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DESCRIPCION

Dispositivo de vigilancia.

La presente invencidn se refiere a un dispositivo
de vigilancia, a un sistema de vigilancia y a un méto-
do para observar a través de un érea.

Los dispositivos de vigilancia que utilizan técni-
cas de formacién de imdgenes son bien conocidos en
la técnica. Un dispositivo de seguridad de la técnica
anterior contiene una cdmara para recoger datos de
imagen, asi como un dispositivo de control sensible
a los datos recogidos para hacer que la cdmara efec-
tde el seguimiento de un sujeto en movimiento. Tipi-
camente, el dispositivo de control funciona haciendo
que el dispositivo de recogida de imigenes se centre
o encuadre y/o bascule o se incline de manera que si-
ga un sujeto que cae dentro del campo de visién del
dispositivo de captacién. El dispositivo de control in-
cluye un servomotor y un circuito de procesamiento o
tratamiento que detecta el movimiento dentro de una
imagen y que proporciona sefiales de control al motor
con el fin de hacer girar el dispositivo de captacién de
imagenes de manera que siga el movimiento.

El dispositivo conocido utiliza circuitos que re-
quieren calibracién y que son sensibles a efectos de
envejecimiento y ambientales. Es, por tanto, necesa-
rio recalibrar los circuitos de forma regular si se quie-
re recoger la informacion correcta. Otro problema del
dispositivo conocido es que es vulnerable a la distrac-
cién. Puesto que el dispositivo es sensible fundamen-
talmente a los datos dentro del campo de visién pre-
sente en ese momento, puede entrar un sujeto en el
campo de visién y retener la atencién del dispositi-
vo mediante movimientos adecuados en tanto que las
actividades de un segundo sujeto fuera del campo de
visién permanecen sin detectar.

El documento US 6.215.519 describe un disposi-
tivo de vigilancia que tiene un primer y un segundo
dispositivos de captaciéon de imédgenes, de tal modo
que el segundo dispositivo es controlado por el pri-
mer dispositivo, estando los dispositivos montados en
un soporte comun.

Serfa ventajoso proporcionar un dispositivo de tal
modo que realizaciones del mismo fuesen capaces de
evitar las dificultades anteriormente mencionadas.

La invencidn se define en las reivindicaciones que
se acompaifian.

Una ventaja de un dispositivo de acuerdo con la
invencién es que puede ser realizado como una es-
tructura “de dimensionado universal” o en la que unas
unicas dimensiones valen para todo, en la cual tan s6-
lo los zdcalos necesarios para el drea que se estd es-
cudrifiando son, de hecho, ocupados por camaras de
referencia fijas. La estructura puede ser tal, que las
cdmaras pueden simplemente ser conectadas o enchu-
fadas manualmente en las conexiones eléctricas, y la
estructura soporta entonces las cimaras. La red de co-
municacién eléctrica puede ser de auto-configuracién
o configuracién por si misma, con un tipo de instala-
cién de “conexidn y entrada en servicio” que se adap-
te a los diferentes nimeros y posiciones de las cima-
ras.

A continuacién se describiran realizaciones pro-
porcionadas a modo de ejemplo de la invencién con
referencia a los dibujos que se acompaiian, en los cua-
les:

la Figura 1 muestra una vista en perspectiva
y esquemadtica de un dispositivo de vigilancia que
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incorpora la invencién;

la Figura 2 muestra una vista similar a la de la Fi-
gura 1, de la que se han retirado las cdmaras;

la Figura 3 muestra una representacién esquemd-
tica de bloques de un sistema de vigilancia que incor-
pora la presente invencion, y

la Figura 4 muestra otra instalacién o disposicién
fisica a modo de ejemplo de un dispositivo de vigilan-
cia que incorpora la invencion.

Haciendo referencia a la Figura 1, un dispositivo
de vigilancia 1 tiene un soporte 2 que esta construi-
do y dispuesto para ser asegurado a una estructura,
por ejemplo, a un asta de soporte o a una ménsula
asegurada a un edificio. El soporte de esta realizacion
incluye tres placas generalmente circulares y separa-
das 2a, 2b, 2c. Un primer dispositivo 3 de captacién
de imégenes consiste aqui en unos dispositivos de cé-
mara digital discretos 4-11 (8-11, no visibles en el di-
bujo), dispuestos circunferencialmente alrededor del
soporte 2, de tal manera que cada dispositivo de ca-
mara digital proporciona un campo de vision de 48
grados. El primer dispositivo de captacién de image-
nes estd dispuesto entre las primera y segunda placas
2a, 2b. La realizacién presentemente descrita propor-
ciona una visién de 360 grados, de tal modo que el
campo de visién de las cdmaras proporciona un pe-
quefio grado de solapamiento mutuo. En otras reali-
zaciones se proporcionard un menor nimero de cé-
maras. Por ejemplo, si el dispositivo de vigilancia se
asegura a un edificio, puede ser necesario proporcio-
nar Unicamente 18 grados de vision, en cuyo caso tan
sOlo es necesario proporcionar cuatro cidmaras, o bien
90 grados, en cuyo caso son necesarias Unicamente
dos cdmaras.

El dispositivo de vigilancia 1 incluye adicional-
mente un segundo dispositivo 20 de captacién de ima-
genes, dispuesto aqui bajo el primer dispositivo 3 de
captacién de imagenes y entre las segunda y tercera
placas 2b, 2c. El segundo dispositivo 20 de captacién
de imdagenes es, igualmente, una cdmara digital que
tiene un campo de visiéon de 48 grados, de tal modo
que la camara 20 es capaz de una accién de encuadre,
inclinacién y ampliacién o aproximacién. Las funcio-
nes de inclinacién y aproximacién pueden proporcio-
narse digitalmente, por ejemplo, por medio de técni-
cas conocidas de procesamiento o tratamiento de ima-
genes, o bien pueden ser por movimientos fisicos de
componentes situados dentro de la cdmara o de la pro-
pia cdmara 30. La funcién de centrado o encuadre se
proporciona por un servomotor (referencia 75; véase
la Figura 2) que acciona la cdmara 20 en torno al so-
porte, tal y como se muestra por medio de las flechas
Ay B de la Figura 1. Como la presente realizacién se
refiere a un dispositivo de vigilancia capaz de una vi-
gilancia de 360 grados, la camara 20 es capaz de una
rotacién de 360 grados en torno al soporte 2. Cuando
se requiere una visién de menos de 360 grados, la ca-
mara 20 puede ser limitada en su movimiento, ya sea
fisicamente o en virtud de un programa de control.

Si bien la presente realizacién tan s6lo muestra
una tnica cdmara 20, cabria la posibilidad de propor-
cionar cdmaras adicionales similares a la cdmara 20 y
cada una de ellas capaz de un encuadre, un bascula-
miento o inclinacién y una aproximacién mutuamente
independientes en el caso de que se espere un trafico
elevado. El servomotor 75 es seleccionado conjunta-
mente con el peso de la cdmara 20 para permitir un
rapido movimiento de encuadre de la camara de tal
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manera que ser permita a la cimara conmutar entre
diferentes eventos o incidencias detectadas.

En la Figura 2 se muestra un soporte 2 que incor-
pora la invencidn, del que se han retirado las cdma-
ras. Las primera, segunda y tercera placas circulares
2a, 2b, 2c se encuentran separadas entre si a lo largo
de una columna central 100 dispuesta a lo largo de
los ejes de las placas. Una pared cilindrica 101 esta
dispuesta entre las primera y segunda placas 2a, 2b.
La pared 101 define ocho zdcalos idénticos 102-109
(tan s6lo cuatro de ellos visibles), dispuestos unifor-
memente a lo largo de su periferia. Los zécalos 102-
109 procuran alojamientos para las cdmaras 4-11, las
cuales pueden ser montadas en el soporte mediante su
insercion en los zdcalos. El soporte contiene circuitos
eléctricos provistos de conectadores en cada z6calo,
con el fin de permitir la comunicacién y el control, co-
mo se describird mas adelante con respecto a la Figu-
ra 3. En la presente realizacién, el soporte, tal y como
se suministra, incluye placas de obturacién suscepti-
bles de retirarse o desmontables que tapan cada z6ca-
lo. Las placas de obturacién se retiran y las cdmaras
se insertan, en el nimero necesario para la aplicacion,
dentro de los zécalos seleccionados.

Continuando con referencia a la Figura 2, una se-
gunda pared cilindrica 100 se extiende hacia abajo
desde la segunda placa 2b, y una tercera pared cilin-
drica 111 se extiende desde la tercera placa 2c, de tal
manera que las paredes cilindricas 110, 111 dejan en-
tre ellas una ranura 112 de anchura constante. Una
montura 120 para cdmara se extiende a través de la
ranura 112 y es accionada a rotacion alrededor de la
columna 100 por medio del servomotor 75 (no visi-
ble). La montura 120 para cdmara incluye un conec-
tador eléctrico para una cdmara y, similarmente a los
z6calos 102-109, actia soportando una cdmara ma-
nualmente insertada. Tal y como se ha destacado an-
teriormente, el dispositivo 2 puede ser ampliado con
la adicion de camaras movibles adicionales, al afiadir
una placa circular adicional con paredes cilindricas de
aporte de ranura.

En la realizacién descrita, una cipula cubre el so-
porte y proporciona proteccién contra las inclemen-
cias del tiempo. En el caso de que no se proporcio-
ne ninguna ctpula, las cubiertas desmontables pue-
den proporcionar proteccién contra las inclemencias
meteoroldgicas y la ranura 112 puede tener una dis-
posicion de junta de estanqueidad.

En la Figura 3 se muestra una realizacién que tiene
tan s6lo un primer dispositivo de captacion de image-
nes con sélo dos camaras digitales 4, 5, y una tnica
camara 20 que forma el segundo dispositivo de capta-
cion de imagenes. Cada una de las camaras 4, 5 con-
siste en una lente respectiva 40, 50, un dispositivo de
captacién de imdagenes respectivo 41, 51, por ejem-
plo, un captador de CCD, y respectivos circuitos de
tratamiento 42, 52 embebidos o incorporados interior-
mente. Los circuitos de tratamiento 42, 52 incorpo-
rados interiormente incluyen instrucciones de alma-
cenamiento en memoria sobre chip, necesarias para
el funcionamiento de los circuitos de procesamiento.
Cada una de las cdmaras digitales 4, 5 tiene, adicio-
nalmente, circuitos de tratamiento incorporados inte-
riormente 42, 52, conectados a través de una conexion
de LAN [red de area local -“Local Area Network™] 80
que permite a los dispositivos de captacién de image-
nes suministrar como salida los datos recogidos. La
LAN 80 se extiende hasta un dispositivo centraliza-
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dor inteligente 70 que recibe informacion desde cada
uno de los dispositivos 4, 5 de captacién de imédgenes.

En la presente realizacidn, cada dispositivo ubi-
cado en la LAN tiene su propia ranura temporal y
la comunicacién es, por tanto, ciclica. Otras técnicas
pueden sustituir a ésta -por ejemplo, puede existir una
prioridad asignada a algunos dispositivos, o bien pue-
de utilizarse un protocolo de comunicacién en anillo
simbdlico o virtual. El modo como la LAN se comu-
nica puede escogerse de acuerdo con la arquitectura o
estructura del sistema -por ejemplo, en realizaciones
en las que la inteligencia estd bien distribuida, la co-
municacién normal puede ser menos esencial que en
realizaciones en las que se ha proporcionado un con-
trol centralizado.

La cdmara 20, andlogamente a las cdmaras 4, 5,
también incluye una lente 60, un captador 61 de im4-
genes y unos circuitos de tratamiento 62 incorporados
interiormente. La cdmara 20 es controlada en su rota-
cion alrededor del soporte 2 por el servomotor 75, el
cual estd conectado a una puerta de salida 71 del dis-
positivo centralizador 70, y controlado desde la mis-
ma, por medio de una conexién de bus 72. La cimara
20 también recibe sefiales desde un bus de control 73,
74, que se muestra aqui como dos buses independien-
tes en aras de la claridad, a fin de efectuar la apro-
ximacién y la inclinacién de la camara 20. En esta
realizacidn, el bus 73 controla una caracteristica de
ampliacién o aproximacion digital de la cdmara, y el
bus 74 controla una caracteristica de basculamiento o
inclinacién digital. Sin embargo, cabria la posibilidad,
alternativamente, de proporcionar una lente de apro-
ximacién mévil y un segundo servomotor para bascu-
lar o inclinar fisicamente la cdmara 20, si se prefiere.
Los buses 73 y 74 se conectan a un acceso o puerta
adicional 76 del dispositivo centralizador 70.

El dispositivo centralizador tiene, adicionalmente,
una puerta de interfaz 76 de entrada/salida de datos,
que se conecta, aqui, a través de un enlace 90 de Et-
hernet, a una computadora distante 200. La computa-
dora distante 200 incluye un procesador 201 que hace
funcionar un programa que se muestra simbélicamen-
te como el bloque 202, y estd conectada a un dispo-
sitivo de almacenamiento tal como un disco duro 203
con el fin de almacenar informacion en el disco duro,
informacién que es obtenida de la que se proporciona
a través del enlace 90 de Ethernet.

En otras realizaciones, el enlace 90 de Ethernet se
reemplaza o complementa con un enlace de datos in-
alambrico, o con otro sistema de bus cableado, o con
instalacién de cables, por ejemplo, un USB [bus en
serie universal]. En estos casos, se requerird un dispo-
sitivo de interfaz entre el dispositivo de vigilancia 1y
el canal de comunicacion, y entre el canal de comuni-
cacién y la computadora 200.

En funcionamiento, las cdmaras 4, 5 supervisan
un angulo de 90 grados. El dispositivo centralizador
70 hace funcionar la LAN 90 en un régimen marcado
por sefial de reloj, y se conecta ciclicamente entre los
dispositivos de captacion 4, 5. Los circuitos de trata-
miento 42, 52 incorporados interiormente en la rea-
lizacién descrita incluyen firmware, o software incor-
porado permanentemente sobre hardware, segtin se ha
explicado previamente, para el andlisis de las imége-
nes, de tal manera que los datos suministrados como
salida a la LAN 80 consisten tinicamente en informa-
cidn significativa. Esto es lo mismo que decir que la
salida de formacién de imagenes a través de la LAN
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80 consiste en datos de imagen comprimidos, en lu-
gar de en datos en bruto, por ejemplo, de tal manera
que los datos representan inicamente datos de movi-
miento. Los circuitos de tratamiento 42, 53 convierten
los datos en la forma correcta para la LAN, por ejem-
plo, pasandolos a datos de IP [protocolo de Internet
-“Internet Protocol”]. El firmware, o software incor-
porado permanentemente sobre hardware, puede tam-
bién llevar a cabo funciones supervisoras y de control,
por ejemplo, de ajuste del funcionamiento para con-
diciones de luz variables.

En otras realizaciones, los circuitos de tratamiento
42, 52 no ponen en funcionamiento tal software incor-
porado permanentemente sobre hardware, y actdan
meramente para convertir los datos recibidos desde
los dispositivos CCD [dispositivos de acoplamiento
de cargas -“charge coupling devices”] en el protocolo
correcto para la LAN 80.

De nuevo, en la presente realizacion, el disposi-
tivo centralizador inteligente 70 actia como un ser-
vidor para la LAN, de tal modo que las cdmaras 4,
5, 20 actiian como clientes. El dispositivo centraliza-
dor estd programado para responder a los datos de la
LAN 80 indicativos de movimiento en el drea bajo
observacidn, y, en respuesta a los mismos, controla el
servomotor 105 y los buses de inclinacién y de apro-
ximacién, 73, 74, para hacer que la cdmara 20 se di-
rija al movimiento. En esta realizacion, el dispositivo
centralizador 70 estd programado para determinar el
tamafio del sujeto en movimiento mediante la deter-
minacién del tamafio del sujeto en movimiento en tér-
minos de puntos de imagen o pixeles y del grado de
aproximacién que se estd aplicando en ese momento.
El dispositivo puede estar programado para ignorar
los sujetos de menos de un tamafio de umbral, de tal
manera que se desprecien hojas que se mueven, pa-
jaros y similares. Sin embargo, en otras realizaciones,
todos los sujetos en movimientos pueden ser seguidos
por la cdmara 20.

El dispositivo centralizador 70 convierte, en cual-
quier caso, los datos entrantes desde la LAN 80 en
el formato relevante para el enlace de comunicacién
90, de tal manera que todos los datos de movimiento
se proporcionan a la computadora 200. En la compu-
tadora 200, los datos son proporcionados al procesa-
dor 201 y procesados o tratados por el software 202.
Los datos son entonces almacenados en el dispositi-
vo de accionamiento 203 de disco duro. Se inscribe
en el dispositivo de accionamiento de disco duro de
una forma en recirculacién, de tal manera que, una
vez que el dispositivo de accionamiento de disco du-
ro alcanza un estado de llenado dado, la reinscripcién
comienza en la entrada mds antigua.

Si bien la presente realizacién se ha descrito de
manera que tiene una inteligencia sustancial integra-
da en el dispositivo de vigilancia 1, especificamente,
la computadora 200 podria representar la inteligencia
del sistema, y los dispositivos de tratamiento de los
dispositivos de captacién de imdgenes, de la caimara
y del dispositivo centralizador, podrian simplemente
reformatear datos.

Es fundamental para las realizaciones preferidas
el hecho de que no se necesita ningtin control ni su-
pervision humana para dirigir el funcionamiento del
dispositivo, al menos una vez instalado. La programa-
cion o software del sistema es, en estas realizaciones
preferidas, capaz de determinar la actividad en una es-
cena que estd siendo supervisada y de dirigir el (los)
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dispositivo(s) relevante(s) de captacién de imagenes
de manera que amplie(n), encuadre(n) y bascule(n)
apropiadamente para introducir datos visuales que es
probable que sean de interés. Dichos datos pueden ser
archivados o presentados para su visualizacion o, si se
desea, hacer sonar una alarma.

Cabe la posibilidad, alternativamente, de propor-
cionar la totalidad de la inteligencia dentro de la pro-
pia cdmara y confinar la capacidad funcional de la
computadora 200 a la grabacién de datos.

Puede proporcionarse potencia al dispositivo 1
desde una fuente de alimentacién de potencia de red
comercial, mediante la alimentacién en potencia a tra-
vés de la Ethernet, mediante el uso de células fotovol-
taicas, turbinas de viento o de otra forma, segin se
conoce.

La presencia de las dos cdmaras fijas 4, 5 en la rea-
lizacién (mds cdmaras en realizaciones en las que se
necesita una extension de vision mds amplia) signifi-
ca que el drea que estd siendo observada se encuentra
constantemente bajo observacion. El dispositivo es-
t4 programado para provocar que la cimara mdvil 20
salte entre mdltiples sujetos en movimiento si éstos se
encuentran en diferentes zonas del drea, y para remi-
tir datos de imagen de las actividades de cada suje-
to para su grabacién. Cuando se estd observando un
area relativamente ajetreada, se proporcionan multi-
ples cdmaras moviles, y cada cdmara puede ser asig-
nada a sujetos concretos utilizando un algoritmo para
incrementar la eficacia de la observacion. En conse-
cuencia, si se han proporcionado dos cdmaras y hay
cinco sujetos en movimiento, el dispositivo puede di-
vidir los sujetos por su ubicacién para minimizar el
movimiento de las camaras, o bien realizar cambios
en la aproximacién/inclinacion.

Si bien la realizacién descrita se sirve de cama-
ras con todos los circuitos asociados incorporados en
ellas, los costes de las camaras pueden reducirse si se
proporciona los circuitos de tratamiento 42, 52 incor-
porados interiormente como parte del propio disposi-
tivo de soporte, conjuntamente con la LAN y el dis-
positivo centralizador. En otras realizaciones, los cir-
cuitos del soporte incluyen Unicamente la instalacién
de cables o cableado de la LAN, el dispositivo cen-
tralizador inteligente, asi como zdécalos para cdmaras
que tienen su propio procesamiento o tratamiento in-
corporado.

En una realizacion, las cimaras son camaras PAL
analdgicas. En otra realizacion, se utilizan cdmaras di-
gitales. En el caso de que se emplee tecnologia digital
de mega-pixel, pueden utilizarse un encuadre, una in-
clinacién y una ampliacién o aproximacion electréni-
cos dentro de cada camara de referencia, asi como un
encuadre, una inclinacién y una aproximacion meca-
nicos (cuando estén disponibles) para cubrir mds in-
cidencias o eventos simultdneos. Esto permite que el
encuadre, la inclinacién y la aproximacién mecéanicos
tengan una mayor expectativa de vida.

El nivel o grado de aproximacién de la cdmara de
encuadre, inclinacién y aproximacion puede ser utili-
zado a la hora de calcular el tamafio del objeto en mo-
vimiento desde la cdmara de referencia con un ajus-
te predeterminado de la aproximacién deseada, sien-
do denominado este grado de aproximacién “factor
de aproximacién”. En algunas realizaciones, las ima-
genes captadas desde la cdmara mévil no se utilizan
para controlar el mecanismo de encuadre, inclinacién
o aproximacion, y este control es exclusivamente des-
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de las camaras de referencia. En otras realizaciones,
los datos de imagen procedentes de la cdmara mdvil
se utilizan para determinar instrucciones de encuadre,
inclinacién y aproximacion, por ejemplo, para propd-
sitos de seguimiento de objetos.

Cuando se esta en un entorno exterior, la calidad
de una imagen varia enormemente debido al ruido.
Esto puede dar lugar a que el sistema de tratamien-
to de imdgenes pierda momentdneamente su sujeto
(perdiendo, por ejemplo, una o dos tramas). Empare-
jadas con este problema de ruido, se afiaden también
las sombras de un objeto mévil a la carga del trata-
miento cuando un objeto se estd moviendo. De esta
forma, el tiempo durante el que el sistema pierde mo-
mentdneamente su sujeto puede ser el mismo tiempo
que el sujeto adquiere una sombra -esta sombra podria
entonces, momentaneamente, convertirse en el inico
objeto en movimiento en la escena y, por tanto, en la
unica informacién disponible para predecir hacia don-
de se estd moviendo el objeto.
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Los problemas pueden resolverse mediante el uso
de un algoritmo, por ejemplo, un algoritmo de ajus-
te por minimos cuadrados, a fin de equilibrar el cen-
tro de masas, teniendo en cuenta todo lo anterior, de
tal manera que la cdmara siga suavemente la masa de
mayor densidad sin desviarse precipitadamente en el
punto de prediccién de cada trama. El algoritmo pue-
de servirse de un cierto nimero de tramas historicas,
asf como de un algoritmo de ajuste por minimos cua-
drados, para suavizar el funcionamiento.

La Figura 4 muestra otra realizacién del dispositi-
vo de vigilancia, que tiene un soporte (100), un con-
junto de cdmaras de referencia (105) y una ctpula que
cubre una camara moévil (110).

Se ha descrito una realizacién de la presente in-
vencién con particular referencia al ejemplo ilustra-
do. Sin embargo, se apreciard que pueden realizarse
variaciones y modificaciones en el ejemplo descrito,
dentro del 4&mbito de la presente invencion.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de vigilancia que tiene al me-
nos un primer dispositivo de captacién de imagenes,
al menos un segundo dispositivo de captacion de ima-
genes, de tal manera que el, o cada, segundo dispositi-
vo de captacion de imdgenes tiene un servomotor res-
pectivo, teniendo el segundo dispositivo de captacion
de imdgenes un eje optico, por lo que el servomotor
esta dispuesto para regular la direccion del eje 6pti-
co del segundo dispositivo de captacién de imédgenes;
de tal manera que el segundo dispositivo de captacién
de imégenes es controlado por medios procesadores
con el fin de observar la posicién en la que se detec-
ta movimiento por parte de un primer dispositivo de
captacioén de imagenes:

caracterizado porque el dispositivo de vigilancia
comprende:

un soporte, construido y dispuesto para ser ase-
gurado a una estructura, de tal modo que el soporte
define una pluralidad de zdécalos de montaje para el
al menos un primer dispositivo de captacién de ima-
genes, estando los z6calos dispuestos uniforme y cir-
cunferencialmente en torno a un eje del soporte, de tal
forma que el, o cada, primer dispositivo de captacién
de imdgenes estd asegurado, mediante ellos, fijamente
al soporte,

de tal modo que el, o cada, segundo dispositivo de
captacion de imagenes es susceptible de hacerse rotar
alrededor del eje del soporte por medio del servomo-
tor.

2. Un dispositivo de vigilancia de acuerdo con la
reivindicacion 1, en el cual los medios procesadores
tienen respectivos accesos o puertas conectadas para:

recibir datos representativos de imdgenes recogi-
das por los primeros y segundos dispositivos de cap-
tacion de imagenes;

controlar el servomotor, para el control del mismo;

introducir datos desde, o suministrar como salida
datos a, una interfaz de entrada/salida.

3. Un dispositivo de vigilancia de acuerdo con la
reivindicacion 1 ¢ la reivindicacion 2, en el cual los
primeros dispositivos de captacién de imdgenes inclu-
yen, cada uno de ellos, respectivos circuitos de trata-
miento embebidos o incorporados interiormente, que
tienen una o més de las funciones de: seleccionar da-
tos significativos; comprimirlos; y convertirlos en un
formato de transmisién apropiado.

4. Un dispositivo de vigilancia de acuerdo con
cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el
cual los medios procesadores son susceptibles de ha-
cerse funcionar para convertir datos procedentes de
los primeros y segundos dispositivos de captacién de
imagenes, utilizando un protocolo de comunicacio-
nes, en una corriente de impulsos para su suministro
como salida a la interfaz de entrada/salida.

5. Un dispositivo de vigilancia de acuerdo con
cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el
cual el segundo dispositivo de captacion de imdgenes
tiene una entrada de ampliacién o aproximacién y una
entrada de basculamiento o inclinacién, asi como un
campo de visién variable, que depende de una sefal
de control en la entrada de aproximacién y de una se-
fal de control en la salida de inclinacién.

6. Un dispositivo de vigilancia de acuerdo con
cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que
tiene un dispositivo centralizador inteligente destina-
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do a comunicarse con dichos primeros y segundos dis-
positivos de captacion de imagenes.

7. Un dispositivo de vigilancia de acuerdo con
cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el
cual los medios procesadores hacen funcionar un al-
goritmo de control de prediccién en virtud del cual
se utilizan posiciones previas del movimiento de un
objeto de interés para determinar dénde apuntar una
camara movil, asi como un algoritmo de “auto-igno-
rancia”, destinado a tener en cuenta el movimiento de
elementos tales como arboles y plantas, de tal mane-
ra que una camara mévil no sea dirigida a examinar
dreas que no son de interés.

8. Un sistema de vigilancia que comprende un dis-
positivo de vigilancia de acuerdo con cualquiera de
las reivindicaciones precedentes, en combinacién con
una computadora distante con respecto al dispositivo
de vigilancia, de tal modo que el sistema comprende
adicionalmente un dispositivo de comunicaciones que
interconecta el dispositivo de vigilancia y la computa-
dora distante, de manera que el dispositivo de comu-
nicaciones comprende uno o mas de entre un cable de
Ethernet y un sistema de comunicacién inaldmbrico,
que comprende al menos uno de entre un canal por
radio y una LAN inaldmbrica.

9. Un método para vigilar a través de un drea uti-
lizando un dispositivo de vigilancia que tiene un pri-
mer dispositivo de captaciéon de imdgenes fijo espa-
cialmente, y un segundo dispositivo de captacién de
imdgenes que tiene un campo de visién mévil, tenien-
do el dispositivo una salida para los datos de ima-
gen, de tal modo que el método comprende utilizar
el primer dispositivo de captacién de imagenes para
observar el drea y procesar o tratar automdticamen-
te los datos procedentes de dicho primer dispositivo
de captacién de imagenes para detectar movimiento;
transferir, al detectar el movimiento, sefiales desde el
primer dispositivo de captacién de imagenes hasta la
salida, siendo dichas sefales representativas de una
imagen de al menos una posicién en la que tiene lu-
gar dicho movimiento, y controlar automaticamente
el campo de vision del segundo dispositivo de capta-
cién de imdgenes con el fin de observar la posicién
en la que tiene lugar dicho movimiento; y transferir
sefales desde dicho segundo dispositivo de captacién
de imdgenes, siendo dichas sefiales representativas de
una imagen de dicha posicién en la que tiene lugar di-
cho movimiento, al menos mientras dicho movimien-
to es detectado, de forma que el dispositivo de vigi-
lancia comprende:

un soporte, construido y dispuesto para ser ase-
gurado a una estructura, de tal modo que el soporte
define una pluralidad de zdécalos de montaje para el
al menos un primer dispositivo de captacién de ima-
genes, estando los z6calos dispuestos uniforme y cir-
cunferencialmente en torno a un eje del soporte, de tal
forma que el, o cada, primer dispositivo de captacién
de imégenes estd asegurado, mediante ellos, fijamen-
te al soporte, de tal modo que el, o cada, segundo dis-
positivo de captacion de imdgenes es susceptible de
hacerse rotar alrededor del eje del soporte por medio
del servomotor; y:

el método comprende adicionalmente seleccionar
los z6calos de acuerdo con la aplicacion del dispo-
sitivo de vigilancia, e insertar cimaras en el niimero
necesario para la aplicacién, en los zécalos seleccio-
nados.
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FIGURA 4
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