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DESCRIPCIÓN

Procedimiento y sistema de determinación de una relación entre una primera escena y una segunda escena

Campo técnico

La presente invención versa acerca de un procedimiento y un sistema para determinar una relación entre una
primera escena y una segunda escena.5

Técnica antecedente

El documento US 2003/0218675 describe un procedimiento de procesamiento de una imagen de vídeo concebido 
para tomar una instantánea de una superficie del suelo desde una videocámara montada en un fuselaje en vuelo e
identificar situaciones existentes en la superficie del suelo. El procedimiento comprende las etapas de especificar 
tridimensionalmente una posición fotográfica en el aire, calcular un alcance fotográfico de la superficie del suelo que 10
ha sido fotografiada; transformar una imagen de vídeo conforme al alcance fotográfico; y representar visualmente la 
imagen transformada de tal forma que sea superpuesta sobre un mapa de un sistema de información geográfica.

El documento US 2005/220363 A1 da a conocer un procedimiento para geocodificar una imagen en perspectiva de 
manera que se asocie con una ubicación geográfica tridimensional única.

El documento US 2007/002040 A1 da a conocer un muestreo repetido de un modelo de superficie de elevación de 15
referencia con respecto a una separación que casa la resolución de muestra del suelo de una imagen en 
perspectiva.

Sumario de la invención

Un objeto de la presente invención es proporcionar un geoposicionamiento mejorado de una imagen.

Esto se ha logrado, según un ejemplo, por medio de un procedimiento según la reivindicación 1.20

De ese modo, el sensor está asociado con información de geocodificación conforme al sistema de coordenadas de 
los datos geocodificados de coordenadas tridimensionales del mapa tridimensional.

En una opción, el mapa tridimensional comprende un modelo tridimensional del entorno que comprende datos de 
coordenadas tridimensionales proporcionados en un sistema de coordenadas georreferenciadas. El modelo puede 
reflejar la realidad vista desde cualquier ángulo.25

En una opción, el modelo tridimensional está texturizado. En una opción, al menos parte de los datos de 
coordenadas tridimensionales está asociada con información de textura.

En una opción, el procedimiento comprende, además, una etapa de extraer información de coordenadas relacionada 
con un punto o área seleccionado en la imagen de sensor. Por lo tanto, las coordenadas de un punto o área de 
interés pueden ser extraídas en el sistema de coordenadas del mapa tridimensional.30

En una opción, el procedimiento comprende, además, una etapa de representar visualmente la imagen de sensor en 
un medio de visualización. Entonces, se puede seleccionar el punto o área de interés en función de la imagen 
representada visualmente.

En una opción, el procedimiento comprende, además, una etapa de formación de una imagen geocodificada de 
referencia a partir de la segunda escena, en el que la extensión geográfica de la imagen geocodificada de referencia 35
se corresponde con la extensión geográfica de la imagen de sensor. Entonces, se puede comparar la información en 
las dos imágenes.

En una opción, el procedimiento comprende una etapa de identificar información adicional geocodificada a partir de
la imagen geocodificada de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de referencia. La 
información adicional geocodificada puede comprender información relacionada con la adición y/o la eliminación de 40
al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de referencia. 
La información adicional geocodificada puede comprender información relacionada con una diferencia en la forma 
y/o en el tamaño de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada
correspondiente de referencia. La información adicional puede comprender información relacionada con al menos 
una desviación de textura en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de 45
referencia. La información adicional puede comprender datos geocodificados adicionales de coordenadas que 
proporcionan una resolución mejorada con respecto a la imagen de referencia.

En una opción, el al menos un sensor está dispuesto para medir la sensibilidad en otra longitud de onda distinta de 
la del campo visual, por ejemplo, infrarrojo (IR). El al menos un sensor puede comprender, entonces, un sensor de 
IR. Entonces, la información geocodificada adicional puede comprender, por ejemplo, datos IR.50
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En una opción, el procedimiento comprende una etapa de actualización de la imagen geocodificada de referencia en 
función de la información adicional.

En una opción, el procedimiento comprende una etapa de presentación de la información adicional geocodificada.

Según una realización, la invención comprende un sistema para determinar una relación entre una primera escena y 
una segunda escena según la reivindicación 13.5

En una opción, el mapa tridimensional comprende un modelo tridimensional del entorno que comprende datos de 
coordenadas tridimensionales proporcionados en un sistema de coordenadas georreferenciadas. El modelo 
tridimensional puede estar texturizado. El sistema puede comprender, además, medios para extraer información de 
coordenadas relacionada con un punto seleccionado en la imagen de sensor.

En una opción, el sistema comprende, además, un medio de visualización dispuesto para representar visualmente la 10
imagen de sensor y medios de selección para seleccionar el punto a partir de la imagen de sensor representada 
visualmente.

En una opción, el módulo de procesamiento y de control está dispuesto para formar una imagen geocodificada de 
referencia a partir de la segunda escena, en el que la extensión geográfica de la imagen geocodificada de referencia 
se corresponde con la extensión geográfica de la imagen de sensor. Entonces, se puede disponer el módulo de 15
procesamiento y de control para identificar la información adicional geocodificada a partir de la imagen geocodificada
de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de referencia.

La información adicional geocodificada puede comprender información relacionada con la adición y/o la eliminación 
de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de 
referencia. La información adicional geocodificada puede comprender información relacionada con una diferencia en 20
la forma y/o el tamaño de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada
correspondiente de referencia. La información adicional puede comprender información relacionada con al menos 
una desviación de la textura en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de 
referencia. La información adicional puede comprender datos geocodificados adicionales de coordenadas que 
proporcionan una mayor precisión con respecto a la imagen de referencia.25

En una opción, el al menos un sensor comprende un sensor IR. El módulo de procesamiento y de control puede 
estar dispuesto, entonces, para proporcionar datos IR como información adicional geocodificada.

En una opción, se actualiza el mapa tridimensional con la información adicional en función de la imagen 
geocodificada de referencia en función de la información adicional.

En una opción, el sistema comprende, además, una unidad de presentación adicional dispuesta para presentar 30
información relacionada con la imagen de sensor asociada con información de geocodificación. La unidad de 
presentación puede estar dispuesta, además, para presentar información relacionada con la imagen geocodificada
de referencia. La unidad de presentación puede estar dispuesta para presentar información relacionada con la 
información adicional geocodificada.

En una opción, el sistema comprende una primera plataforma que comprende al menos el al menos un sensor y una 35
primera unidad de comunicaciones para la transmisión de al menos primeros datos relacionados con la al menos 
una imagen capturada de una primera escena, y una segunda plataforma que comprende al menos la unidad de 
presentación y una segunda unidad de comunicaciones para la recepción de al menos segundos datos relacionados 
con la imagen de sensor con información de geocodificación.

La presente invención también versa acerca de un programa de ordenador según la reivindicación 15.40

La presente invención versa, además, acerca de un medio legible por un ordenador según la reivindicación 16.

Breve descripción de los dibujos

La Fig 1 ilustra, de forma esquemática, una primera plataforma móvil.
La Fig 2 es un esquema de bloques que ilustra un ejemplo de un sistema para determinar una relación entre una
primera escena y una segunda escena.45
La Fig 3 ilustra, de forma esquemática, una primera plataforma y una segunda plataforma en comunicación con 
una unidad de instrucciones y de control.
La Fig 4 es un diagrama de flujo que ilustra un ejemplo de un procedimiento para determinar una relación entre 
una primera escena y una segunda escena.

Descripción detallada50

En la Fig. 1, un objeto que forma una primera plataforma 101 se mueve sobre un terreno. En el ejemplo ilustrado, el 
objeto es un objeto aéreo. El objeto aéreo es, por ejemplo, un vehículo aéreo tripulado o un vehículo aéreo no 

E11875448
26-08-2019ES 2 743 529 T3

 



4

tripulado. El vehículo aéreo puede ser un helicóptero, una aeronave o similar. El objeto también puede ser, por 
ejemplo, terrestre.

La primera plataforma 101 comprende un sensor de exploración por barrido de un terreno en el campo de visión del 
sensor. Por lo tanto, el sensor está dispuesto para capturar imágenes de una primera escena 102. En un ejemplo, el 
sensor está dispuesto para capturar continuamente imágenes de la primera escena según se mueve el objeto aéreo. 5
Entonces, el sensor puede ser una videocámara. El sensor puede estar dispuesto, en un ejemplo alternativo, para 
capturar imágenes de la escena a intervalos preestablecidos de tiempo o en una única instantánea.

Entonces, las imágenes de sensor pueden ser procesadas de manera que se asocie información geocodificada con 
datos de coordenadas de la imagen de sensor. El procesamiento implica casar la imagen de sensor de la primera
escena 102 con datos geocodificados de coordenadas de mapa tridimensional.10

En la Fig. 2, un sistema 200 comprende una primera plataforma 201 y una segunda plataforma 207. La primera 
plataforma comprende un sensor o una pluralidad de sensores 203. El sensor puede ser una cámara o una 
videocámara que opera en el campo visual. De forma alternativa, o adicional, la primera plataforma puede 
comprender un sensor que opera en el campo IR.

La primera plataforma 201 también puede comprender un módulo 208 de posicionamiento. El módulo de 15
posicionamiento puede comprender un equipo para determinar la posición de la primera plataforma 201 en un 
sistema de coordenadas georreferenciadas. El equipo para determinar la posición de la primera plataforma 201 
comprende, por ejemplo, un receptor GPS. El módulo 208 de posicionamiento también puede comprender un equipo 
para determinar una dirección de orientación del o de los sensores 203. La determinación de la dirección de 
orientación de un sensor es bien conocida en la técnica y puede estar basada en información, por ejemplo, 20
procedente de acelerómetros y/o de giroscopios.

Un módulo 205 de procesamiento y de control está dispuesto para recibir información procedente del módulo de 
posicionamiento relacionado con la posición de la primera plataforma y la dirección de orientación del o de los 
sensores a bordo de la plataforma. El módulo 205 de procesamiento y de control tiene, además, acceso a un mapa 
204.25

El mapa 204 es un mapa tridimensional que comprende datos de coordenadas tridimensionales en un sistema de 
coordenadas georreferenciadas. El mapa tridimensional puede estar, además, texturizado. El mapa tridimensional 
comprende un modelo tridimensional del entorno circundante. El modelo tridimensional puede comprender, 
sustancialmente, todas las superficies visibles (por encima de un cierto tamaño) en el entorno vistas desde cualquier 
ángulo. Por lo tanto, sustancialmente todas las superficies en el entorno que superan un cierto tamaño están 30
asociadas con los datos de coordenadas tridimensionales proporcionados en el sistema de coordenadas 
georreferenciadas. Además, también se pueden asociar datos de textura con todas las superficies en el entorno que 
superan un cierto tamaño. Los datos de coordenadas georreferenciadas pueden comprender datos de latitud, datos 
de longitud y datos de altitud y pueden estar asociados con información de textura. Los datos pueden tener una 
precisión de uno o algunos metros, preferentemente en el intervalo de decímetros. En un ejemplo, la resolución es 35
un decímetro o menor.

El módulo 205 de procesamiento y de control está dispuesto para extraer del mapa 204 datos de modelo 
tridimensional relacionados con una segunda escena en función de la información de la posición y de la dirección de 
orientación. Se selecciona la segunda escena de manera que se garantice que abarque la primera escena. Por lo 
tanto, se selecciona la segunda escena en función de la precisión de los datos de posición y de dirección. El módulo 40
de control y de procesamiento está dispuesto para llevar a cabo un procesamiento de la imagen de sensor y de los 
datos del modelo tridimensional relacionados con la segunda escena. El procesamiento implica casar la imagen de 
sensor con los datos de modelo tridimensional relacionados con una segunda escena para cartografiar la imagen de 
sensor sobre los datos de modelo tridimensional relacionados con la segunda escena. El casamiento implica, por 
ejemplo, un casamiento de información de textura. Se puede formar un modelo tridimensional de la primera escena45
en función de las imágenes de sensor. Se conoce en la técnica la construcción de un modelo tridimensional de una
escena en función de una pluralidad de imágenes que forman “pares estereográficos”. Entonces, se puede utilizar el 
modelo tridimensional de la primera escena en el casamiento de la imagen de sensor con un mapa tridimensional. 
Por lo tanto, el modelo tridimensional de la primera escena puede ser casado con los datos del mapa tridimensional. 
La sección de los datos del modelo tridimensional relacionados con la segunda escena está relacionada, de aquí en 50
adelante, con una imagen geocodificada de referencia. El cartografiado puede implicar la asociación de información 
geocodificada a partir de la imagen de referencia con datos de coordenadas de la imagen de sensor.

El módulo 205 de procesamiento y de control puede estar dispuesto, además, para identificar información adicional 
geocodificada procedente de la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de 
referencia. La información adicional geocodificada puede comprender información relacionada con la adición y/o la 55
eliminación de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente 
de referencia. La información adicional geocodificada comprende información relacionada con una diferencia en la 
forma y/o el tamaño de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada
correspondiente de referencia. La información adicional puede comprender información relacionada con al menos 
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una desviación de la textura en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de 
referencia. La información adicional puede comprender datos geocodificados adicionales de coordenadas que 
proporcionan una resolución mejorada con respecto a la imagen de referencia. Además, la información adicional 
puede comprender datos IR.

El módulo 205 de procesamiento y de control puede estar dispuesto para llevar a cabo un procesamiento de manera 5
que se identifique información adicional de varias formas. En un ejemplo, el procesamiento se lleva a cabo en 
función de las desviaciones de textura entre la imagen de sensor y la imagen correspondiente de referencia. En este 
ejemplo, el procesamiento puede llevarse a cabo en función de una comparación entre cada imagen de sensor
individual y la imagen de referencia. En función de esta comparación, puede identificarse, por ejemplo, la adición y/o 
la eliminación de objetos. Además, un módulo (no mostrado) de procesamiento estereográfico puede estar presente10
dispuesto para llevar a cabo un procesamiento estereográfico en función de imágenes de sensor consecutivas. 
Entonces, se puede formar un modelo tridimensional de la primera escena en función de las imágenes de sensor, 
según se ha expuesto anteriormente. Entonces, se puede utilizar el modelo tridimensional de la primera escena para 
casar la imagen de sensor con el mapa tridimensional. En función del modelo tridimensional de la primera escena, 
se puede proporcionar información adicional relacionada con la imagen de sensor tal como los datos geocodificados15
de coordenadas mencionados anteriormente que proporcionan una resolución mejorada con respecto a la imagen 
de referencia, y también una detección más precisa de la adición/eliminación de objetos y de diferencias en la forma 
y/o el tamaño de objetos.

El módulo 205 de procesamiento y de control puede estar dispuesto para proporcionar la actualización de 
información al mapa 204 de forma que se actualice el modelo tridimensional en función de la información adicional 20
en la imagen de sensor. La información adicional puede ser, por ejemplo, datos de coordenadas y/o de textura que 
tienen una mayor resolución que los presentes datos del mapa 204. Además, la información adicional puede estar 
relacionada con cambios en el entorno desde que se crearon los datos del mapa 204.

El módulo 205 de procesamiento y de control puede implementarse en la primera plataforma 201. Sin embargo, 
también puede implementarse en la segunda plataforma 207 o en una tercera ubicación (no mostrada) en 25
comunicación con la primera plataforma 201 y con la segunda plataforma 207. De forma alternativa, las distintas 
partes del módulo 205 de procesamiento y de control pueden estar formadas en distintas plataformas/ubicaciones. 
Se puede almacenar el mapa 204 en su conjunto o en parte en la primera plataforma 201, en la segunda plataforma 
207 y/o en la tercera ubicación (no mostrada).

La segunda plataforma 207 puede comprender un módulo 206 de presentación y/o de apoyo para la toma de 30
decisiones y un módulo 209 de indicaciones de usuario. En un ejemplo, el módulo de presentación y/o de apoyo 
para la toma de decisiones comprende un medio de visualización dispuesto para representar visualmente la imagen 
de sensor. Entonces, el módulo 209 de indicaciones de usuario puede comprender, por ejemplo, un ratón de 
ordenador o una pantalla táctil en el medio de visualización para marcar una posición o un área en la imagen de 
sensor representada visualmente. Entonces, el módulo 206 de visualización y/o de apoyo para la toma de decisiones35
está dispuesto para extraer información de coordenadas de la imagen de sensor relacionada con el área/posición 
seleccionada. Entonces, otros sistemas pueden utilizar esta información de coordenadas.

En un ejemplo, en el que existe información adicional relacionada con la comparación entre la imagen 
georreferenciada de referencia y la imagen de sensor, el módulo 206 de presentación y/o de apoyo para la toma de 
decisiones puede estar dispuesto para representar visualmente dicha información adicional. En un ejemplo, el medio 40
de visualización está dispuesto para representar visualmente la imagen de sensor con la información adicional 
marcada en la imagen de sensor. En un ejemplo, la información adicional está marcada como fotogramas que 
encierran áreas en las que se ha identificado información adicional. El tipo de información adicional que ha sido 
identificado también puede ser presentado en el medio de visualización (por ejemplo, un objeto eliminado, un punto 
de especial interés, etc.). Entonces, se puede utilizar esta información, por ejemplo, como apoyo para la toma de 45
decisiones, por ejemplo, cuando se decide si la segunda plataforma 207 entrará en un área explorada por el sensor. 
Entonces, se puede disponer el medio de visualización para representar visualmente información relacionada con 
una pluralidad de imágenes de sensor que abarcan un área geográfica más amplia. Entonces, según se ha descrito 
anteriormente el módulo 209 de indicaciones de usuario puede ser utilizado para marcar un área o posición arbitraria 
en la imagen de sensor representada visualmente y/o un área o posición asociada con la información adicional. 50
Entonces, se puede disponer el módulo 206 de visualización y/o de apoyo para la toma de decisiones para extraer 
información de coordenadas de la imagen de sensor relacionada con el área/posición seleccionada. En un ejemplo, 
el medio de visualización está dispuesto para representar visualmente la imagen de sensor en un mapa, en el que
se puede utilizar el mapa 204 para proporcionar datos al mapa representado visualmente que rodea la imagen de 
sensor. La imagen de sensor representada visualmente puede ser actualizada continuamente según se mueve la 55
primera plataforma o se gira el sensor.

En la Fig. 3, un sistema para una planificación de misiones comprende una primera plataforma 301 que explora un 
área de interés. La primera plataforma es seguida por una o una pluralidad de segundas plataformas 307. La 
primera plataforma puede encontrarse en comunicación directa con la o las segundas plataformas 307. Sin 
embargo, en el ejemplo ilustrado, la primera plataforma 301 comunica datos relacionados con las imágenes de 60
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sensor a una unidad 310 de instrucciones y de control mediante una primera línea 311 de comunicaciones. La 
unidad 310 de instrucciones y de control procesa los datos de la primera plataforma 301 y luego comunica 
información a cada segunda plataforma respectiva 307 mediante una segunda línea 312 de comunicaciones en 
función del resultado del procesamiento en la unidad de instrucciones y de control. En un ejemplo, la primera 
plataforma comprende el sensor 203, el módulo de posicionamiento, el mapa 204 y la unidad 205 de procesamiento 5
y de control descritos anteriormente. Entonces, se puede disponer el módulo 205 de procesamiento y de control para 
comunicar con la unidad 310 de instrucciones y de control datos relacionados con la imagen de sensor
georreferenciada que incluye, potencialmente, la información adicional descrita anteriormente. La unidad de 
instrucciones y de control puede comprender, según este ejemplo, el módulo 206 de presentación y/o de apoyo para 
la toma de decisiones y el módulo 209 de indicaciones de usuario. En un ejemplo, en el que las segundas 10
plataformas, por ejemplo, están dispuestas para atacar objetivos, la unidad 310 de instrucciones y de control puede 
comprender personal que selecciona objetivos en la imagen de sensor. Entonces, se pueden comunicar los datos de 
coordenadas extraídos relacionados con los objetivos seleccionados a las segundas plataformas 307 por la segunda 
línea 312 de comunicaciones. La unidad de instrucciones y de control puede llevar a cabo, en otro ejemplo, una 
planificación de ruta en función de la información en las imágenes georreferenciadas de sensor. La segunda línea 15
312 de comunicaciones puede ser utilizada, según este ejemplo, para una comunicación de rutas planificadas por la 
unidad 310 de instrucciones y de control a las segundas plataformas respectivas 312. De forma alternativa, se 
pueden tomar decisiones en las segundas plataformas respectivas 307 en vez de en la unidad 310 de instrucciones
y de control, según se describe con respecto a la Fig 2. En un ejemplo, el sistema para la planificación de misiones 
opera en tiempo real. Por lo tanto, el procesamiento se lleva a cabo en decenas de segundos. El retraso entre la 20
captura de una imagen de sensor en la primera plataforma y la presentación de la información procesada en la 
segunda plataforma puede ser menor de un segundo.

En la Fig 4, un procedimiento 400 para asociar información geocodificada con una imagen de una primera escena
comprende las siguientes etapas.

En una primera etapa 401, se genera al menos una imagen de sensor de una primera escena con al menos un 25
sensor.

En una siguiente etapa 402, se accede a la información relacionada con al menos una segunda escena, abarcando
dicha segunda escena dicha primera escena. Esta etapa implica el acceso a un mapa tridimensional que comprende 
datos geocodificados de coordenadas tridimensionales. En un ejemplo, el mapa tridimensional comprende un 
modelo tridimensional del entorno circundante que comprende datos de coordenadas tridimensionales 30
proporcionados en un sistema de coordenadas georreferenciadas. Según la invención, el modelo tridimensional está 
texturizado. En detalle, esto puede llevarse a cabo asociando información de textura con al menos algunos de los 
datos de coordenadas tridimensionales.

Por lo tanto, la imagen de sensor es casada con la segunda escena para cartografiar la imagen de sensor sobre la 
segunda escena en una etapa 403 de casamiento. El casamiento puede implicar casar información de textura de la 35
imagen de sensor con información de textura relacionada con la segunda escena. El cartografiado implica asociar 
información de geocodificación con una pluralidad de posiciones en la imagen de sensor en función de los datos de 
coordenadas de la segunda escena.

A partir de entonces, se puede llevar a cabo una etapa 404 para representar visualmente la imagen de sensor en un 
medio de visualización.40

Se puede seguir una etapa 405 de selección para seleccionar un punto o área en la imagen de sensor. En una etapa 
subsiguiente 406, se puede extraer la información de coordenadas relacionada con el punto o área seleccionado en 
la imagen de sensor.

En la Fig. 5, un procedimiento 500 para determinar una relación entre una imagen georreferenciada de sensor y 
datos cartográficos relacionados con un área correspondiente comprende las siguientes etapas.45

En una primera etapa 507, se forma la imagen geocodificada de referencia mediante datos del mapa tridimensional 
descrito anteriormente, correspondiéndose la extensión geográfica de la imagen geocodificada de referencia con la 
extensión geográfica de la imagen de sensor.

A partir de entonces, sigue una etapa 508 de identificación de información adicional geocodificada a partir de la 
imagen geocodificada de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de referencia. La 50
información adicional geocodificada identificada puede comprender información relacionada con la adición y/o la 
eliminación de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente 
de referencia. La información adicional geocodificada identificada puede comprender información relacionada con 
una diferencia en la forma y/o en el tamaño de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen 
geocodificada correspondiente de referencia. La información adicional georreferenciada identificada puede 55
comprender información relacionada con al menos una desviación de la textura en la imagen de sensor con respecto 
a la imagen geocodificada correspondiente de referencia. La información adicional identificada puede comprender 
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datos geocodificados adicionales de coordenadas que proporcionan una resolución mejorada con respecto a la 
imagen de referencia. La información adicional georreferenciada identificada puede comprender información IR.

La imagen de sensor con la información adicional marcada en la imagen de sensor puede ser representada 
visualmente, entonces, en una etapa 509 de visualización. Entonces, se pueden seleccionar 510 puntos/áreas de la 
imagen de sensor representados visualmente y se pueden extraer 511 datos de coordenadas de la forma descrita5
con respecto a la Fig 4. En un ejemplo, se puede actualizar el mapa tridimensional con la información adicional en 
una etapa 512 de actualización. Un programa de ordenador del procesador 205 (véase la fig 2) comprende un 
código de programa para determinar una relación entre una primera escena y una segunda escena. El programa de 
ordenador comprende las etapas de la reivindicación 1.

Se proporciona un medio legible por un ordenador según la reivindicación 16.10

Se ha proporcionado la anterior descripción de las realizaciones preferentes de la presente invención con fines 
ilustrativos y descriptivos. Evidentemente, serán evidentes muchas modificaciones y variaciones para los expertos 
en la técnica. Se pueden escoger y describir las realizaciones para explicar de forma óptima los principios de la 
invención y sus aplicaciones prácticas, permitiendo, de ese modo, que otros expertos en la técnica comprendan la 
invención para diversas realizaciones y con las diversas modificaciones adecuadas para el uso particular 15
contemplado.
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REIVINDICACIONES

1. Un procedimiento (400; 500) implementado por un ordenador para determinar una relación entre una primera
escena y una segunda escena, comprendiendo dicho procedimiento las etapas de

- generar (401) al menos una imagen de sensor de una primera escena con al menos un sensor,
- acceder (402) a información relacionada con al menos una segunda escena, abarcando dicha segunda5

escena dicha primera escena, y
- casar (403) la imagen de sensor con la segunda escena para cartografiar la imagen de sensor sobre la 

segunda escena,

caracterizado porque
la etapa de acceder (402) a información relacionada con al menos una segunda escena comprende acceder a 10
un mapa tridimensional texturizado que comprende datos geocodificados de coordenadas tridimensionales y 
que comprende datos de textura asociados con todas las superficies del mapa tridimensional que superan un 
cierto tamaño, y extraer los datos de textura y los datos geocodificados de coordenadas tridimensionales 
relacionados con la al menos una segunda escena a partir del mapa tridimensional texturizado, y
la etapa de casamiento de la imagen de sensor con la segunda escena comprende casar la imagen de sensor15
con los datos extraídos de textura,
y
en el que el cartografiado implica información de geocodificación asociada con una pluralidad de posiciones en 
la imagen de sensor en función de los datos geocodificados de coordenadas tridimensionales de la segunda
escena.20

2. Un procedimiento según la reivindicación 1, en el que el mapa tridimensional comprende un modelo 
tridimensional del entorno que comprende datos de coordenadas tridimensionales proporcionados en un 
sistema georreferenciado de coordenadas.

3. Un procedimiento según cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en el que al menos algunos de los 
datos de coordenadas tridimensionales están asociados con la información de textura.25

4. Un procedimiento según cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende, además, una etapa 
de extraer (406) información de coordenadas relacionada con un punto seleccionado en la imagen de sensor.

5. Un procedimiento según la reivindicación 4, que comprende, además, una etapa de representar visualmente la 
imagen de sensor en un medio de visualización y una etapa de seleccionar (405) el punto en función de la 
imagen representada visualmente.30

6. Un procedimiento según cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende, además, una etapa 
(507) de formación de una imagen geocodificada de referencia a partir de la segunda escena, 
correspondiéndose la extensión geográfica de la imagen geocodificada de referencia se corresponde con la 
extensión geográfica de la imagen de sensor.

7. Un procedimiento según la reivindicación 6, que comprende, además, una etapa de identificar (508) 35
información adicional geocodificada a partir de la imagen geocodificada de sensor con respecto a la imagen 
geocodificada correspondiente de referencia.

8. Un procedimiento según la reivindicación 7,
en el que la información adicional geocodificada comprende información relacionada con la adición y/o la 
eliminación de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada40
correspondiente de referencia y/o
en el que la información adicional geocodificada comprende información relacionada con una diferencia en la 
forma y/o el tamaño de al menos un objeto en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada
correspondiente de referencia, y/o
en el que la información adicional geocodificada comprende información relacionada con al menos una45
desviación de la textura en la imagen de sensor con respecto a la imagen geocodificada correspondiente de 
referencia.

9. Un procedimiento según cualquiera de las reivindicaciones 7-8, en el que la información adicional 
geocodificada comprende datos adicionales de coordenadas geocodificadas que proporcionan una resolución 
mejorada con respecto a la imagen de referencia.50

10. Un procedimiento según la reivindicación 9, que comprende, además, una etapa de actualizar (512) la imagen 
geocodificada de referencia en función de la información adicional geocodificada.

11. Un procedimiento según cualquiera de las reivindicaciones 7-10, en el que el al menos un sensor comprende 
un sensor IR, y en el que la información adicional geocodificada comprende datos IR.
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12. Un procedimiento según cualquiera de las reivindicaciones 7-11, que comprende, además, una etapa (509) de 
presentación de la información adicional geocodificada.

13. Un sistema (200) para determinar una relación entre una primera escena y una segunda escena, 
comprendiendo dicho sistema:

- al menos un sensor (203) dispuesto para capturar al menos una imagen de la primera escena (102; 5
302),

- un mapa (204) que comprende información geográfica,
- un módulo (205) de procesamiento y de control dispuesto para acceder desde el mapa a información 

relacionada con al menos una segunda escena, abarcando dicha segunda escena dicha primera
escena, y casar la imagen de sensor con la segunda escena para cartografiar la imagen de sensor10
sobre la segunda escena,

caracterizado porque el mapa (204) es un mapa tridimensional texturizado que comprende datos 
geocodificados de coordenadas tridimensionales y datos de textura asociados con todas las superficies del 
mapa tridimensional que superan un cierto tamaño, y porque el módulo (205) de procesamiento y de control 
está dispuesto para extraer del mapa tridimensional texturizado datos de textura y datos geocodificados de 15
coordenadas tridimensionales relacionados con la al menos una segunda escena
casar la imagen de sensor con los datos extraídos de textura, y
asociar la información de geocodificación con una pluralidad de posiciones en la imagen de sensor en función 
de los datos geocodificados de coordenadas tridimensionales de la segunda escena.

14. Un sistema según la reivindicación 13, caracterizado porque comprende20

- una primera plataforma (101; 201; 301) que comprende al menos el al menos un sensor y una primera 
unidad de comunicaciones para la transmisión de al menos primeros datos relacionados con la al menos 
una imagen capturada de una primera escena,

- una segunda plataforma (207; 307) que comprende al menos una unidad (206) de presentación y una 
segunda unidad de comunicaciones para la recepción de al menos segundos datos relacionados con la 25
imagen de sensor asociada con la información de geocodificación.

15. Un programa (P) de ordenador que comprende instrucciones que, cuando un ordenador ejecuta el programa, 
provoca que el ordenador lleve a cabo el procedimiento de la reivindicación 1.

16. Un medio legible por un ordenador que comprende instrucciones que, cuando son ejecutadas por un 
ordenador, provocan que el ordenador lleve a cabo el procedimiento de la reivindicación 1.30
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