista de
ajustes, el modulo de vigilancia 36 determina la posicion de observacion que corresponde a este contexto local.
[0100] En otras palabras, cuando uno de los contextos locales almacenados en la lista de ajustes se repite, el

modulo de vigilancia 36 determina la posicion de observacion correspondiente a ese contexto local.

[0101] Asi, por ejemplo, cuando un contexto local almacenado corresponde a una hora precisa del dia, el
modulo de vigilancia 36 detecta una repeticion de ese contexto local a la misma hora todos los dias.

[0102] Por supuesto, también son posibles muchos otros ejemplos de contextos locales y condiciones para su
repeticion.
[0103] Ademas, es posible adaptar el modulo de vigilancia 36 para predecir una repeticion de un contexto local.

Esto permite ajustar la camara 10 antes de que el contexto local se repita efectivamente. Asi, por ejemplo, cuando un
contexto local almacenado corresponde a una hora precisa del dia, el médulo de vigilancia 36 predice una repeticion
de ese contexto local unos minutos o segundos antes.

[0104] A continuacion, para la posicion de observacion que corresponde al contexto local detectado o predicho,
el médulo de vigilancia 36 implementa las etapas 170 y 180 como se ha descrito anteriormente.

[0105] Debe entenderse por otra parte que las fases de aprendizaje PA y de vigilancia PS pueden
implementarse de forma paralela después de que la fase de aprendizaje PA se haya implementado al menos una vez.
[0106] En efecto, en este caso, la etapa de barrido 110 de la fase de aprendizaje PA se implementa por ejemplo

al mismo tiempo que la etapa 180 de captura de imagenes de la fase de vigilancia PS.

[0107] La implementacion de las otras etapas puede efectuarse de manera sustancialmente independiente por
el médulo de aprendizaje 34 y el modulo de vigilancia 36.

[0108] Se entiende asi que la presente invencién presenta un cierto numero de ventajas.

[0109] En primer lugar, el procedimiento segun la invencion propone implementar una fase de aprendizaje que
permite determinar posiciones de observacion de manera dinamica. Esto evita la necesidad de calibrar estas
posiciones de observacion con el tiempo y, por lo tanto, disminuye los costes de mantenimiento de las instalaciones
correspondientes.

[0110] Ademas, la implementacion paralela de las fases de aprendizaje y de vigilancia permite mantener una
buena calidad de aprendizaje al tiempo que la camara sigue funcionando.

[0111] Finalmente, el aprendizaje permite adaptar mejor el nivel de ampliacién al entorno de la camara. En
particular, el procedimiento segun la invenciéon permite crear una lista de ajustes que comprende no solo diferentes
orientaciones de la camara, sino también diferentes niveles de ampliacién en funcion de las caracteristicas particulares
de los objetos de interés o de su entorno. Esto permite evitar la pérdida de informacion debido, por ejemplo, a un zoom

7
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excesivo hacia un solo objeto de interés, lo que hace que el comportamiento dinamico de la camara sea mas eficiente.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento de control de una camara PTZ (10) que incluye un dispositivo de captura de imagenes
(30) regulable segun una pluralidad de posiciones de observacion procedentes de una lista de ajustes, definiendo cada
posicion de observacion un campo de vision de la camara (10), comprendiendo el procedimiento una fase de vigilancia
(PS) que incluye las siguientes etapas:

- ajuste (170) del dispositivo de captura de imagenes (30) segun una de las posiciones de observacion procedente
de la lista de ajustes
- captura de imagenes (180) del campo de observacién correspondiente a la posicion de observacion segun la cual
el dispositivo de captura de imagenes (30) esta regulado; el procedimiento comprende ademas una fase de
aprendizaje (PA) implementada al menos una vez antes de la fase de vigilancia (PS) y que comprende el
establecimiento dinamico de la lista de ajustes en funcion de objetos de interés presentes en diferentes campos
de vision de la camara (10);
estando el procedimiento caracterizado porque la fase de aprendizaje (PA) comprende las siguientes etapas:
- deteccion (110) de un objeto de interés, siendo el objeto de interés al menos parcialmente movil;
- determinacion (120) de la posicion de observacion que define el campo de vision que incluye el objeto de
interés detectado;
- memorizacion (130) de la posicion de observacion en la lista de ajustes;
- determinacion (140) de un contexto local asociado al objeto de interés detectado, correspondiendo el contexto
local a la hora de la deteccion del objeto de interés o a la hora de la deteccion del objeto de interés con al
menos otro objeto de interés;
- asociacion (145) del contexto local a la posicion de observacion correspondiente al objeto detectado;
- memorizacion (150) del contexto local en la lista de ajustes,

en el que la fase de vigilancia (PS) incluye ademas la etapa de deteccién o de prediccion (160) de una repeticion
de uno de los contextos locales memorizados en la lista de ajustes, estando la etapa de ajuste (170) del dispositivo
de captura de imagenes (30) implementada para la posicién de observacion asociada a este contexto local.

2. Procedimiento segun la reivindicacion 1, en el que la fase de aprendizaje (PA) comprende ademas una
etapa (115) de optimizacion del campo de visién que comprende el objeto de interés detectado, para obtener un campo
de vision optimizado, en la que el nivel de ampliacion y/o la orientacién de la camara PTZ (10) esta regulado en funcion
de al menos determinadas caracteristicas predeterminadas del objeto de interés;

comprendiendo la etapa de determinacion (120) de la posicion de observacion la determinacion de la posiciéon de
observacion que define el campo de visién optimizado.

3. Procedimiento segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que las fases de
aprendizaje (PA) y de vigilancia (PS) se implementan en paralelo cuando la fase de aprendizaje (PA) se ha
implementado al menos una vez antes de la fase de vigilancia (PS).

4. Procedimiento segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que durante la fase de
vigilancia (PS), la etapa (180) de captura de imagenes del campo de observacién correspondiente se implementa
hasta que se cumple un criterio de parada.

5. Procedimiento segun la reivindicacion 4, en el que el criterio de parada se cumple al expirar un intervalo
temporal predeterminado o en ausencia de movimiento significativo en el campo de vision correspondiente.

6. Procedimiento segin una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que cada posicion de
observacion comprende la orientacion del dispositivo de captura de imagenes (30) y el nivel de ampliacion dada por
este dispositivo (30).

7. Producto de programa de ordenador que incluye instrucciones de software que, cuando son
implementadas por un equipo informatico de un dispositivo de control de una camara PTZ segun la reivindicacion 8,
implementa el procedimiento segun una cualquiera de las reivindicaciones anteriores.

8. Dispositivo de control (22) de una camara PTZ (10) que implementa el procedimiento segun una
cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6.

9. Camara PTZ (10) que incluye un dispositivo de captura de imagenes (30) regulable segun una pluralidad
de posiciones de observacion procedentes de una lista de ajustes y un dispositivo de control (22) segun la
reivindicacion 8.
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