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ES 2745 066 T3

DESCRIPCION
Dispositivo de camara y método para grabar un flujo de objetos.

La invencion se refiere a un dispositivo de camara y a un procedimiento para detectar un flujo
en movimiento de objetos segun la clausula precaracterizante de la reivindicacién 1 o bien 13.

Para la automatizacion de procesos en una cinta transportadora, se utilizan sensores para
detectar propiedades de objeto de los objetos transportados y, en funcion de esto, iniciar otros
pasos de procesamiento. En la automatizacion de la logistica, el procesamiento consiste,
habitualmente, en una clasificacion, por ejemplo, en la identificacién automética de paquetes,
para envios postales o la facturaciébn de equipaje en aeropuertos. Junto a informaciones
generales, como volumen y peso de los objetos, a menudo, un cédigo éptico afadido al objeto
sirve como fuente de informacién mas importante. En otros casos, se trata de una inspeccion o
un control de calidad, en el que puede estar involucrado un codigo éptico, pero no debe.

Con el desarrollo continuo de la tecnologia de camaras digitales, para la lectura de codigos se
utilizan crecientemente lectores de cédigos basados en camara. En lugar de escanear regiones
de cddigo, como en un escaner de cédigos de barras, un lector de codigos basado en camara
capta imagenes de los objetos con los cddigos que se encuentran encima, con ayuda de un
sensor de imagen con resolucion de pixeles y un software de evaluacion de imagenes extrae la
informacion de codigo a partir de esas imagenes. Los lectores de codigos basados en camara,
se defienden sin problema también con otros tipos de cddigo aparte de codigos de barras
unidimensionales, que estan formados como un cédigo matricial también bidimensional, y
ponen més informacion a disposicion. En un grupo de aplicacién importante, los objetos que
portan codigo se transportan por delante del lector de codigos. Una camara lee las imagenes
de objeto con las informaciones de cédigo de manera sucesiva con el movimiento relativo.

A menudo, un Unico sensor no es suficiente para captar todas las informaciones relevantes
acerca de los objetos sobre una cinta transportadora. Por eso, se juntan varios sensores en un
sistema de lectura o tanel de lectura. Si, para aumentar el rendimiento de objetos, varias cintas
transportadoras se encuentran una al lado de la otra, o se utiliza una cinta transportadora
ensanchada, de esta manera, se afiaden mutuamente varios sensores en sus campos de
vision en si muy estrechos para cubrir toda la anchura. Ademas, se montan sensores en
diferentes perspectivas para captar cddigos desde todos los lados (omni-lectura).

El sistema de lectura pone la informacion detectada, como contenidos de codigo e imagenes
del flujo de objetos, a disposicibn de un control superior. Estas imagenes se utilizan, por
ejemplo, para un reconocimiento de texto externo, una visualizacion o un postprocesamiento
(codificacion de video) manual. Si bien estan dispuestos varios sensores uno al lado del otro
para cubrir un area de lectura mas ancha, de esta manera, resultan complicaciones. En
principio, son conocidos procedimientos de procesamiento de imagenes a partir de la literatura,
los cuales unen imagenes de varias fuentes (“Image Stitching”). Tales procedimientos trabajan
solo con los datos de imagen y esto se vuelve costoso con una gran cantidad de sensores
involucrados, sobre todo entonces el éxito y la calidad de la composicién dependen en gran
medida de los datos de imagen.

Por lo tanto, no es posible sin mas obtener una imagen de objeto del respectivo objeto sobre la
cinta transportadora, el cual puede transmitirse al control superior. Practicamente no es factible
simplemente almacenar las imagenes individuales de los sensores implicados como tal en el
control superior, dado que la cantidad de datos seria inmensa. Ademas, el control superior
deberia entonces manejar el problema de componer imagenes individuales en una imagen de
objeto que, por lo tanto, solo estaria desplazado.
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En el estado de la técnica, a menudo, a los propios sensores, es decir, por ejemplo a los
lectores de codigos basados en camara, se ordena preliminarmente otro sensor para detectar o
medir de antemano los objetos. Asi, por ejemplo, para un objeto se puede transmitir al control
superior no solo el contenido de los codigos que se encuentran encima, sino también su
volumen. De esta manera, todavia no esta a disposicion una imagen de objeto de los objetos
individuales para el control superior.

El documento EP 1 645 839 B1 da a conocer un dispositivo para la monitorizacion de objetos
en movimiento en una cinta transportadora, que presenta un escaner laser ordenado
preliminarmente que mide la distancia para la deteccion de la geometria de los objetos sobre la
cinta transportadora y una camara de lineas. A causa de los datos del escéner laser, se
reconocen regiones de objetos como regiones de interés (ROI, region of interest) y la
evaluacién de los datos de imagen de la cAmara de lineas se limita a esas regiones de interés.
La union de datos de imagen de lectores de codigos dispuestos uno al lado del otro no esta
prevista en este caso.

En el documento EP 2 546 776 B1, varios lectores de codigos basados en lineas estan
instalados uno al lado del otro en una carcasa comun, cuyas lineas de imagen se unen en una
imagen comun. Un escaner laser montado con respecto al sentido de transporte por encima de
los lectores de cadigos, mide de antemano el contorno de altura de los objetos para reconocer
objetos como objetos individuales, marcar regiones de transporte vacias como no interesantes
o realizar ajustes de enfoque. La cantidad de datos a ser entregada para la respectiva imagen
completa sigue siendo demasiado alta. En el documento EP 2 546 776 Bl no esta previsto
generar imagenes de objetos individuales, y extraerlos de la imagen completa con
procedimientos de evaluacion de imagen seguiria siendo complejo y costos. Ademas, la
composicién de imagenes bajo las condiciones marco dadas, o0 sea, sensores de linea
ajustados entre si de manera conocida, es comparativamente sencilla.

El documento EP 2 693 364 Al afronta otro sistema de camara que cubre con varias unidades
de deteccion, que captan superpuestas conjuntamente la anchura completa de un flujo de
objetos. Para la union de los datos de imagen detectados en una imagen comun, se identifican
regiones de interés, por ejemplo, regiones de cddigo, y una costura de unién se coloca de
modo que la imagen completa dentro de una region de interés contiene solo datos de imagen
de la misma unidad de deteccion. De esta manera, se obtiene una imagen completa de alta
calidad de todos los objetos, en la que las regiones de cddigo no pueden volverse ilegibles por
la costura de unién. Sin embargo, no se generan imagenes de objetos individuales y esto
tendria que tener lugar de nuevo de manera costosa mediante segmentacion en un
procedimiento de procesamiento de imagen posterior.

El documento EP 2 693 363 Al da a conocer un sistema de camara con varias unidades de
deteccion que, respectivamente, presentan una unidad de enfoque, para, en caso de deteccion
simultanea de varios objetos, poder ajustar de manera complementaria las posiciones del foco
y, de esta manera, captar enfocados tantos objetos como sea posible con al menos una unidad
de deteccion.

Por el documento US 2007/0237356 Al es conocido un sistema de camara, el cual capta
paquetes desde diferentes perspectivas y, de ello, genera vistas tridimensionales de paquetes.

Es por ello mision de la invencién, obtener de manera eficiente datos de salida mejorados de
un sistema de cdmara de acuerdo con el género.

Esta mision se resuelve mediante un dispositivo de camara y un procedimiento para detectar
un flujo en movimiento de objetos segun la reivindicacion 1 o bien 13. El dispositivo de camara
comprende una pluralidad de cadmaras individuales, cuya respectiva area de deteccién no es
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suficiente, que una imagen individual cubra la anchura del flujo de objetos. Las imagenes
individuales al menos parcialmente superpuestas se unen (Image Stitching). Un sensor de
deteccién de geometria genera, adicionalmente a las imagenes individuales, datos geométricos
de los objetos, por ejemplo, contornos de objeto, mediante medicion de distancia.

La invencion se basa en la idea fundamental de apoyar el procesamiento de imagen de las
imagenes individuales mediante los datos geométricos. Para poder entregar una imagen de
objeto de un objeto individual del flujo de objetos se seleccionan, en base a los datos
geométricos, las imagenes individuales involucradas. Por lo tanto, la imagen de objeto
precisamente no se recorta de una imagen completa compuesta, como también seria
concebible posteriormente en el estado de la técnica, sino que mas bien la propia imagen de
objeto se compone de imagenes individuales. Alternativa o adicionalmente, el propio proceso
de la composicion, o bien el algoritmo de fusion de imagenes, se simplifica mediante los datos
geomeétricos.

La invencién tiene la ventaja de que a través de la respectiva imagen de objeto, se pueden
obtener datos adicionales valiosos que son utiles para diagndstico, visualizacion,
postprocesamiento y fines similares (“offshore video coding”). A causa del conocimiento previo
en forma de los datos geométricos, se posibilita una composicién muy robusta y confiable de
imagenes individuales en una respectiva imagen de objeto. La calidad de las imagenes de
objetos es alta, en particular, permanecen legibles regiones sensibles, como regiones de
cédigo y campos de direccion. Al mismo tiempo, el procedimiento, mediante aprovechamiento
de los datos geométricos, es muy eficiente y, por lo tanto, en caso necesario, posible incluso en
tiempo real, dado que solo deben procesarse imagenes individuales que realmente estan
involucradas en la imagen de objeto y, ademas, la fusion y el procesamiento de imagen se
puede simplificar notablemente por medio de los datos geométricos.

Los sensores de imagen de las camaras individuales son, preferiblemente, sensores
matriciales y generan, por lo tanto, una imagen bidimensional. Entonces se manifiestan de
manera particularmente notable las ventajas de la invencion, porque la composicién de
imagenes planas deja mas grados de libertad y, por ello, es mas compleja. En principio, sin
embargo también son concebibles otros sensores de lineas, por ejemplo, en el caso de cintas
transportadoras particularmente anchas, que tampoco cubre una camara de lineas individual.

El al menos un sensor de deteccién de geometria es, preferiblemente, un escaner laser o una
cdmara 3D y detecta una nube de puntos o un mapa de distancias de los objetos, pudiendo
entonces revisarse adicionalmente los datos geométricos. Preferiblemente, el sensor de
deteccion de geometria esta dispuesto con respecto al sentido de movimiento del flujo por
encima de las camaras individuales, de modo que los datos geométricos estan a disposicion de
antemano. Aunque también es concebible integrar la deteccion de geometria en las cAmaras
individuales, por ejemplo, mediante un procedimiento de tiempo de propagacion de luz o de
estéreo.

Los datos geométricos presentan, de manera preferida, una superficie que circunscribe al
objeto individual. Los datos geométricos son en si tridimensionales. De ello se deduce una
region bidimensional, donde, desde la vision de las camaras individuales, se encuentra el
objeto. Una regién de este tipo se puede describir con pocos puntos de datos, por ejemplo,
como poligono o, preferiblemente, como rectangulo. De esta manera, no solo se limita la
cantidad de datos, sino también el aprovechamiento de las informaciones de geometria en la
seleccion de imagenes individuales y/o simplifica considerablemente su composicion.

Los datos geométricos describen, preferiblemente, el contorno 3D del objeto individual. Para
ello, ya se puede utilizar la nube de puntos 2,5D, o bien, el mapa de distancias del sensor de
deteccidén de geometria que, luego, se recorta en la region del objeto. Sin embargo, también es
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concebible generar un modelo de objeto, por ejemplo, como modelo de mapa, mediante
indicacién de los vértices, red triangulada o superficie reconstruida del objeto individual. A partir
del contorno 3D se pueden generar imagenes de objeto con superficie irregular, para
compensar la simplificacion en imagenes de objetos bidimensionales planas. Ademas, es
posible, siempre y cuando estén a disposicion disposiciones de camaras individuales en varias
perspectivas, generar un modelo 3D real del objeto junto con texturas a partir de las imagenes
individuales para, posteriormente, considerar el objeto desde diferentes lados. Un modelo 3D
de este tipo puede crearse para objetos moldeados regulares asi como irregulares.

La unidad de evaluacion esta, preferiblemente, configurada para localizar el objeto individual
sobre la base de los datos geométricos. Para poder entregar una imagen de objeto que solo
muestre un objeto individual, convencionalmente es necesaria una segmentacion de los datos
de imagen que de hecho es posible, sin embargo muy costosa y propensa a errores. Por
ejemplo, las aristas de objeto con contraste débil, por ejemplo, varios objetos de color parecido,
dispuestos cerca uno al lado del otro, son muy dificiles de reconocer. Una segmentacion en
base a los datos geométricos es, por el contrario, hotablemente mas sencilla y robusta.

La unidad de evaluacion estd, preferiblemente, configurada para recortar la imagen de objeto,
mediante los datos geométricos, sobre el objeto individual. También, incluso si solo se utilizan
las imagenes individuales correctas para la composicion de una imagen de objeto, que
realmente contienen partes del objeto, la imagen de objeto producida de ello de ninguna
manera contiene forzosamente solo el propio objeto. Un corte a medida (Cropping) requeriria
en si localizar el objeto en la imagen de objeto. Mediante utilizacion de los datos geométricos,
esta tarea se simplifica considerablemente, pues la regién de imagen relevante se puede
determinar independientemente del contenido de imagen o un reconocimiento de caracteristica
inmediatamente a partir de los datos geométricos. La imagen de objeto puede presentar
intencionadamente una region de borde alrededor del objeto, para que el entorno del objeto
permanezca reconocible.

La unidad de evaluacion estd, preferiblemente, configurada para, mediante los datos
geomeétricos, rotar la imagen de objeto a una orientacion normalizada. En un objeto en forma
de paralelepipedo, por ejemplo, de esta manera, el objeto detectado como rectangulo se rota
enrasado con respecto a la horizontal o bien la vertical. La orientacién real del objeto y, con
ello, la rotacion necesaria se obtiene de manera muy sencilla a partir de los datos geométricos.

La unidad de evaluacion estd, preferiblemente, configurada para, mediante los datos
geomeétricos, corregir en perspectiva la imagen de objeto. La transformacién necesaria se
obtiene a partir de los datos geométricos, sin tener que analizar los datos de imagen para ello.
En este caso, a diferencia de en un recorte a medida o una rotacion del objeto, no seria solo
costoso, sino incluso sumamente dificil, si no imposible, reconocer en general la perspectiva a
ser realmente corregida con procedimientos de procesamiento de imagen.

La unidad de evaluacion estd, preferiblemente, configurada para, mediante los datos
geomeétricos, localizar regiones en las imagenes individuales en las que pueden aparecer
reflejos directos. Reflejos de este tipo conducen a partes en parte intensamente
sobreexpuestas en las imagenes individuales, que precisamente en la lectura de cédigos son
perturbadoras. Los datos geométricos permiten, sin embargo, determinar cuando una superficie
de objeto de una camara individual estd orientada de modo que amenazan tales reflejos
perturbadores. Preferiblemente, en la fusion de imagenes para una region de imagen afectada,
entonces se utilizan datos de imagen de otra imagen individual superpuesta sin tales
sobreexposiciones perturbadoras.

Las camaras individuales estan, preferiblemente, dispuestas en una hilera, estando la unidad
de evaluacién configurada para, al componer una imagen de objeto, buscar caracteristicas de
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imagen correspondientes con ayuda de la geometria epipolar, en particular, a lo largo de lineas
epipolares. Como consecuencia de la disposicion en hilera de las camaras individuales, esta
determinada una direccion preferida para caracteristicas de imagen correspondientes entre si,
y esto se aprovecha mediante una busqueda de correspondencia limitada a las lineas
epipolares que, de esta manera, se acelera y simplifica considerablemente. Preferiblemente, en
particular, en el caso de una blUsqueda en tiempo real, las camaras estdn montadas
perpendiculares con respecto al sentido de movimiento de os objetos, de tal manera que las
lineas epipolares se encuentran a lo largo de lineas de imagen de los sensores de imagen.
Ademds, las camaras individuales pueden estar ajustadas tan precisas entre si, gque,
respectivamente, las mismas lineas de pixeles forman una linea epipolar o se determina un
desplazamiento restante al principio y luego se tiene en cuenta.

La unidad de evaluacion esta, preferiblemente, configurada para, en la composicién de una
imagen de objeto, buscar caracteristicas de imagen correspondientes en una regioén de cambio,
gue se elige en funcién de la distancia del objeto individual deducida a partir de los datos
geomeétricos. En la regidén de superposicion las caracteristicas idénticas captadas por camaras
individuales adyacentes se encuentran, segun la altura, mas cercanas juntas o0 mas
distanciadas entre si. Esta altura, sin embargo, también es accesible mediante los datos
geométricos. Las demds circunstancias geométricas, por ejemplo, la altura de montaje de las
cadmaras individuales y su distancia mutua, son también conocidas. De esta manera, una
busqueda de correspondencia se puede limitar a una region pequefia. Esto acelera la
composicion y evita errores, porque fuera de la ventana de correspondencia elegida en funcion
de la altura del objeto, de por si se reconocerian como mucho correspondencias de apariencia.

La unidad de evaluacion esta, preferiblemente, configurada para colocar la costura de unién
(“Stitchting Seam", “Stitching Line”) de la imagen de objeto en la region de superposicion de
dos imagenes individuales, a través de regiones de imagen con el menor contraste posible.
Algoritmos de fusion de imagenes eficientes, sobre todo como se apoya de acuerdo con la
invencion mediante datos geométricos, son absolutamente capaces, también en la region de
transicion entre dos imagenes individuales en una imagen de objeto, de generar datos de
imagen valiosos. No obstante, es ventajoso cuando posibles distorsiones restantes solo afectan
a regiones de contraste débil, donde tienen pocos o menos efectos. De esta manera, se pierde
tan poca informacién como es posible.

Al menos una camara individual esta configurada, preferiblemente, como lector de cdédigos
basado en camara. De esta manera, en las imagenes individuales o imagenes individuales
fusionadas, como las imagenes de objeto, se pueden leer informaciones de cddigo. Para evitar
gue algunos cédigos se vuelvan legibles solo después de la fusién de imagenes, las regiones
de superposicion de las cAmaras individuales se pueden elegir tan grandes, que encajan los
cbdigos a ser leidos. Luego, cada uno de los cddigos es legible en al menos una imagen
individual. Otro camino es el denominado Code-Stitching. Cuando un codigo se encuentra en
una region de transicion de dos imagenes individuales, una decodificacion en el plano de
imagenes individuales conduce solo a resultados parciales, que, sin embargo, luego se unen
en un contenido de cddigo completo. Un dispositivo de camara con cadmaras individuales que
leen codigos, es un sistema de lectura o un tinel de lectura como se explica al principio.
Adicionalmente al volumen y al contenido de cédigo, ahora sin embargo, de acuerdo con la
invencion, se puede entregar para cada uno de los objetos también una imagen de objeto.

El procedimiento de acuerdo con la invencién puede, de manera similar, perfeccionarse y
muestra, en este caso, ventajas similares. Caracteristicas ventajosas de este tipo son
ejemplares, sin embargo, no se describen al final en las reivindicaciones dependientes que se
vinculan a las reivindicaciones independientes.
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A continuacion, se explica a modo de ejemplo la invencibn mas en detalle, también con
respecto a otras caracteristicas y ventajas, mediante formas de realizacién y bajo referencia a
los dibujos adjuntos. Las ilustraciones de los dibujos muestran en:

la Fig. 1, una vista tridimensional esquematica de un dispositivo de camara sobre una
cinta transportadora con objetos a ser detectados;

la Fig. 2, una representacion en seccion adicional de cdmaras individuales del dispositivo
de cdmara junto con sus campos de vision;

la Fig. 3, un diagrama de bloques de un dispositivo de camara;

la Fig. 4, un tapete de imagenes ejemplar de una secuencia de imagenes individuales ya
dispuestas correctamente;

la Fig. 5, un diagrama de flujo esquematico para generar, con ayuda de datos
geomeétricos, una imagen de objeto compuesta a partir de imagenes individuales;

la Fig. 6, una representacion ejemplar de las imagenes individuales seleccionadas para
una imagen de objeto, a la vez, una seccién de la Figura 4; y

la Fig. 7, una representacion ejemplar de imagenes de objeto compuestas por imagenes
individuales, que estan representadas para la ilustracién junto con todas las
imégenes individuales de acuerdo con la Figura 4.

La Figura 1 muestra una vista tridimensional esquematica de un dispositivo 10 de camara
sobre una cinta 12 transportadora con objetos 14 a ser detectados, sobres los que, a modo de
ejemplo pero no necesariamente, estan afiadidos codigos 16. La cinta 12 transportadora es un
ejemplo para la generacion de un flujo de objetos 14 que se mueven con respecto al dispositivo
10 de cdmara estacionario. Alternativamente, el dispositivo 10 de cdmara se puede mover, o
los objetos 14, en caso de montaje estacionario del dispositivo 10 de cdmara, se mueven por
otro medio que la cinta 12 transportadora o por movimiento propio. El dispositivo 10 de camara
comprende varias camaras 18;..18, individuales, en donde n =2 2 y en la Figura 1, a modo de
ejemplo, n = 4.

La Figura 2 muestra adicionalmente la disposicion de las cAmaras 181..18, individuales y sus
campos 20 de vision sobre la cinta 12 transportadora en una representacién en seccién. El
dispositivo 10 de cdmara se explica adicionalmente bajo referencia a las Figuras 1y 2.

Las camaras 18,:..18, individuales presentan, respectivamente, un sensor de imagen no
representado, con una pluralidad de elementos receptores de luz dispuestos en una fila de
pixeles o una matriz de pixeles, asi como un objetivo. Las camaras 18:..18, individuales son,
preferiblemente, de construccién idéntica entre si para reducir la complejidad del sistema. Sin
embargo, pueden trabajar con diferentes pardmetros de captacion, en particular, enfocar de
manera diferente. En la Figura 1 y 2, las cdmaras 18:..18, individuales estan dispuestas por
encima de la cinta 12 transportadora. También es concebible otra disposicion desde delante,
detras, lateral o una direccion intermedia inclinada. Ademas, las camaras 18;..18, individuales,
o disposiciones de ellas, pueden montarse en varias perspectivas para detectar lados
adicionales de los objetos 14, en particular entonces, cuando se debe generar una imagen de
objeto, todavia a ser descrita, en forma de un modelo 3D de los objetos 14 detectados.

En forma de realizacion preferida, las camaras 18:..18, individuales estan configuradas como
lectores de codigos, las cuales, adicionalmente, estan equipadas con una unidad de
decodificacion para leer informaciones de codigo y correspondientes preprocesamientos para
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localizar y preparar regiones de codigo. Sin embargo, también es concebible detectar flujos de
objetos 14 sin cédigos 16 y, en consecuencia, renunciar a la propia unidad de decodificacién o
a su utilizacién, por ejemplo, para la inspeccion o el control de calidad. Ademas, una
decodificacién también puede tener lugar después, fuera de las camaras 18:..18, individuales,
sobre sus datos de imagen. Las camaras 18:..18, individuales pueden ser tanto camaras
separadas como también unidades de deteccidn dentro de la misma camara.

La cinta 12 transportadora es demasiado ancha para ser detectada por una camara 18;..18,
individual. Por eso, los campos 20 de visibn de las camaras 18:..18, individuales se
superponen en direccion transversal de la cinta 12 transportadora y, por tanto, las imagenes
individuales respectivamente generadas por las cadmaras 18,..18, individuales. Por eso, en las
regiones de superposicion los datos de imagen en varias imagenes individuales se encuentran
a disposicion de manera redundante. Esto se utiliza de una manera, todavia a ser descrita,
para poder componer una imagen conjunta en cualquier parte dentro de una region 22 de
trabajo, que comprende toda la anchura relevante de la cinta 12 transportadora. El grado de la
superposicion de campos 20 de vision y, en consecuencia, de imagenes individuales, es
variable segun cada forma de realizacion. En particular, también es factible una superposicion
completa y, por lo tanto, alta redundancia, por ejemplo, para captar imagenes individuales de
secciones de objetos 14 con diferente posicidén del foco, de modo que partes de objetos que se
encuentran juntos cerca, solo se captan desenfocadas. Independientemente del grado de la
superposicion, un sistema de varias camaras 18:..18, individuales tiene la ventaja de que al
contrario que con solo una unidad de deteccion, ahora se hacen posibles diferentes enfoques a
través de la anchura total, segun la altura del objeto 14 respectivamente detectado, en la
seccion de anchura para la que la respectiva camara 18:..18, individual es responsable.

Con respecto al sentido de movimiento de la cinta 12 transportadora, por encima de las
cdmaras 18,..18, individuales estd dispuesto un sensor 24 de deteccion de geometria, por
ejemplo, en forma de un en si conocido escaner laser que mide la distancia, que con su area
de deteccion cubre toda la cinta 12 transportadora. El sensor 24 de deteccidon de geometria
mide el contorno tridimensional de los objetos 14 sobre la cinta 12 transportadora, de modo que
el dispositivo 10 de camara, ya antes del procesos de deteccion de las camaras 18:..18,
individuales, conoce datos geométricos de los objetos 14, de los cuales, por ejemplo, resultan
dimensiones, volumen, posicion y forma. Ademas, los datos geométricos se pueden utilizar
para enfocar individualmente las camaras 18:..18, individuales sobre la respectiva altura de
objeto.

Para la generacion de una imagen de objeto descrita a continuacion, los datos geométricos,
preferiblemente, se procesan adicionalmente, de modo que para cada uno de los objetos 14 se
obtiene un poligono, en particular, un rectangulo, el cual circunda el objeto 14. Si, como imagen
de objeto, debe producirse un modelo 3D completo, de esta manera, se proporcionan
correspondientes datos geométricos del contorno 3D del objeto. Para la simplificacion, el objeto
14 puede envolverse con un cuerpo sencillo, por ejemplo, un paralelepipedo (Bounding Box).
Por medio de los datos geométricos ya tiene lugar, por lo tanto, una segmentacion de los
objetos 14 independientemente de los datos de imagen de las cAmaras 18,..18, individuales.

Un escéaner laser tiene un angulo de visiébn muy grande, de modo que también son detectables
cintas 12 transportadoras anchas. No obstante, en otra forma de realizacion, se pueden
disponer sensores de deteccion de geometria adicionales uno al lado del otro, también para
reducir efectos de sombreado mediante diferentes alturas de objeto. Ademas, es concebible
disponer escéneres laser adicionales u otros sensores de deteccidon de geometria en otras
perspectivas, o sea, no solo desde arriba como esté representado, para conocer mas sobre los
contornos 3D de los objetos 14. Por ultimo, en otras formas de realizacion, la deteccion de
geometria puede estar integrada en las camaras 181..18, individuales.
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Las cadmaras 18,..18, individuales estan calibradas intrinsecamente, todas las posiciones de
cdmara son conocidas y, bien estan orientadas paralelas entre si o, al menos, de manera
conocida. Para las respectivas imagenes individuales de las camaras 18:..18, individuales,
preferiblemente, también son conocidos parametros de camara intrinsecos dinamicos, como la
posicion del foco, los parametros de cadmara extrinsecos y una marca temporal del momento de
captacién. Ademas, posicion y orientacion del sensor 24 de deteccién de geometria, asi como
el momento de deteccion de los datos geométricos son conocidos, de modo que los datos
geométricos y los datos de imagen pueden convertirse en un sistema de coordenadas comun.
Para tener en cuenta la, por lo tanto, conocida relaciébn temporal entre datos geométricos y
datos de imagen, con un codificador 26 se monitoriza el avance o bien la velocidad de la cinta
12 transportadora. Alternativamente, la cinta 12 transportadora se mueve de manera confiable
con un perfil de movimiento conocido, o correspondientes informaciones se transmiten al
dispositivo 10 de camara por un control superior.

En muchos sistemas de lectura convencionales, es habitual una activacion de la captacion de
imagen, o bien de la lectura de cédigo, a través de una barrera de luz anterior o, también, un
escaner laser. El dispositivo 10 de camara de acuerdo con la invencion trabaja, por el contrario,
preferiblemente en un modo de marcha libre, en el que se detectan datos geométricos y datos
de imagen continuos. Los objetos 14 se segmentan, por lo tanto, a partir del flujo de objetos
con ayuda del sensor 24 de deteccién de geometria. Como esta representado en la Figura 1,
también estd permitido que los objetos 14 se encuentren uno al lado del otro e, incluso, se
toquen, lo que en un sistema activado causaria dificultades considerables.

La Figura 3 muestra de nuevo el dispositivo 10 de cdmara en un diagrama de bloques muy
simplificado. Los datos geométricos y los datos de imagen, determinados por el sensor 24 de
deteccién de geometria de las cAmaras 18:..18, individuales se transmiten a una unidad 28 de
control y de evaluacion. Ahi, los diferentes datos se normalizan y evalldan en un sistema de
coordenadas comun. Segun cada forma de realizacion, los datos geométricos o los datos de
imagen, pardmetros vinculados con ellos o tamafios obtenidos de ellos, se entregan, a través
de una salida 30, como poligonos o contenidos de cddigos que circunscriben objetos 14 en
diferentes etapas de procesamiento. Las funciones de la unidad 28 de control y de evaluacion
pueden, contrario a la representacion, estar también distribuidas, por lo tanto, al menos algunos
pasos de evaluacidén pueden tener ya lugar en el sensor 24 de deteccion de geometria o en las
cadmaras 18.1..18, individuales, o al revés, también primero de manera externa.

Los datos de salida deseados dependen de la forma de realizacion concreta y de su
configuracién. En una forma de realizacion preferida, para cada uno de los objetos 14 se
entrega el volumen, también en forma de una medicion de volumen certificada, por ejemplo,
con mercancias voluminosas y/o el contenido del cédigo 16 afiadido sobre el objeto 14. Otras
formas de realizacion se interesan en otros tamafios de salida. De acuerdo con la invencion, en
cualquier caso, se genera una imagen de objeto y se pone a disposicion para una salida, la
cual muestra individualmente el respectivo objeto 14 y se le asignan otros tamafos de salida,
como volumen o contenido de cédigo.

La generacidon de esta imagen de objeto a partir de imagenes individuales, se explica ahora
mas en detalle bajo referencia a las Figuras 4 a 7. Una idea fundamental es, en este caso, que
se recurre a los datos geométricos para la fusion de imagenes individuales en una imagen de
objeto. Esto es posible, porque mediante la calibracion y deteccion ya descritas de relaciones
temporales, se pueden asignar datos geométricos y datos de imagen de las imagenes
individuales. No es necesaria una segmentacion de los objetos 14 en los datos de imagen,
porgue tiene lugar de manera mucho mas sencilla mediante los datos geométricos. Esto logra
el requisito para una rapida fusion de imagenes basada en objetos con alto rendimiento. En
este caso, sin embargo, se debe tener en cuenta que la imagen de objeto en muchos casos de
aplicacion, al contrario que el contenido de cddigo, no se necesita para una clasificacion critica
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en tiempo, sino que solo posteriormente (Video Coding). Por ello, si bien la invencion logra la
base para una generacion rapida y, en principio, también en tiempo real de imagenes de
objeto, a menudo, sin embargo, también esta a disposicidon posteriormente todavia al menos
una ventana temporal determinada para ello.

Para la explicacién de la generacién de una imagen de objeto de un objeto 14 individual a partir
de las imagenes individuales, la Figura 4 muestra, en primer lugar, como punto de partida un
ejemplo de imégenes individuales que se han producido a lo largo de un determinado periodo
de captacion y detectan un parte del flujo de los objetos 14. Las imagenes individuales
(Frames) se clasifican de acuerdo con la posicion de la camara 18:..18, individual que las
genera y de la secuencia temporal. La disposicion de las imagenes individuales corresponde,
por lo tanto, gracias a la calibracion planteada varias veces, al ajuste temporal e informaciones
de coordenadas de la situacién sobre la cinta 12 transportadora.

La Figura 4 muestra una especie de tapete de imagenes individuales, que estan archivadas en
un bdfer circular, apareciendo las secciones de imagen y, en particular, vistas parciales de los
objetos 14, redundantes en varias imagenes individuales contiguas. Esto se encuentra en
direccion horizontal en la superposicion de los campos 20 de vision de las camaras 181..18,
individuales. En direccidn vertical, la superposicion, y con ello la redundancia, esta relacionada
con el periodo de captacién de las camaras 18;..18, individuales que, al menos, es algo mas
corto que el tiempo que necesita la cinta transportadora para recorrer una distancia
correspondiente a la altura de las imagenes individuales. En principio, por supuesto seria
concebible, disponer varias camaras 18,..18, individuales también en sentido de transporte y
generar el tapete de imagenes en un paso o, en cualquier caso, en menos pasos, que las
lineas que presenta de imagenes individuales.

Adicionalmente a las imagenes individuales, la Figura 4 ilustra también los datos geométricos
relacionados, a partir de los cuales aqui, respectivamente, se obtuvo un rectdngulo que
circunscribe para cada uno de los objetos 14. El rectangulo se puede generar y utilizar de
manera particularmente sencilla. Siempre gque el objeto 14 este moldeado irregular, se puede
utilizar un paralelepipedo minimo circundante (Bounding Box), a partir del cual se genera el
rectangulo. Alternativamente, por supuesto, también son posibles otros poligonos complicados
o también otras formas geométricas.

En la Figura 4, el rectdngulo que circunscribe esté representado como linea clara. El rectangulo
no es reconocible directamente, dado que esta interrumpido y parcialmente repetido mediante
la superposicion de las imagenes individuales. El rectAdngulo, a consecuencia de la calibracion,
la geometria conocida de la construccion del dispositivo 10 de cédmara y normas de
transformacioén resultantes de ello, asi como de las relaciones temporales o bien del avance de
la cinta transportadora 12, se coloca de manera correcta alrededor de los objetos 14, sin
considerar para ello los datos de imagen de las imagenes individuales. Esto, por lo demas, es
solo una ilustracion, para la fusién de imagenes de objeto se trata de poder acceder de manera
especifica y sin su analisis a datos de imagen dentro del rectangulo.

La Figura 5 muestra un diagrama de flujo esquemético para un proceder a modo de ejemplo
para la generacién de una imagen de objeto compuesta de imagenes individuales con ayuda
de datos geométricos.

En primer lugar, en un paso S1, mediante las camaras 18:..18, individuales, se detectan
imagenes individuales para una determinada seccién del flujo de los objetos 14 transportados
sobre la cinta 12 transportadora. Al mismo tiempo, en sentido estricto, en una disposicion como
en la Figura 1, respectivamente, poco antes, se detectan datos geométricos por medio del
sensor 24 de deteccion de geometria. Los datos de imagen y los datos geométricos se
transforman en un sistema de coordenadas comun. El resultado de este paso S1 es el punto de
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partida para la fusion de imagenes, como se ilustrd y explicé en la Figura 4 a modo de ejemplo
como tapete de imagenes con, como consecuencia de los datos geométricos, objetos 14
rodeados por un rectangulo - o bien fragmentos de objeto cada imagen individual.

En un paso S2, ahora se buscan las imagenes individuales a partir del tapete de imagenes, que
son necesarias para una imagen de objeto del objeto 14 individual considerado. Los datos
geomeétricos, o sea, en el ejemplo el rectangulo, permiten una decision muy sencilla y rapida,
de en qué imagenes individuales estan representadas partes de este objeto 14. En algunos
casos, el objeto 14 es tan pequefio, que cabe entero en una imagen individual. Entonces se
puede renunciar a la fusion. Alternativamente, mediante la fusion de imagenes, se pueden
mejorar los datos de imagen en las regiones de borde de esta imagen individual.

Para la fusion de imagenes en si, que comienza en el paso S3, la preseleccién de imagenes
individuales en el paso S2 sirve como entrada para el algoritmo de stitching. La fusion de
imagenes tiene lugar, preferiblemente, en primer lugar con dos imagenes individuales
contiguas v, luego, se afiaden gradualmente otras imagenes individuales en los bordes. Por lo
tanto, es suficiente entender cdmo se unen dos imagenes de partida, respectivamente.

En las imagenes de partida, se buscan caracteristicas de imagen coincidentes. En general, se
buscan tales correspondencias en todas las direcciones. La disposicién de acuerdo con la
Figura 1, sin embargo, permite una limitacion que ahorra mucho costo y, por ello, se
aprovecha, preferiblemente. Puesto que las camaras 18:..18, individuales estan colocadas en
hilera una al lado de la otra y orientadas paralelas entre si. Por eso, es suficiente buscar una
correspondencia a lo largo de las lineas epipolares, por lo cual, para la correlacién se puede
ignorar la segunda dimensién perpendicular a esto. En el caso general, en particular, cuando
no hay una direccion preferida particular de las lineas de imagen de las cadmaras 18;..18,
individuales 0 no es conocido nada sobre esto, la busqueda de lineas epipolares también se
realiza en sentido de transporte. En este caso, se puede decidir si se deben inspeccionar, por
medio de geometria de lineas epipolares, 4° u 8° o también de todas las relaciones de
adyacencia.

Los datos geométricos permiten incluso todavia otra simplificacion, que también evita mucho
costo. Como es reconocible en la Figura 2, hay una relacion entre la altura de objeto y las
posibles distancias, que pueden tener entre si caracteristicas de imagen captadas por
diferentes camaras 18;..18, individuales. Por eso, en la busqueda de correspondencia,
preferiblemente, se trabaja con una ventana de busqueda muy estrecha, que se adapta antes
con ayuda de los datos geométricos al objeto 14 individual concreto.

En un paso S4, ahora se registran las imagenes de partida la una con la otra, mediante las
correspondencias de caracteristicas encontradas en el paso S3. Por lo tanto, se disponen la
una con la otra de modo que las caracteristicas correspondientes se encuentran una tras otra.
Esto en la practica no es, por supuesto, perfectamente posible, mas bien se minimizan los
errores residuales de las distancias restantes.

En un paso S5, ahora se busca una costura de union adecuada. Fundamentalmente, las
imagenes de partida, después del paso S4, ya se encuentran correctamente entre si,
existiendo todavia en la regién de superposicion informaciones de imagen redundantes de las
dos imagenes de partida. Por lo tanto, simplemente se podria descartar en cada uno de los
pixeles de la region de superposicion, la informacion de una cualquiera de las dos imégenes de
partida, crear un valor medio o similar. De esta manera, sin embargo, por lo general, habra
artefactos de fusion visibles. Por eso, preferiblemente, una costura de unién se conduce a
través de regiones con el menor contraste posible de la regién de superposicion. A este lado de
la costura de unién se utilizan datos de imagen de una imagen de partida y, al otro lado, de la
otra imagen de partida para la imagen de objeto. Si en este caso, también se llegan a
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descartes en la costura de union, de esta manera, estos son apenas visibles, o bien, de esta
manera se pierde en cualquier caso muy poca informacién, dado que la regién con poco
contraste de por si apenas contuvo informaciones.

En un paso S6 final, las imagenes individuales a lo largo de la respectiva costura de union, se
componen en una imagen de objeto. Como ya se ha mencionado, los pasos S2 a S6 pueden
realizarse también de manera sucesiva para respectivamente otra imagen individual y una
imagen de objeto producida.

Los pasos descritos también puede paralelizarse. Esto es valido, en particular, para un trabajo
en paralelo de los pasos S3 extraccion de caracteristicas, S4 registro de imagen, S5 estimacion
de costura y S6 union para diferentes imagenes individuales. Mediante utilizacion de hardware
eficiente, como procesadores de vario nacleos o GPU (Graphical Processing Unit), de esta
manera, se puede lograr un rendimiento muy alto y, en caso necesario, también un sistema en
tiempo real.

La Figura 6 muestra, a modo de ejemplo para la ilustracién del proceso descrito ahora mismo,
las imagenes individuales seleccionadas de todas las imagenes individuales del tapete de
imagenes en el paso S2, de un objeto individual junto con rectangulo circundante, el cual
representa los datos geométricos. Esto es, al mismo tiempo, la seccidén relevante para este
objeto 14 del tapete de imagenes mostrado en la Figura 4.

La Figura 7 muestra, a modo de ejemplo, el resultado final. En el centro, esta representado de
nuevo el tapete de iméagenes de acuerdo con la Figura 4. A los lados se muestran imagenes de
objeto de todos los objetos 14 contenidos dentro, después de la respectiva fusion de imagenes,
gque estadn unidos mediante una raya de ayuda clara con el respectivo objeto asignado en las
imagenes individuales del tapete de imagenes.

Las imagenes de objeto todavia se pueden someter a un postprocesamiento. Esto se refiere,
por un lado, a una correccion de claridad, puesto que las imagenes individuales, que
precisamente se captaron por diferentes cadmaras 18:..18, individuales y, bajo circunstancias,
también con diferentes pardmetros de captacion, en particular, posiciones del foco, pueden
diferenciarse en su claridad. Por eso, tiene sentido compensar las claridades o, al menos,
proporcionar una transicion fluida en las costuras de union.

Otro postprocesamiento preferido, corta a medida la imagen de objeto sobre el objeto 14
(Cropping). Como se puede ver en la Figura 7, la imagen de objeto contiene, por lo demas,
regiones de imagen adicionales todavia en parte considerables, también con otros fragmentos
de objeto. Mediante los datos geométricos, aqui en concreto el rectangulo circundante, la
posicion del objeto 14 en la imagen de objeto es conocida con mucha precision, de modo que
el objeto puede recortarse sin cualquier tipo de procesamiento de imagen. Una region de borde
adicional definida alrededor del objeto sigue siendo posible, también esto se puede solucionar
en el plano de los datos geométricos sin recurrir a los datos de imagen concretos.

En otro paso de postprocesamiento preferido, el objeto se rota a una orientacién normalizada.
Para ello, Unicamente debe rotarse el rectangulo obtenido a partir de los datos geométricos, la
determinacion de la orientacion real del objeto y, con ello, de la rotacidon requerida es
totalmente sin problemas e independiente de los datos de imagen concretos. La orientacion
normalizada es, en el caso de un rectangulo, preferiblemente enrasada con la direccién
horizontal o bien vertical. La rotacion se une, preferiblemente, con un cropping, para que la
propia imagen de objeto permanezca rectangular en conjunto.

Si, a partir de los datos geométricos, no solo se tiene en cuenta el rectangulo circundante
plano, como esta representado, de esta manera, también es posible una correccion en
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perspectiva. En una forma de realizacion, se queda en un rectangulo obtenido a partir de los
datos geométricos que, sin embargo, ahora se describe mediante coordenadas
tridimensionales y no solo bidimensionales. De esta manera, se pueden tener en cuenta
superficies de objetos 14, que no se encuentran perpendiculares con respecto a las cdmaras
18,..18, individuales. Esto cierra el caso, de que las camaras 18:..18, individuales estan
orientadas con una inclinacién determinada con respecto a la vertical que, por ejemplo, puede
ser util debido a reflejos de brillo. Sin embargo, los datos geométricos también permiten tener
en cuenta y corregir una superficie irregular del objeto 14.

En los ejemplos de realizacion explicados hasta ahora, las camaras 18:..18, individuales
captan sus imagenes individuales desde una Unica perspectiva, por ejemplo, desde arriba. Por
consiguiente, las imagenes de objeto son vistas superiores bidimensionales sobre el objeto 14
correspondiente. En un perfeccionamiento, con un proceder totalmente analogo, es concebible
prever las camaras 18;..18, individuales en varias perspectivas, por ejemplo, desde arriba,
lateralmente, desde delante y/o detras, o bien, en perspectivas intermedias inclinadas, y asi
obtener otras vistas de objeto. Los datos geométricos ayudan, en este caso, de manera
totalmente analoga. El sensor 24 de deteccibn de geometria entrega a menudo no solo
rectangulos circundantes a ser procesados de manera particularmente sencilla, sin contornos
3D completos de los objetos 14. Por lo tanto, es posible crear una imagen de objeto en forma
de un modelo 3D completo de un objeto 14 individual. La forma 3D es conocida a partir de los
datos geométricos. Las texturas para las superficies individuales se obtienen con ayuda de
datos geométricos de manera totalmente analoga, como se describié para las Figuras 4 a 7.
Entonces, posteriormente se puede considerar el objeto 14 a través de la imagen de objeto
detectada como modelo 3D desde todos los lados, si en la correspondiente perspectiva se
montaron camaras 18...18, individuales y se evaluaron sus imagenes individuales.

De acuerdo con la invencién, se componen imagenes de objeto en base a los datos
geométricos de imagenes individuales. Alternativamente, también seria concebible juzgar las
imagenes individuales en base a contenido, para diferenciar objetos en el fondo. Esta forma de
la segmentacién es, sin embargo, al contrario a una segmentacion a causa de datos
geométricos, computacionalmente muy costosa y propensa a errores. Otra alternativa consiste
en fusionar continuamente las imégenes individuales, o sea, practicamente el tapete de
imagenes completo de la Figura 4, y luego recortar imagenes de objeto de objetos 14
individuales de la imagen completa. En este caso, sin embargo, también se fusionan imagenes
individuales, que realmente no son necesarias en absoluto en ausencia del objeto 14
representado. El problema de segmentacion tampoco estaria resuelto, aqui también se deberia
diferenciar en base a imagenes entre el objeto 14 y el fondo. En principio, también es
concebible, utilizar datos de enfoque para concluir en objetos 14 en las imagenes individuales o
utilizar un activador en forma de un sensor anterior para, al menos en sentido de transporte,
encontrar una seleccion adecuada de imagenes individuales para un objeto 14 individual.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (10) de camara para detectar un flujo de objetos (14) en movimiento con respecto
al dispositivo (10) de camara, con varias cdmaras (18:..18,) individuales que, respectivamente,
presentan un sensor de imagen matricial para la captacion de imagenes individuales
bidimensionales, cubriendo las imagenes individuales respectivamente una parte de la anchura
del flujo y se superponen parcialmente unas con otras, con una unidad (28) de evaluacion para
la composicion de imagenes individuales y con un sensor (24) de deteccion de geometria para
la deteccidén de datos geométricos de los objetos (14) caracterizado porque la unidad (28) de
evaluacién estd configurada para detectar una parte del flujo de los objetos (14) como un
tapete de imagenes, en el que, a lo largo de un periodo de captacion, se clasifican imagenes
individuales generadas con un periodo de captacion y correspondientes a la posicion de la
cadmara (18:..18y) individual que las genera y la secuencia temporal, para seleccionar, en base
a los datos geométricos, aquellas imagenes individuales del tapete de imagenes que se
necesitan para una imagen de objeto de un objeto (14) individual del flujo de objetos (14), y
componer la imagen de objeto a partir de las imagenes individuales seleccionadas.

2. Dispositivo (10) de camara segun la reivindicacion 1, presentando los datos geométricos una
superficie, en particular, un rectangulo, que circunde al objeto (14) individual.

3. Dispositivo (10) de camara segun la reivindicacion 1, en donde los datos geométricos
describen el contorno 3D de un objeto (14) individual.

4. Dispositivo (10) de camara segun la reivindicacion 1 6 2, estando la unidad (28) de
evaluacion configurada para localizar el objeto (14) individual como consecuencia de los datos
geomeétricos.

5. Dispositivo (10) de camara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando la
unidad (28) de evaluacion configurada para, mediante los datos geométricos, recortar la
imagen de objeto sobre el objeto (14) individual.

6. Dispositivo (10) de camara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando la
unidad (28) de evaluacién configurada para, mediante los datos geométricos, rotar la imagen
de objeto a una orientacién normalizada.

7. Dispositivo (10) de camara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando la
unidad (28) de evaluacién configurada para, mediante los datos geométricos, corregir en
perspectiva la imagen de objeto.

8. Dispositivo (10) de camara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando la
unidad (28) de evaluacion configurada para, mediante los datos geométricos, comprobar la
orientacion de una superficie de objeto de una camara (18.:..18,) individual y, de esta manera,
localizar regiones en las imagenes individuales en las que pueden aparecer reflejos directos.

9. Dispositivo (10) de camara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando las
cdmaras (18:..18,) individuales dispuestas en una hilera, y estando la unidad (28) de
evaluacién configurada para, al componer la imagen de objeto, buscar caracteristicas de
imagen correspondientes con ayuda de geometria epipolar, en particular, a lo largo de lineas
epipolares.

10. Dispositivo (10) de cdmara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando la

unidad (28) de evaluacion configurada para, al componer la imagen de objeto, buscar
caracteristicas de imagen correspondientes entre si en una region de cambio de las
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caracteristicas de imagen, que se elige en funcién de la distancia deducida a partir de los datos
geomeétricos del objeto (14) individual.

11. Dispositivo (10) de cdmara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando la
unidad (28) de evaluacion configurada para colocar la costura de unién de la imagen de objeto
en la regidon de superposicién de dos imagenes individuales a través de regiones de imagen
con el menor contraste posible.

12. Dispositivo (10) de camara segun una de las reivindicaciones precedentes, estando al
menos una cdmara (181..18,) individual configurada como lector de cédigos basado en camara.

13. Procedimiento para detectar un flujo en movimiento de objetos (14), en el que por medio de
cdmaras (18:..18,) individuales con sensores matriciales, se captan imagenes individuales
bidimensionales y se componen, que respectivamente cubren una parte de la anchura del flujo
y se superponen al menos parcialmente la una con la otra, detectdndose adicionalmente datos
geomeétricos de los objetos (14), caracterizado por que una parte del flujo de los objetos (14) se
detecta como un tapete de imagenes, en el que, a lo largo de un periodo de captacién, se
clasifican iméagenes individuales generadas con un periodo de captacion y correspondientes a
la posicion de la cdmara (18:..18,) individual que las genera y la secuencia temporal, para
seleccionar, en base a los datos geométricos, aquellas imagenes individuales del tapete de
imagenes que se necesitan para una imagen de objeto de un objeto (14) individual del flujo de
objetos (14), y la imagen de objeto se compone a partir de las imagenes individuales
seleccionadas.
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