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DESCRIPCIÓN 
 
Procedimiento y un dispositivo de control, remoto, de una cámara montada en una estación móvil 
 
Campo técnico 5 
 
La invención se sitúa en el campo del control remoto de un dispositivo llevado en un vehículo móvil y se refiere más 
específicamente a un procedimiento y a un dispositivo de control, a partir de una estación remota, de una cámara 
montada en una estación móvil que transmite a dicha estación remota imágenes que incluyen al menos un objeto 
objetivo que localizará en una zona explorada por dicha cámara. 10 
 
La invención se refiere igualmente a un programa informático memorizado en un soporte de grabación y adaptado, 
cuando se ejecuta en un ordenador para implementar el procedimiento según la invención. 
 
Estado de la técnica anterior 15 
 
El control remoto de una cámara móvil por un dispositivo de control situado en una estación remota se realiza por 
intercambio de señales entre el dispositivo de control y la cámara según técnicas y protocolos de comunicación 
adaptados a la distancia, a la velocidad de desplazamiento de la cámara, así como a las condiciones de transmisión. 
 20 
El documento EP-A-1.329.850 divulga un procedimiento, un dispositivo y un programa informático para la detección 
de un objeto objetivo móvil o inmóvil a partir de las imágenes capturadas por una cámara situada en una estación 
móvil; la detección incluye el uso de un filtro de Gabor y la determinación de los vectores de velocidad del fondo y 
del objeto objetivo. El documento WO 2004/054223A describe una estación móvil que tiene una cámara para la 
detección de objetos objetivo a partir de la diferencia entre imágenes consecutivas y la determinación de un valor de 25 
movimiento. El documento FR-A-2.794.880 describe un procedimiento automático de determinación y de 
seguimiento de un objetivo en movimiento para una cámara electrónica calculando las variaciones de color entre dos 
imágenes consecutivas. Las operaciones de determinación y de seguimiento del objetivo se efectúan por una unidad 
central en comunicación con la cámara, recibiendo dicha unidad central las imágenes capturadas por la cámara y 
enviando a la cámara órdenes de control para, por ejemplo, desplazar la cámara con el objeto de seguir el objetivo. 30 
 
Cuando la cámara se embarca en un dron, por ejemplo, y las señales intercambiadas transitan en un canal lento, por 
ejemplo, a través de un satélite, se produce un fenómeno de latencia debido al retraso de transmisión de las señales 
de control de la estación distante hacia el dron en el canal lento y, al retraso de transmisión de las imágenes hacia la 
estación remota. De este modo, cuando un operario, situado al nivel de la estación remota, designa un objeto 35 
objetivo en una imagen visualizada en esta estación remota y, transmite una orden a la cámara para indicar realizar 
un seguimiento del objeto designado, la orden alcanza la cámara al final del periodo de latencia durante el cual, el 
objeto designado por el operario en la imagen en un momento T no tiene la misma posición en la imagen vista al 
nivel del dron en el momento de la recepción del comando. Más particularmente, si la latencia es de L segundos, la 
imagen visualizada en la estación de tierra en el momento T es la adquirida a bordo en el momento T-L y, la orden 40 
efectuada desde la estación en el momento T se recibirá a bordo en el momento T+L. 
 
Si el operario envía una segunda orden a la cámara antes de que ésta haya interpretado el comando anterior, se 
produce un fenómeno de bombeo que tiene como consecuencia que el operario pierda el control de la cámara en la 
medida en la que ignora el impacto de las órdenes enviadas durante el periodo de latencia. 45 
 
Un objetivo de la invención es subsanar los inconvenientes de la técnica anterior descritos anteriormente. 
 
Exposición de la invención 
 50 
Estos objetos se logran por medio de un procedimiento de control, a partir de una estación remota, de una cámara 
montada en una estación móvil que transmite a dicha estación remota imágenes que incluyen al menos un objeto 
objetivo que localizará en una zona explorada por dicha cámara. 
 
El procedimiento según la invención incluye las siguientes etapas: 55 
 
- la estación remota estima el periodo de latencia L que separa el envío de una orden hacia la estación móvil y la 
ejecución de dicha orden por dicha estación móvil, 
 
- la estación móvil transmite a la estación remota una primera imagen adquirida por dicha cámara en el momento T-60 
L, 
 
- la estación remota transmite en un momento T a la estación móvil una posición del objeto objetivo en dicha primera 
imagen, 
 65 
- la estación móvil compara la posición del objeto objetivo en la primera imagen, con la posición de dicho objeto en al 
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menos una segunda imagen adquirida posteriormente a dicha primera imagen en un momento T+L, 
 
- si las posiciones comparadas son idénticas en las dos imágenes recalibradas una sobre otra, la estación móvil 
transmite dicha posición a la estación remota para su validación, 
 5 
- si no, la estación móvil determina en tiempo real, de forma autónoma, la trayectoria del objeto objetivo en dicha 
segunda imagen, después controla en tiempo real la cámara embarcada para efectuar el seguimiento del objeto 
objetivo sobre la trayectoria prevista. 
 
Preferentemente, la trayectoria del objeto objetivo en la segunda imagen se determina por un cálculo predictivo en 10 
función de la posición y del vector de movimiento del objeto objetivo en el momento T-L. 
 
En un primer modo de realización, el procedimiento según la invención incluye además las siguientes etapas: 
 
al nivel de la estación remota: 15 
 
- recalibrar la primera imagen y la segunda imagen, 
 
- determinar la posición y el vector de velocidad del conjunto de los objetos en movimiento en la escena observada 
por la cámara, 20 
 
- determinar la posición y el vector de velocidad del objeto objetivo en la primera imagen, ya sea entre los objetos en 
movimiento, o bien, entre los elementos del fondo, 
 
- calcular una predicción de la posición y de la velocidad del objeto objetivo en el momento T+L, 25 
 
- transmitir de la estación remota hacia la estación móvil la posición designada, la posición predicha y el vector de 
velocidad predicho. 
 
Gracias al procedimiento según la invención, la distancia móvil puede determinar la posición del objeto objetivo en la 30 
segunda imagen, adquirida en el momento T+L, recalibrada en relación con la primera imagen, adquirida en el 
momento T-L, en función de la posición predicha y el vector de velocidad predicho, sin control adicional del 
movimiento de la cámara a partir de la estación remota. 
 
En una variante de implementación, el recalibrado de la primera imagen y de la segunda imagen se realiza por 35 
estimación de la homografía de paso y el periodo de latencia L se estima por inclusión de fecha y hora de los datos y 
por sincronización de dichas estaciones remota y móvil. 
 
En un segundo modo de realización, el procedimiento incluye además una etapa que consiste en memorizar las 
homografías de paso, imagen a imagen, y la posición del conjunto de los objetos móviles en el momento T-L en el 40 
momento T+L en la estación móvil. 
 
En este segundo modo de realización, la predicción en la estación remota ya no es necesaria. El procedimiento se 
opera de la siguiente manera: 
 45 
- en la recepción, por la estación móvil, en un momento T+L de una petición de localización del objeto objetivo 
designado en un momento T en una imagen local de la estación móvil, adquirida posteriormente de la imagen 
transmitida a la estación remota en el momento T-L, la posición y el vector de velocidad trasmitidos desde la 
estación remota corresponden a los calculados en la imagen tomada en el momento T-L, 
 50 
- se hacen coincidir con los datos registrados en el momento T-L a bordo de la estación móvil, 
 
- una vez hecha la coincidencia en el momento T-L, los datos memorizados a bordo de la estación móvil permiten 
deducir, por aplicación de las homografías sucesivas o, por seguimiento de las pistas de los objetos en movimiento, 
dependiendo de si el objetivo esté fijo o en movimiento, la posición y el vector de velocidad del objeto objetivo en el 55 
momento actual T+L. 
 
El objeto objetivo puede ser típicamente un vehículo, un individuo, un edificio o cualquier otro tipo de aeronave fija o 
móvil. 
 60 
En el caso en el que el objeto objetivo es móvil, si su trayectoria abandona el campo de visión de la cámara en un 
momento t comprendido entre T-L y T+L, la posición de dicho objeto objetivo se estima en la estación móvil por un 
cálculo predictivo en función de su posición y de su vector de velocidad en el momento t, a partir del momento t y en 
cada imagen siguiente. 
 65 
El procedimiento permite de este modo a la cámara modificar de forma autónoma su campo de visión con el fin de 
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incluir ahí la posición predicha de este modo del objeto objetivo sin control adicional para este propósito. El cálculo 
predictivo se efectúa gracias al conjunto de las homografías de paso de las imágenes sucesivas del momento t al 
momento T+L y a la predicción en la imagen t del movimiento del objeto en función de su movimiento en el momento 
de las imágenes anteriores. 
 5 
En una aplicación particular del procedimiento según la invención, la cámara se embarga en un dron. 
 
El procedimiento según la invención se implementa por un dispositivo de control, a partir de una estación remota, de 
una cámara montada en una estación móvil que transmite a dicha estación remota imágenes que incluyen al menos 
un objeto objetivo que localizará en una zona explorada por dicha cámara. 10 
 
Según la invención, dicha estación remota incluye: 
 
- medios para estimar el periodo de latencia L que separa el envío de una orden hacia la estación móvil y la 
ejecución de dicha orden por dicha estación móvil, 15 
 
y dicha estación móvil incluye: 
 
- medios para comparar una posición del objeto objetivo en una primera imagen adquirida por dicha cámara en un 
momento T-L con la posición de dicho objeto en al menos una segunda imagen adquirida posteriormente a dicha 20 
primera imagen T+L, 
 
- medios de cálculo predictivo aptos para determinar, en tiempo real, la trayectoria del objeto objetivo en dicha 
segunda imagen, 
 25 
- medios para controlar en tiempo real la cámara embarcada para efectuar el seguimiento del objeto objetivo sobre la 
trayectoria predicha. 
 
El procedimiento según la invención se implementa por medio de un software memorizado en un soporte de 
grabación y adaptado, cuando se ejecuta en un ordenador, para controlar una cámara embarcada en una estación 30 
móvil a partir de una estación remota, dicha estación móvil transmitiendo a dicha estación remota imágenes que 
incluyen al menos un objeto objetivo que se localizará en una zona explorada por dicha cámara. 
 
Este software incluye: 
 35 
- un primer módulo ejecutable en la estación remota que incluye: 
 
• instrucciones para estimar el periodo de latencia L que separa el envío de una orden hacia la estación móvil y la 
ejecución de dicho control por dicha estación móvil, 
 40 
• instrucciones para determinar el movimiento de una imagen a la otra de los objetos fijos y de los objetos móviles 
con el fin de facilitar la designación del objeto objetivo, 
 
- un segundo módulo ejecutable en la estación móvil que incluye: 
 45 
• instrucciones para comparar una posición del objeto objetivo en una primera imagen adquirida por dicha cámara en 
un momento T-L con la posición de dicho objeto en al menos una segunda imagen adquirida posteriormente a dicha 
primera imagen en un momento T+L, 
 
• instrucciones para determinar en tiempo real la trayectoria del objeto objetivo en dicha segunda imagen e, 50 
 
• instrucciones para controlar en tiempo real la cámara embarcada para efectuar el seguimiento del objeto objetivo 
sobre la trayectoria predicha. 
 
Breve descripción de los dibujos 55 
 
Otras características y ventajas de la invención surgirán a partir de la descripción que sigue, tomada a título de 
ejemplo no limitante, en referencia a las figuras adjuntas en las que: 
 
- la figura 1 ilustra esquemáticamente un ejemplo de implementación del procedimiento según la invención, 60 
 
- la figura 2 es un diagrama de bloques que ilustra tratamientos de imágenes efectuadas en la estación móvil de la 
figura 1, 
 
- la figura 3 ilustra los tratamientos efectuados en una estación remota de la figura 1, 65 
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- la figura 4 ilustra esquemáticamente las etapas de un modo particular de realización de la invención. 
 
Exposición detallada de modos de realización particulares 
 
La figura 1 ilustra esquemáticamente la estación móvil 2 equipada con una o varias cámaras de observación 5 
controlada(s) desde una estación remota 4. 
 
La estación móvil 2 es un dron que sobrevuela una zona 6 sobre la que se encuentra un objeto objetivo 8, un 
vehículo, por ejemplo, cuya posición debe conocerse en cualquier momento por la estación remota 4. 
 10 
La estación remota 4 es normalmente una estación terrestre de control de drones. 
 
Las cámaras embarcadas en el dron 2 transmiten continuamente a la estación remota 4 imágenes de la zona 6. En 
respuesta, la estación remota 4 transmite al dron 2 señales de designación de la posición del objeto objetivo 8 en las 
imágenes recibidas. 15 
 
Como se ilustra en la figura 2, el canal de transmisión induce un periodo de latencia L. Debido a esto, una imagen 
observada en la estación 4 en un momento T corresponde a una imagen adquirida por la cámara embarcada en el 
dron 2 en el momento T-L y, cualquier orden enviada en el momento T desde la estación remota 4 hacia el dron 2 
llegará al dron en el momento T+L. 20 
 
En consecuencia, el seguimiento del objeto objetivo 8 por la cámara necesita una reactualización permanente de las 
señales de designación transmitidas al dron 2. 
 
El procedimiento según la invención permite al dron realizar esta reactualización de forma autónoma evitando 25 
transmisiones sucesivas de señales de designación al dron 2. 
 
Esta reactualización se obtiene por tratamientos paralelos realizados repartidos entre la estación remota 2 y el dron 
2. 
 30 
Siendo T el momento preciso de la designación de un objeto objetivo en una imagen recibida por la estación remota 
4 y que todas las imágenes recibidas por la estación remota 4 se marquen con fecha y hora previamente y cada una 
de estas imágenes se identifica por un identificador único. 
 
La figura 2 ilustra los tratamientos de las imágenes efectuadas en la estación remota 4. Estos tratamientos incluyen 35 
las siguientes etapas: 
 
- extraer (etapa 10) los puntos característicos sobre las imágenes por uno o varios sensores; 
 
- seguir (etapa 12) dichos puntos característicos de una imagen a la otra; 40 
 
- calcular (etapa 14) la homografía de paso entre dos imágenes independientemente de que sean sucesivas o no a 
partir de los puntos puestos en correspondencia; 
 
- recalibrar (etapa 16) por medio de dicha homografía de paso una imagen en el cuadro de referencia de la imagen 45 
anterior y, 
 
- determinar (etapa 18) qué puntos o qué píxeles están en movimiento en el cuadro de referencia de la escena 
observada; 
 50 
- reagrupar (etapa 20) los puntos en movimiento en objetos mediante criterios geométricos tales como las distancias 
relativas y la adecuación del movimiento; 
 
- estimar (etapa 22) las posiciones y los vectores de velocidad en la imagen de los objetos en función de las 
posiciones en una o varias imágenes anteriores. 55 
 
En un modo particular de implementación de la invención, se fija un número medio de puntos que se seguirán por 
imagen que dependen globalmente del número de píxeles. Por lo general, se consideran los puntos de Harris o de 
Plessey o, incluso, descriptores más complejos, tales como los SIFT o los SURF. El seguimiento se puede realizar 
por un método de tipo KLT (Kanade-Lucas-Tomasi) o por un filtro de Kalman asociado a cada uno de los puntos o, 60 
más simplemente por recalibrado de la nube de puntos mediante una transformada de Hough, por ejemplo, y se 
añaden nuevos puntos desde que las nuevas partes de la imagen aparecen o desde que salen puntos seguidos de 
la imagen. Los nuevos puntos se calculan por el método descrito anteriormente, típicamente el método de Harris, en 
las zonas de la imagen menos densas de puntos seguidos. 
 65 
En el caso en el que las disparidades 3D sean demasiado visibles, vuelos a muy baja altura, en particular, el cálculo 
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de la homografía se reemplaza por el cálculo de la matriz fundamental o de la matriz esencial, por un enfoque de tipo 
RANSAC, con el fin de ser fiel a la estructura proyectiva de la escena observada. 
 
Una designación del objetivo en el momento T se traduce por la selección de un punto en la imagen. 
 5 
Si el punto de designación está sobre un objeto en movimiento, la designación corresponderá a la selección del 
objeto, si no, se tratará de un punto del "fondo" cuyo vector de velocidad corresponde al vector de desplazamiento 
traslacional del fondo. 
 
En un modo particular de implementación del procedimiento según la invención, el sistema selecciona 10 
automáticamente el objeto en movimiento más cercano a la designación del operario 8. 
 
En otro modo de implementación de la invención, la designación se efectúa por un algoritmo automático de 
detección/reconocimiento del objetivo. La orden se envía entonces a un dron 2 en forma de una estructura que 
comprende una posición de la imagen, un vector de velocidad, una naturaleza (objetivo fijo o móvil) y la marca de 15 
fecha y hora (el momento T-L de adquisición de la imagen tratada por la estación remota en el momento T). 
 
La figura 3 ilustra los tratamientos efectuados en el dron 2. 
 
Estos tratamientos incluyen las siguientes etapas: 20 
 
- extraer (etapa 30) puntos característicos sobre las imágenes por uno o varios sensores, 
 
- seguir (etapa 32) dichos puntos característicos por el mismo método que el utilizado en la estación remota 4, 
 25 
- determinar (etapa 34) homografías de paso de una imagen a la otra por el mismo método que el utilizado en la 
estación remota 4, 
 
- determinar (etapa 36) objetos en movimiento y, 
 30 
- estimar (etapa 38) las posiciones y los vectores de velocidad de dichos objetos en cada imagen por el mismo 
método que el utilizado en la estación remota. 
 
Cuando una orden de designación llega en el momento T+L y hace referencia al vector de estado que representa la 
posición y los vectores de velocidad de un objeto objetivo en la imagen adquirida en T-L una predicción del 35 
movimiento en 2L segundos y se efectúa gracias a este vector de estado transmitido. Cabe señalar que este vector 
se conoce gracias a la marca de fecha y hora con las imágenes del dron 2 hacia la estación remota 4. 
 
Si se trata de un objetivo fijo, el punto predicho se considera como el objetivo y, si se trata de un objetivo móvil, el 
objeto móvil más consistente con la predicción, tanto en posición como en vector de velocidad, se selecciona como 40 
objetivo. Si la predicción sale del marco de la imagen, la posición, sin embargo, se tiene en cuenta. Permitirá llevar el 
objetivo al campo de visión de la cámara modificando el eje de mira de dicha cámara. 
 
En un modo particular de realización, la predicción se efectúa con ayuda de un filtro de Kalman. Cabe señalar que 
esta predicción puede llevarse a cabo a elección, a bordo o en tierra. 45 
 
De este modo, el objeto designado en el momento T en la imagen TL encontrándose, ahora, en la imagen T+L, 
entonces, es posible realizar el seguimiento del objeto. Las acciones predeterminadas pueden aplicarse entonces, 
como, por ejemplo, el centrado del eje de mira en el objetivo designado. 
 50 
La figura 4 ilustra esquemáticamente las etapas de un modo particular de realización de la invención. 
 
Según este modo de realización, el procedimiento incluye las siguientes etapas: 
 
- extraer (etapa 40) puntos característicos sobre las imágenes por uno o varios sensores, 55 
 
- seguir (etapa 42) dichos puntos característicos por el mismo método que el utilizado en la estación remota 4, 
 
- determinar (etapa 44) homografías de paso de una imagen a la otra por el mismo método que el utilizado en la 
estación remota 4, 60 
 
- determinar (etapa 46) objetos en movimiento y, 
 
- estimar (etapa 48) las posiciones y los vectores de velocidad de dichos objetos en cada imagen por el mismo 
método que el utilizado en la estación remota 4, 65 
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- registrar (etapa 50) para todas las imágenes en (al menos) los 2L últimos segundos todos los puntos relacionados, 
las homografías y los objetos en movimiento (posición y vector en cada momento). 
 
Cuando una orden de designación llega en el momento T+L al dron 2, y se refiere al vector de estado (posición y 
velocidades) de un objetivo en la imagen adquirida en T-L; el historial registrado en el momento T-L se consulta 5 
entonces para encontrar el objeto designado. 
 
Si se trata de un objeto en movimiento, aparecerá en la lista de los objetos en movimiento registrados. Se 
seleccionará lo más fiable. Se utiliza, entonces, el historial de seguimiento de este punto para encontrar 
directamente su posición en la imagen actual. 10 
 
Si el punto sale, momentáneamente o no, del marco de la imagen, su posición se predice gracias a las homografías 
de paso, al vector de velocidad durante la última observación y al recalibrado de este vector de velocidad en los 
cuadros de referencia de las imágenes siguientes. 
 15 
Si se trata de un objeto del "fondo", se designa por su posición en la imagen T-L. Su posición en las imágenes 
siguientes, por lo tanto, se calcula por aplicación de las homografías de paso entre imágenes sucesivas. La posición 
obtenida de este modo en cada imagen puede validarse por correlación, por ejemplo, utilizando un seguimiento de 
tipo KLT. 
 20 
La predicción puede continuar incluso si el objeto sale, momentáneamente o no, del campo de visión de la cámara. 
 
En el caso de un objeto fijo en el momento T-L, pero móvil en el momento T+L, las dos técnicas anteriores se 
utilizan, respectivamente desde el momento t a T+L y desde el momento T-L al momento t, o el instante t 
corresponde a un momento en el que el objeto comienza a desplazarse. 25 
 
- Seguimiento del objeto designado encontrado en la imagen T+L. Este caso incluye una posición estimada fuera del 
marco de la imagen actual. 
 
- Aplicación de las acciones predeterminadas (por ejemplo, centrado de la cámara sobre el objeto). 30 
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REIVINDICACIONES 
 
1. Procedimiento de control, a partir de una estación remota, de una cámara embarcada en una estación móvil que 
transmite a dicha estación remota imágenes que incluyen al menos un objeto objetivo que se localizará en una zona 
explorada por dicha cámara, procedimiento en el que: 5 
 
- la estación remota estima el periodo de latencia L que separa el envío de una orden hacia la estación móvil y la 
ejecución de dicha orden por dicha estación móvil, 
 
- la estación móvil transmite a la estación remota una primera imagen adquirida por dicha cámara en el momento T-10 
L, 
 
- la estación remota transmite en un momento T a la estación móvil una posición del objeto objetivo en dicha primera 
imagen, 
 15 
- la estación móvil compara la posición del objeto objetivo en la primera imagen, con la posición de dicho objeto en al 
menos una segunda imagen adquirida posteriormente a dicha primera imagen en un momento T+L, 
 
- si las posiciones comparadas son idénticas en las dos imágenes recalibradas una sobre otra, la estación móvil 
transmite dicha posición a la estación remota para su validación, 20 
 
- si no, la estación móvil determina en tiempo real, de forma autónoma, la trayectoria del objeto objetivo en dicha 
segunda imagen, después controla en tiempo real la cámara embarcada para efectuar el seguimiento del objeto 
objetivo sobre la trayectoria prevista. 
 25 
2. Procedimiento según la reivindicación 1, en el que la trayectoria del objeto objetivo en la segunda imagen se 
determina por un cálculo predictivo en función de la posición y del vector de movimiento del objeto objetivo en el 
momento T-L. 
 
3. Procedimiento según la reivindicación 2, caracterizado porque incluye además las siguientes etapas: 30 
 
al nivel de la estación remota: 
 
- recalibrar la primera imagen y la segunda imagen, 
 35 
- determinar la posición y el vector de velocidad del conjunto de los objetos en movimiento en la escena observada 
por la cámara, 
 
- determinar la posición y el vector de velocidad del objeto objetivo en la primera imagen, ya sea entre los objetos en 
movimiento, o bien, entre los elementos del fondo, 40 
 
- calcular una predicción de la posición y de la velocidad del objeto objetivo en el momento T+L, 
 
- transmitir a la estación móvil la posición designada, la posición predicha y el vector de velocidad predicho. 
 45 
4. Procedimiento según la reivindicación 3, en el que el recalibrado de la primera imagen y de la segunda imagen se 
realiza por estimación de la homografía de paso. 
 
5. Procedimiento según la reivindicación 4, que incluye además una etapa que consiste en memorizar las 
homografías de paso imagen a imagen y la posición del conjunto de los objetos móviles del momento T-L al 50 
momento T+L en la estación móvil. 
 
6. Procedimiento según la reivindicación 1, en el que el periodo de latencia L se estima por la inclusión de la fecha y 
la hora de los datos y por sincronización de dichas estaciones remota y móvil. 
 55 
7. Procedimiento según la reivindicación 1, en el que el objeto objetivo es fijo o móvil. 
 
8. Procedimiento según la reivindicación 7, en el que, si el objeto objetivo es móvil y si su trayectoria abandona el 
campo de visión de la cámara en un momento t comprendido entre T-L y T+L, la posición de dicho objeto objetivo se 
estima en la estación móvil por un cálculo predictivo en función de su posición y de su vector de velocidad en el 60 
momento t. 
 
9. Procedimiento según una de las reivindicaciones 1 a 8, en el que la cámara se embarca en un dron. 
 
10. Procedimiento según una de las reivindicaciones 1 a 9, en el que el objeto objetivo es un individuo, un vehículo o 65 
cualquier tipo de aeronave. 
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11. Dispositivo de control, a partir de una estación remota, de una cámara embarcada en una estación móvil que 
transmite a dicha estación remota imágenes que incluyen al menos un objeto objetivo que se localizará en una zona 
explorada por dicha cámara, dispositivo caracterizado porque dicha estación remota incluye: 
 5 
- medios para estimar el periodo de latencia L que separa el envío de una orden hacia la estación móvil y la 
ejecución de dicha orden por dicha estación móvil, 
 
y dicha estación móvil incluye: 
 10 
- medios para comparar una posición del objeto objetivo en una primera imagen adquirida por dicha cámara en un 
momento T-L con la posición de dicho objeto en al menos una segunda imagen adquirida posteriormente a dicha 
primera imagen T+L, 
 
- medios de cálculo predictivo aptos para determinar, en tiempo real, la trayectoria del objeto objetivo en dicha 15 
segunda imagen, 
 
- medios para controlar en tiempo real la cámara embarcada para efectuar el seguimiento del objeto objetivo sobre la 
trayectoria predicha. 
 20 
12. Programa informático memorizado en un soporte de grabación y que comprende instrucciones para controlar, 
cuando se ejecuta en un ordenador, una cámara embarcada en una estación móvil a partir de una estación remota, 
dicha estación móvil transmitiendo a dicha estación remota imágenes que incluyen al menos un objeto objetivo que 
se localizará en una zona explorada por dicha cámara, incluyendo este software: 
 25 
- un primer módulo ejecutable en la estación remota que incluye: 
 
• instrucciones legibles por ordenador para estimar el periodo de latencia L que separa el envío de una orden hacia 
la estación móvil y la ejecución de dicha orden por dicha estación móvil, 
 30 
• instrucciones legibles por ordenador para determinar el movimiento de una imagen a la otra de los objetos fijos y de 
los objetos móviles con el fin de facilitar la designación del objeto objetivo, 
 
- un segundo módulo ejecutable en la estación móvil que incluye: 
 35 
• instrucciones legibles por ordenador para comparar una posición del objeto objetivo en una primera imagen 
adquirida por dicha cámara en un momento T-L con la posición de dicho objeto en al menos una segunda imagen 
adquirida posteriormente a dicha primera imagen en un momento T+L, 
 
• instrucciones legibles por ordenador para determinar en tiempo real la trayectoria del objeto objetivo en dicha 40 
segunda imagen e, 
 
• instrucciones legibles por ordenador para controlar en tiempo real la cámara embarcada para efectuar el 
seguimiento del objeto objetivo sobre la trayectoria predicha. 
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