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DESCRIPCION

Teléfono moévil con camara con una funciéon de antivibracion y método de antivibracion para uso por un teléfono movil
con camara en la captura de imagen.

Campo

La presente divulgacion en general se refiere a un teléfono moévil con camara con funcién de antivibracion y un método
de antivibracion utilizado por el teléfono mévil con camara en la captura de imagen, y mas particularmente, a un teléfono
movil con camara con una funcién de antivibracion y un método de antivibracion para uso por el teléfono mévil con
camara en la captura de imagen.

Antecedentes

Con el uso generalizado de teléfonos moviles con camara, las personas capturan imagenes al utilizar sus teléfonos cada
vez mas frecuentemente. Sin embargo, al igual que las camaras digitales, los teléfonos méviles con camara también
tienen el problema de antivibracién.

Sin embargo, copiar el disefio de antivibracién de las camaras digitales aumentaria significativamente el coste de los
teléfonos moviles con camara, y el tamafio pequefio de los teléfonos con camara también limita la aplicacion de las
tecnologias utilizadas en camaras digitales. Por estas razones, no es ideal el efecto antivibracion de los teléfonos
mdviles con camara.

La solicitud de patente Estadounidense US2009/0174782 se refiere a un método y aparato para recibir datos de
movimiento y determinar los vectores de aceleracion en base a los datos biomecanicos y datos de movimiento recibidos.
El método comprende adicionalmente la creacion de una imagen mejorada con base en los vectores de aceleracion.

De acuerdo con lo anterior, aun se tiene que hacer mejoras y avances en la técnica.

Resumen

Un objetivo primario de la presente divulgacion es proporcionar un teléfono maovil con camara con una funcion de
antivibracion y un método de antivibracién para uso por el teléfono mévil con camara en la captura de imagen, que
pueda realizar una funcidon de captura de imagen de antivibracién ideal a un bajo coste sobre un teléfono movil y
especialmente sobre un teléfono movil inteligente.

Las soluciones técnicas de la presente divulgacion son como siguen.

Un método de antivibracion para uso por un teléfono movil en la captura de imagen, comprende las siguientes etapas
de:

A. utilizar un moédulo de sensor de gravedad del teléfono mavil para detectar un nivel de vibracién del teléfono movil al
capturar una imagen;

B. de acuerdo con el nivel de vibracion detectado por el médulo de sensor de gravedad, controlar un tiempo de
exposicion del teléfono movil en el proceso de capturar la imagen de tal manera que un moédulo de camara del teléfono
movil captura la imagen de acuerdo con el tiempo de exposicion; y

C. utilizar un programa de software de procesamiento de imagen para llevar a cabo procesamiento de afinacién de
imagen sobre la imagen desenfocada de acuerdo con un vector de desplazamiento generado debido a la vibracion.

En el método de antivibracion, la etapa A comprende adicionalmente:

A1. iniciar un modo de operacion antivibracion del médulo de sensor de gravedad al presionar un botén obturador en el
teléfono movil;

A2. detectar vectores de vibracion en diferentes direcciones durante el proceso de captura de imagen y calcular un valor
absoluto de una suma de los vectores de vibracion; y

A3. determinar el nivel de vibracion durante el proceso de captura de imagen de acuerdo con el valor absoluto.
En el método de antivibracion, la etapa A comprende adicionalmente: muestrear los datos de vibracién detectados por el

modulo de sensor de gravedad durante un ndmero de veces, y promediar los datos de vibracion muestreados para
determinar el nivel de vibracion.
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El método de antivibracion comprende adicionalmente la siguiente etapa antes de la etapa A: establecer previamente
una tabla de correspondencia entre niveles de vibracion y tiempos de exposicion de tal manera que el tiempo de
exposicion se puede determinar al mirar buscar la tabla de correspondencia.

En el método de antivibracion, la etapa C comprende las siguientes etapas:
C1. capturar una pluralidad de imagenes durante el proceso de captura de imagen y extraer puntos caracteristicos;

C2. utilizar un programa de software para analizar un nivel de desenfoque de las imagenes de acuerdo con los puntos
caracteristicos; y

C3. realizar compensacion para las imagenes de acuerdo con el resultado del analisis y el vector de desplazamiento.

En el método de antivibracion, la etapa C comprende adicionalmente: muestrear el vector de desplazamiento generado
debido a la vibracion en el proceso de captura de imagen, y promediar los vectores de desplazamiento muestreados
para llevar a cabo procesamiento de afinacion de imagen sobre la imagen.

Un teléfono movil con camara con una funcién de antivibracion, que comprende una unidad de procesamiento central
(CPU) dispuesta sobre una tarjeta principal del teléfono mévil con camara y un médulo de camara dispuesto sobre una
carcasa del teléfono moévil con camara. La CPU se carga con un controlador para que el médulo de camara capture una
imagen cuando se presiona un botén obturador en el teléfono mdévil con camara. El teléfono moévil con camara
comprende adicionalmente un médulo de sensor de gravedad y un médulo de procesamiento posterior de imagen. La
CPU se carga con un controlador para el modulo de sensor de gravedad, y se utiliza para detectar un nivel de vibracion
del teléfono mavil con camara al capturar la imagen de tal manera que controle un tiempo de exposicion del médulo de
camara durante el proceso de captura de imagen; y la CPU ejecuta un programa de software de procesamiento de
imagen del moédulo de procesamiento posterior de imagen con el fin de llevar a cabo procesamiento de afinacion de
imagen sobre la imagen desenfocada de acuerdo con un vector de desplazamiento generado debido a la vibracion.

En el teléfono mavil con camara, el médulo de sensor de gravedad comprende adicionalmente un registro de trabajo, y
la CPU se configura para establecer valores de datos en el registro de trabajo de tal manera que el médulo de sensor de
gravedad esta en un modo de operacion antivibracion.

En el teléfono moévil con camara, el modulo de sensor de gravedad es un dispositivo de interfaz de flujo, y el controlador
para el modulo de sensor de gravedad es un controlador de interfaz de flujo independiente.

En el teléfono moévil con camara, el médulo de camara es un dispositivo de interfaz de flujo, y el controlador para el
modulo de camara es un controlador de interfaz de flujo independiente.

De acuerdo con el teléfono movil con camara con una funcién de antivibracion y el método de antivibraciéon para uso por
el teléfono movil con camara en la captura de imagen, al utilizar el sensor de gravedad y la tecnologia de procesamiento
posterior de imagen, se logra un primer efecto antivibracion al controlar el tiempo de exposicién de acuerdo con el nivel
de vibracién detectado cuando el teléfono mévil con camara captura la imagen; y un segundo efecto antivibracion
adicionalmente se alcanza al hacer compensacion sobre la imagen desenfocada de acuerdo con el vector de
desplazamiento de vibracion. De esta forma se puede realizar una funcion de captura de imagen con antivibracion ideal
a bajos costes en un teléfono movil y especialmente en un teléfono movil inteligente con un sensor de gravedad de
gama alta.

Breve descripcion de los dibujos
La Figura 1 es un diagrama de flujo de un proceso de antivibracion doble de acuerdo con la presente divulgacion.

La Figura 2 es un diagrama de flujo de un proceso de operacion de un sensor de gravedad de acuerdo con la presente
divulgacion.

La Figura 3 es un diagrama de flujo de un proceso de comunicacion de software general de acuerdo con la presente
divulgacion.

La Figura 4 es un diagrama de bloques de disefio de un controlador de interfaz de flujo para una camara de acuerdo con
la presente divulgacion.

La Figura 5 es un diagrama de bloques de disefio de un controlador de interfaz de flujo para un sensor de gravedad de
acuerdo con la presente divulgacion.

La Figura 6 es un diagrama de bloques de hardware de un médulo de camara de acuerdo con la presente divulgacion.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2623 803 T3

La Figura 7 es un diagrama de bloques de hardware de un médulo de sensor de gravedad de acuerdo con la presente
divulgacion.

Descripcion detallada

La presente invencion se describe adicionalmente en detalle a continuacion con referencia a los dibujos y realizaciones
adjuntos.

Con referencia a Figura 1, una realizacién de un método de antivibracion para uso por un teléfono maévil con camara en
la captura de imagen de acuerdo con la presente divulgacion comprende las siguientes etapas.

Etapa S101: oprimir un botén obturador de la camara del teléfono movil.

Etapa S102: ingresar en una etapa temprana del proceso de captura de imagen. Especificamente, un sensor de
gravedad del teléfono mévil detecta un grado de vibracion en el proceso de captura de imagen y determina un nivel de
vibracion. La etapa temprana del proceso de captura de imagen se refiere a un periodo de tiempo desde la presion del
botén obturador hasta la exposicion de la imagen.

Etapa S 103: la camara controla el tiempo de exposicion de acuerdo con el nivel de vibracion.

Etapas S104a y S104b: por un lado, la camara captura la imagen de acuerdo con el tiempo de exposicion especificado;
y por otro lado, el sensor de gravedad calcula un vector de desplazamiento generado debido a la vibracién durante el
tiempo de exposicion (es decir, la duraciéon de captura) de tal manera que se puede leer el vector de desplazamiento por
la camara.

Etapa S105: ingresar en una ultima etapa del proceso de captura de imagen. Especificamente, la camara lee el vector
de desplazamiento, y utiliza un software de procesamiento de imagen para llevar a cabo procesamiento de afinacion de
imagen sobre la imagen de acuerdo con un resultado del analisis sobre el desenfoque. La ultima etapa del proceso de
captura de imagen se refiere a un periodo de tiempo desde la exposicion de la imagen hasta la terminacion del
procesamiento de imagen.

En la etapa S102, debido a que se logra deteccion del nivel de vibracion durante el periodo de tiempo desde la presion
del botdn obturador hasta la exposicion de la imagen, no se presenta influencia sobre la captura de imagen.

En la etapa S103, los tiempos de exposicion también se pueden clasificar en diversos niveles de acuerdo con los niveles
de vibracién. A mas alto nivel de vibracioén, sera mas corto el tiempo de exposicién. Una tabla de correspondencia entre
los niveles de vibracion y los tiempos de exposicion se puede preestablecer antes de la etapa S102 de tal manera que el
tiempo de exposicion se puede determinar al mirar buscar la tabla de correspondencia.

En la etapa S104a, se puede analizar el desenfoque de la imagen al capturar una serie de imagenes instantaneamente
y extraer puntos caracteristicos de las mismas de tal manera que se puede utilizar el resultado del analisis en el proceso
de compensacion de respaldo. Los puntos caracteristicos extraidos aqui pueden ser un mismo punto caracteristico en
las diversas imagenes, y esto también se adopta con las camaras digitales existentes y es bien conocido por aquellos
expertos en la técnica.

En las etapas S102, S104b y S105, se puede mejorar la exactitud al muestrear durante un numero de veces y tomar un
promedio.

Por medio de deteccion de espacio de tres dimensiones (3D) exacta, deteccion de aceleracion de gravedad precisa, y el
alto rendimiento en tiempo real proporcionados por sensores de gravedad de gama alta, se pueden detectar valores de
aceleracion de gravedad a lo largo de los tres ejes en el espacio en la presente divulgacion. Por lo tanto, se puede
detectar vibracion en cada direccion y se puede calcular el grado de vibracion (es decir, el nivel de vibracion). Para
diferentes niveles de vibracién, se controlan los tiempos de exposicion en el proceso de captura de imagen para ser
diferentes de forma correspondiente; por lo tanto, al especificar diferentes niveles de vibracién que corresponden a
diferentes grados de vibracion, se utilizaran diferentes tiempos de exposicion por la camara a diferentes niveles de
vibracién, logrando de esta manera un efecto antivibracion con flexibilidad.

El nivel de vibracion es un parametro clave utilizado por la camara para controlar la velocidad de obturacion, y se
determina principalmente por un valor absoluto de una suma de vectores de aceleracion de gravedad a lo largo de los
tres ejes en el espacio. Cuanto mayor sea el valor absoluto de la aceleracion de gravedad en una direccion
determinada, mayor sera el nivel de vibracion; y este parametro se obtiene en una etapa temprana del proceso de
captura de imagenes (es decir, un periodo de tiempo de la presién del botdn obturador hasta la exposicion de la
imagen). Una vez que se presiona el botén obturador, el sensor de gravedad comienza a operar. A partir de los valores
de aceleracion de gravedad a lo largo de los ejes x, y y z, se puede calcular una suma de vectores de aceleracion de
gravedad en una cierta direccion con el fin de obtener el valor absoluto de la suma. Al muestrear un nimero de veces y
luego tomar un promedio, se puede obtener un resultado mas exacto. El nivel de vibracion se puede preestablecer de la
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siguiente manera: en primer lugar se establecen algunos umbrales, y luego se compara el valor absoluto de aceleracién
de gravedad en una cierta direccidon con los umbrales para obtener el nivel de vibracién. Debido a que se logra el nivel
de vibracién al detectar el grado de vibracion y, a su vez, el grado de vibracion se obtiene a través de la deteccion de
coordenadas 3D, también se calcula el vector de desplazamiento de vibracién en una direccién determinada de acuerdo
con las coordenadas 3D.

Como se muestra en la Figura 2, un proceso de operacion del sensor de gravedad es como sigue.
Etapa S201: inicializar un controlador 12C.

Etapa S202: inicializar parametros de operacion del sensor de gravedad. El controlador para el sensor de gravedad se
carga durante el proceso de inicio del sistema.

Etapa S203: crear un hilo para esperar la captura de imagen por la camara, y establecer un modo de operacion
antivibracion del sensor de gravedad.

Etapa S204: determinar si el botdn obturador de la camara se presiona para captura de imagen. Si la respuesta es “si”
entonces procede el proceso de operacion a la etapa S205; y si la respuesta es “no”, entonces se mantiene en espera.

Etapa S205: calcular un nivel de vibracion y notificar el nivel de vibracién a la camara en una etapa temprana del
proceso de captura de imagen.

Etapa S206: calcular a vector de desplazamiento de vibracion (es decir, el desplazamiento y direccion del teléfono movil
durante el periodo de exposicion).

Etapa S207: esperar que la camara lea el vector de desplazamiento de vibracion y llevar a cabo procesamiento posterior
sobre imagen en una ultima etapa del proceso de captura de imagen.

Etapa S208: determinar si se ha leido el vector de desplazamiento de este proceso de captura de imagen. Si la
respuesta es “si”, entonces se finaliza el proceso de operacion del sensor de gravedad; y si la respuesta es “no”,
entonces se mantiene en espera.

Durante el proceso de captura de imagen, se analiza el desenfoque de la imagen al capturar una serie de imagenes de
forma instantanea y extraer puntos caracteristicos de la misma analizando las imagenes, y luego se calcula el vector de
desplazamiento generado debido a la vibracién por el sensor de gravedad. En una Ultima etapa del proceso de captura
de imagen, se lleva a cabo procesamiento de compensacion de respaldo sobre la imagen mediante software de acuerdo
con el resultado del analisis de desenfoque anteriormente mencionado en conjunto con el vector de desplazamiento. El
proceso de compensacion se puede realizar mediante el software de procesamiento de imagen utilizado en las camaras
digitales con el fin de afinar la imagen desenfocada, y esto no se describira adicionalmente aqui.

El vector de desplazamiento de vibraciéon es un parametro clave para el procesamiento de imagen de respaldo, y se
puede en el que se puede conocer de este parametro, cuanto y en qué direccion la imagen vibra durante el proceso de
captura de imagen. Luego, el proceso de compensacion se lleva a cabo por el software de acuerdo con el
desplazamiento para realizar el procesamiento de respaldo en la imagen. El vector de desplazamiento representa el
desplazamiento en una direccion determinada provocada por la vibracion durante el proceso de captura de imagenes
(es decir, el periodo de exposicion). Se requieren los siguientes parametros para el calculo del vector de
desplazamiento: los valores de aceleracion de gravedad del sensor de gravedad a lo largo de los tres ejes, y la duracion
vibraciéon (es decir, el tiempo de exposicion), y a partir de estos parametros, se puede calcular el vector de
desplazamiento generado debido a la vibracion de acuerdo a un algoritmo especifico. Se pueden obtener valores de
aceleracion de gravedad a lo largo de los tres ejes con mayor precision mediante muestreo de las aceleraciones de
gravedad para un numero de veces y tomar un promedio.

Como una realizacion preferida de la presente divulgacion, se pueden disefiar las comunicaciones entre médulos
individuales (es decir, la capa de aplicacion, camara y sensor de gravedad) al utilizar el “controlador de interfaz de flujo”
del sistema win movil como una estructura de disefio general. El proceso de operacion de las comunicaciones generales
de software principalmente comprende los siguientes aspectos: designar interfaz, transferir parametro e intercambiar
datos como se muestra en la Figura 3. Los siguientes dos métodos se utilizan principalmente en el disefio antivibracion
para propdsitos antivibracion. De acuerdo con un método, se incrementa la sensibilidad a la luz (ISO alta) de la camara
cuando se detecta vibracion por el sensor de gravedad con el fin de aumentar la velocidad de obturacion (es decir,
acortar tiempo de exposicidon) que es mayor que el obturador de seguridad; este método cambia la velocidad de
obturacion, por lo que no sélo puede mejorar el problema de vibracion de la camara, sino también permitir una mejor
captura de objetos en movimiento. De acuerdo con otro método, el desplazamiento provocado por la vibracion se
calcula por el sensor de gravedad, y luego se realizan analisis y procesamiento sobre la imagen obtenida del proceso de
captura de imagen; es decir, la compensacion de desplazamiento es hace por el software sobre la imagen desenfocada
capturada bajo condiciones de vibracion, y el desplazamiento utilizado aqui es soélo el vector de desplazamiento de

5



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2623 803 T3

vibraciéon calculado por el sensor de gravedad. Este uUltimo método es un tipo de procesamiento de respaldo. Al utilizar
los dos métodos antivibracion para proporcionar un efecto de doble antivibracion, se garantiza la fiabilidad del efecto
antivibracion.

Por ejemplo, en el proceso de comunicacion de software del teléfono movil, se puede adoptar un “controlador de interfaz
de flujo independiente” para establecer la estructura general del software; es decir, se disefian los controladores de la
camara y el sensor de la gravedad como controladores de interfaz de flujo independientes sobre la plataforma win movil,
y respectivamente se disefian los controladores [12C correspondientes para comunicarse con PXA310. Estos
controladores se cargan durante el proceso de inicio del sistema. De esta manera, se forma una estructura jerarquica
bien organizada que puede ser convenientemente administrada por el sistema como se muestra en la Figura 4 y Figura
5. En el disefio de los controladores de interfaz de flujo, las comunicaciones entre los médulos individuales adoptan
interfaces especificas, y se logra intercambio de datos al utilizar registros, eventos o recuerdos. En estas formas, se
puede organizar bien el disefio jerarquico y la designacion de interfaz, de tal manera que las comunicaciones entre los
modulos individuales se pueden lograr con estabilidad deseable y alta eficiencia.

La presente divulgacion proporciona un teléfono mévil con camara con una funcién de antivibracion, que comprende una
CPU dispuesta sobre la tarjeta principal del teléfono maévil con camara y un médulo de camara dispuesto sobre una
carcasa del teléfono movil con camara. La CPU se carga con un controlador para el médulo de camara para capturar
una imagen cuando se presiona un botdn obturador en el teléfono moévil con camara. El teléfono moévil con camara
comprende adicionalmente un médulo de sensor de gravedad y un médulo de procesamiento posterior de imagen. La
CPU se carga con un controlador para el médulo de sensor de gravedad, y el controlador para el médulo de sensor de
gravedad se utiliza para detectar un nivel de vibracion del teléfono mévil con camara al capturar la imagen con el fin de
controlar un tiempo de exposicion del médulo de camara durante el proceso de captura de imagen; y la CPU ejecuta un
programa de software de procesamiento de imagen del médulo de procesamiento posterior de imagen con el fin de
llevar a cabo procesamiento de afinacion de imagen sobre la imagen desenfocada de acuerdo con un vector de
desplazamiento generado debido a la vibracion.

Adicionalmente, el médulo de sensor de gravedad comprende adicionalmente un registro de trabajo, y la CPU se
configura para establecer valores de datos en el registro de trabajo de tal manera que el médulo de sensor de gravedad
esta en un modo de operacion antivibracion.

Preferiblemente, el modulo de sensor de gravedad es un dispositivo de interfaz de flujo y el controlador para el médulo
de sensor de gravedad es un controlador de interfaz de flujo independiente; y/o el médulo de camara es un dispositivo
de interfaz de flujo y el controlador para el médulo de camara es un controlador de interfaz de flujo independiente.

En lo sucesivo, la PXA 310, una MCU de alto rendimiento, se tomara como un ejemplo. Como se muestra en la Figura
6, existen principalmente dos interfaces entre PXA310 y el mddulo de camara, a saber, la interfaz 12C y la interfaz CIF.
La interfaz 12C se utiliza para las comunicaciones entre la CPU y la camara, y la CPU envia comandos al médulo de
camara a través de la interfaz 12C. La interfaz CIF se utiliza por PXA310 para recibir datos desde el médulo de camara.
Como se muestra en la Figura 7, las comunicaciones entre PXA 310 y el modulo de sensor de gravedad se realizan
principalmente a través de la interfaz 12C. La CPU funciona como maestro y el sensor de gravedad funciona como
esclavo, y la CPU permite que el sensor de gravedad opere en diferentes modos al establecer un registro de trabajo del
sensor de gravedad. Luego, al leer los valores de aceleracion de gravedad a lo largo de los ejes X, y y z, se puede
calcular el vector de desplazamiento del teléfono mévil de acuerdo con un algoritmo especifico, obteniendo de este
modo diversos parametros necesarios para antivibracion.

[Aplicabilidad industrial]

1. volumen pequefio: el moédulo de sensor de gravedad de gama alta y el médulo de camara tienen un volumen
pequefio, cuyos beneficios son autoevidentes para teléfonos moviles que son muy sensibles a los tamafios de
componentes. En los teléfonos méviles con camara convencionales, se realizan esfuerzos principalmente en el médulo
de camara con el fin de lograr un efecto antivibracion, pero esto tiende a provocar un tamafio demasiado grande del
modulo de camara y esta limitado por el tamafio de los teléfonos méviles en gran medida. En contraste, la presente
divulgacion puede evitar efectivamente la limitacion impuesta por el tamafio del médulo de camara, y puede alcanzar
facilmente el efecto antivibracion sin cambiar el volumen de los teléfonos méviles.

2. efecto deseable: al utilizar el sensor de gravedad de gama alta para detectar vibraciéon con precision y luego tomar
medidas de antivibracion dobles en una etapa temprana y una etapa posterior del proceso de captura de imagen,
respectivamente, un efecto antivibracion efectivo se puede lograr en diferentes etapas del proceso de captura de
imagenes, asegurando de este modo un efecto antivibracion deseable. Por otro lado, la deteccion de vibracién muy fina
requiere una muy alta precision de sensores, y el sensor de gravedad de gama alta que tiene una precision mucho
mayor que los sensores comunes apenas puede satisfacer esta necesidad y adicionalmente garantiza el efecto
antivibracion

3. buena estabilidad: por medio del “controlador de interfaz de flujo” para las comunicaciones en teléfonos méviles
inteligentes, el sensor de gravedad y el médulo de camara se combinan entre si; las comunicaciones entre los mddulos

6
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individuales adoptan interfaces especificas; y se realiza intercambio de datos mediante el uso de registros, eventos o
recuerdos. En estas formar, se pueden organizar bien el disefio jerarquico y la designacion de interfaz, de esta manera
se logran comunicaciones entre los modulos individuales con estabilidad deseable y alta eficiencia.

4. bajo coste: se utiliza el sensor de gravedad de gama alta (especialmente no dedicado a antivibracion) equipado en el
teléfono mévil. El sensor de gravedad de gama alta es completamente capaz de completar la tarea contravibracion,
aparte de completar otras tareas. Esto puede, por un lado, hacer pleno uso del sensor de gravedad de gama alta, y por
otro lado, hacer innecesario consumir coste de hardware adicional para el propésito de antivibracién. De este modo, se
puede lograr un efecto antivibracion efectivo sin incrementar el coste del hardware.

5. Alta flexibilidad: el logro del efecto antivibracion es independiente en el rendimiento del médulo de camara del
teléfono movil. Por lo tanto, en términos de hardware, se puede lograr el efecto antivibracion mediante el uso de un
modulo de camara comun en combinaciéon con un sensor de gravedad de gama alta, lo que hace la disposicion de
hardware del teléfono movil muy flexible; y en términos de software, se pueden controlar el sensor de gravedad de gama
alta y la camara por el software flexible.

De este modo, a diferencia de los teléfonos moviles con camara convencional donde la antivibraciéon depende
Unicamente de desempefio del médulo de camara con una menor dependencia de la configuracion de software, se
pueden controlar las operaciones antivibracion por el software de forma flexible.
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REIVINDICACIONES

1. Un método de antivibracién para uso por un teléfono movil en la captura de imagen, en el que el método de
antivibracion comprende las siguientes etapas de:

A. iniciar un modo de operacién antivibracion del moédulo de sensor de gravedad al presionar un botdn obturador en el
teléfono (S101) movil, ingresar en una etapa temprana del proceso (S102) de captura de imagen, utilizando un médulo
de sensor de gravedad del teléfono mévil para detectar un nivel de vibracion del teléfono movil antes de capturar una
imagen (S102), detectar vectores de vibracion en diferentes direcciones antes del proceso de captura de imagen y
calcular un valor absoluto de una suma de los vectores de vibracién, determinar el nivel de vibraciéon antes del proceso
de captura de imagen de acuerdo con el valor absoluto, la etapa temprana del proceso de captura de imagen se refiere
a un periodo de tiempo desde la presion del botdn obturador hasta el inicio de la exposicion de la imagen;

B. de acuerdo con el nivel de vibracion detectado por el médulo de sensor de gravedad, controlar un tiempo de
exposicion del teléfono movil en el proceso de capturar la imagen de tal manera que un médulo de camara del teléfono
movil captura la imagen de acuerdo con el tiempo (S103, S104a) de exposicion; de acuerdo con los valores de
aceleracion de gravedad del sensor de gravedad a lo largo de tres ejes y el tiempo de exposicién, calcular un vector de
desplazamiento generado debido a la vibracion durante el tiempo de exposicion utilizando un algoritmo (S104b)
especifico, y

C. ingresar en una Ultima etapa del proceso de captura de imagen, utilizando un programa de software de
procesamiento de imagen para llevar a cabo procesamiento de afinacién de imagen sobre la imagen desenfocada de
acuerdo con un vector de desplazamiento generado debido a la vibracion, la uUltima etapa del proceso de captura de
imagen se refiere a un periodo de tiempo desde la exposicion de la imagen hasta la terminaciéon del procesamiento
(S105) de imagen.

2. El método de antivibracion de la reivindicacién 1, en el que la etapa A comprende adicionalmente: muestrear los
datos de vibracién detectados por el médulo de sensor de gravedad durante un nimero de veces, y promediar los datos
de vibracién muestreados para determinar el nivel de vibracion.

3. El método de antivibracion de la reivindicacion 1, que comprende adicionalmente la siguiente etapa antes de la etapa
A: establecer previamente una tabla de correspondencia entre niveles de vibracion y tiempos de exposicion de tal
manera que el tiempo de exposicién se puede determinar al mirar buscar la tabla de correspondencia.

4. El método de antivibracion de la reivindicacion 1, en el que la etapa C comprende las siguientes etapas:
C1. capturar una pluralidad de imagenes durante el proceso de captura de imagen y extraer puntos caracteristicos;

C2. utilizar un programa de software para analizar un nivel de desenfoque de las imagenes de acuerdo con los puntos
caracteristicos; y

C3. realizar compensacion para las imagenes de acuerdo con el resultado del andlisis y el vector de desplazamiento.

5. El método de antivibracién de la reivindicacion 1 o reivindicacion 4, en el que la etapa C comprende adicionalmente:
muestrear el vector de desplazamiento generado debido a la vibracién en el proceso de captura de imagen, y promediar
los vectores de desplazamiento muestreados para llevar a cabo procesamiento de afinacion de imagen sobre la imagen.

6. Un teléfono movil con camara que incluye una CPU y un sensor de gravedad, el teléfono movil con camara se
configura para realizar el método de cualquiera de las reivindicaciones precedentes.

7. El teléfono movil con camara de la reivindicacion 6, en el que el moédulo de sensor de gravedad comprende
adicionalmente un registro de trabajo, y la CPU se configura para establecer valores de datos en el registro de trabajo
de tal manera que el médulo de sensor de gravedad esta en un modo de operacion antivibracion.

8. El teléfono movil con camara de la reivindicacion 6, en el que el médulo de sensor de gravedad es un dispositivo de
interfaz de flujo, y el controlador para el médulo de sensor de gravedad es un controlador de interfaz de flujo
independiente.

9. El teléfono movil con camara de la reivindicacion 6, en el que el médulo de camara es un dispositivo de interfaz de
flujo, y el controlador para el médulo de camara es un controlador de interfaz de flujo independiente.



ES 2623 803 T3

En estos calculos, se mejora
la exactitud al muestrear una
serie de veces ¥ tomar un
promedio

Inicio
Se logra deteccidn Y
del nivel de vibracion
durante un periodo de tiempo de Presionar un ltutc'm obturador
presion del boton obturador para dela cimara L 5101
exposicion de la imagen, se tal
manera que no existe influencia ‘\\
sobre la captura de imagen Y
\
AN Y
‘\
\ \\ Etapa temprana del proceso de captura de L s
imagen: el sensor de g detecta un nivel de |
Se clasifican los tiempos de vibracion L.
exposicion en diversos niveles de T
acuerdo con los niveles de vibracion, \\
¥ a mayor nivel, mis corto el tiempo [\ *
de exposicion ‘\‘ !
N
. L. §103
AN La cimara controla el tiempo de
exposicién de acuerdo con el nivel de
vibracion
¥
La cimara captura una imagen de acuerdo con
un tiempo de exposicion establecido Mientras que, el sensor de gravedad calcula

S10da 7|

previamente, ¥ en el proceso de captura, se
analiza el desenfoque de la imagen al capturar una
serie de imag, de forma instantinea v extraer
los puntos caracteristicos de las mismas
de tal manera que el resultado del analisis de
puede utilizar en el proceso de compensacion de
respaldo

L

un vector de desplazamiento generado
debido a la vibracion durante el proceso de
captura (es decir, el tiempo de exposicion) de
tal manera que el vector de desplazamiento
se puede leer por la cimara .

4

5105 —L.- Ultima etapa del proceso de captura de imagen: la cimara K
lee el vector de desplazamiento calculado por el sensor de S,
gravedad, v utiliza software para llevar a cabo el /

proc iento de comp:

imagen de acuerdo con un resultado de andlisis sobre el |,
desenfoque de imagen v el vector de desplazamiento

de respaldo sobre la ’

Fin

FIG 1



ES 2623 803 T3

Inicio

Inicializar un controlador I2C . 5201

kL

Inicializar parametros de operacién
del sensor de gravedad M- S202

Crear un hilo para esperar la

captura de imagen por la camara, ¥
establecer un modo de operacidn - 5203
antivibracion del sensor de gravedad

i5e deprima sl
boton obturador de la
camara para capturar imagen?

5204

lsa

Caleular un nivel de vibracién v
notificar a la cimara en una etapa | -~ 5205
temprana del proceso de captura de

imagen

!

Caleular un vector de desplazamisnto

de vibracion (es decir, desplazamiento _. S206
durante el periodo de exposicion)

Y
Esperar que la cimara lea el vector de
desplazamiento de vibracion v llevar a

cabo procesamiento posterior en una |- 5207
ultima etapa del proceso de captura de

;5e ha leido el vector de
desplazamiento?

5208

FIG 2

10



ES 2623 803 T3

Sistema y capa Controlador de
de aplicacion médulo de cimara
Inicio del sistema
de madulo win
Cargar el controlador de cimara durante
el proceso de inicio
P

Controlador de
sensor de gravedad

Cargar el controlador de sensor de gravedad durante
el proceso de inicio

Deteccion y verificacion del software
de antivibracion, e inicia la captura
de imagen

Notificar la camara al ingresar un modo antivibracion

o

parametros de antivibracion

Notificar el sensor de gravedad al ingresar el modo de antivibracion, el sensor de gravedad se inicia para calcular

Se completa la captura de imagen, ¥ se transmite la
imagen compensada

Transmitir los parametros de antivibracion a la camara
Ll

il

Capturar una imagen de
acuerdo con los parimetros
antivibracion

La cimara lee el desplazamiento de vibracion

P
-

Procesar la imagen
mediante software de
acuerdo al desplazamiento
de vibracién

Terminacion del
proceso de captura
de imagen

FIG 3

11

Calcular el
desplazamiento
de vibracion



ES 2623 803 T3

Capa de aplicacion

PP

Controlador de camara

Controlador I2C de camara

T
v

Plataforma de hardware de MCU

FIG 4

Capa de aplicacion

|
I

Controlador de sensor G

|
i
h

Controlador I2C de sensor G

Plataforma de hardware de MCU

FIG 5

12



ES 2623 803 T3

Imterfaz CIF
.q -
MCU de CPU de alto
rendimiento Modulo de camara
-
Interfaz I2C
FIG 6
MCU de CPU de alto
rendimiento : L Modulo de sensor G
Imterfaz 12C
FIGc 7

13



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos



