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DESCRIPCION
Procedimiento y aparato de procesamiento de imagenes, y dispositivo electrénico
Campo

La presente divulgacion se refiere al campo de la tecnologia de formacién de imagenes y, mas particularmente, a
un procedimiento de procesamiento de imagenes, un aparato de procesamiento de imagenes y un dispositivo
electroénico.

Antecedentes

Cuando una imagen se procesa usando un procedimiento de procesamiento de imagenes convencional, la
imagen obtenida tiene una resolucion baja, o lleva mucho tiempo y demasiados recursos obtener una imagen
con alta resolucion, los cuales son inconvenientes para los usuarios.

El documento US2012307098A1 se refiere a un aparato de captacion de imagen para generar la imagen 6ptica
formada con luz del sistema éptico de captacion de imagen. Ademas, se genera una segunda imagen usando la
salida del sistema de captura de imagen y el 2.° elemento de captacion de imagen con el cual se genera la
primera imagen para mostrar y grabar usando la salida del 1.*"elemento de captacion de imagen que convierte el
fotoelectron respectivamente y el 2.° elemento de captacion de imagen y el 1.°" elemento de captacion de
imagen.

El documento US2011234863A1 se refiere a un dispositivo de formacion de imagenes de estado sdélido que tiene
pixeles de color. Los filtros de color estan dispuestos para pixeles respectivos, en los que en una matriz de filtros
de color en la que dos bloques de dos pixeles en una direccion de fila x dos pixeles en una direcciéon de columna
de color X1 estan dispuestos en una linea diagonal, y un bloque de dos pixeles en la direcciéon de fila x dos
pixeles en la direcciéon de columna de un color X2 y un bloque de dos pixeles en la direccion de fila x dos pixeles
en la direccion de columna de un color X3 estan dispuestos en la otra linea diagonal, los pixeles se desplazan
por un pixel en la direccién de columna alternativamente en la direccién de fila.

Divulgacion

La presente divulgacion tiene como objetivo resolver al menos uno de los problemas existentes en la técnica
relacionada al menos hasta cierto punto. Por consiguiente, la presente divulgacion proporciona un procedimiento
de procesamiento de imagenes, un aparato de procesamiento de imagenes y un dispositivo electronico.

Las realizaciones de la presente divulgacion proporcionan un procedimiento de procesamiento de imagenes. El
procedimiento de procesamiento de imagenes se aplica en un dispositivo electronico. El dispositivo electronico
incluye un sensor de imagen. El sensor de imagen incluye una matriz de unidades de pixel fotosensible y una
matriz de unidades de filtro dispuestas en la matriz de unidades de pixel fotosensible. Cada unidad de filtro
corresponde a una unidad de pixel fotosensible, y cada unidad de pixel fotosensible incluye una pluralidad de
pixeles fotosensibles. El procedimiento de procesamiento de imagenes incluye: emitir una imagen mezclada
mediante el sensor de imagen, en el que la imagen mezclada incluye una matriz de pixeles mezclados, y la
pluralidad de pixeles fotosensibles en una misma unidad de pixel fotosensible se emiten colectivamente como un
pixel combinado; determinar un area de enfoque de la imagen mezclada; determinar si hay un objeto de destino
en el area de enfoque; cuando el objeto de destino esta en el area de enfoque, convertir la imagen mezclada en
una imagen mezclada de color verdadero.

En al menos una realizacion, determinar un area de enfoque de la imagen mezclada comprende: dividir la
imagen mezclada en una pluralidad de regiones de analisis dispuestas en una matriz; computar una diferencia de
fase de cada una de la pluralidad de regiones de analisis; y mezclar regiones de analisis cada una con una
diferencia de fase conforme a una condicion preestablecida en el area de enfoque.

En al menos una realizacion, el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas incluye: cuando no hay
un objeto de destino en el area de enfoque, determinar si un brillo del area de enfoque es menor o igual que un
primer umbral de brillo, si una proporcion de verde del area de enfoque es menor o igual que un umbral de
proporciéon y si una frecuencia espacial del area de enfoque es menor o igual que un umbral de frecuencia;
cuando se satisface al menos uno de lo siguiente: el brillo del area de enfoque es menor o igual que el primer
umbral de brillo, la proporcién de verde es menor o igual que el umbral de proporcién y la frecuencia espacial es
menor o igual que el umbral de frecuencia, convertir la imagen mezclada en la imagen mezclada de color
verdadero.

En al menos una realizacion, el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas incluye: cuando el brillo
del area de enfoque es mayor que el primer umbral de brillo, la proporcion de verde es mayor que el umbral de
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proporcioén y la frecuencia espacial es mayor que el umbral de frecuencia, emitir una imagen de bloque de color
mediante el sensor de imagen, en el que la imagen de bloque de color comprende unidades de pixel de imagen
dispuestas en una matriz preestablecida, cada unidad de pixel de imagen comprende una pluralidad de pixeles
originales, cada unidad de pixel fotosensible corresponde a una unidad de pixel de imagen, y cada pixel
fotosensible corresponde a un pixel original; convertir la imagen de bloque de color en una imagen de simulacién
usando un primer algoritmo de interpolacion, en el que la imagen de simulacion comprende pixeles de simulacion
dispuestos en una matriz, y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de simulacién; y convertir la imagen
de simulacién en la imagen de simulacion de color verdadero.

En al menos una realizacion, convertir la imagen de bloque de color en la imagen de simulacién usando el primer
algoritmo de interpolacion comprende: determinar si un color de un pixel de simulacién es idéntico al de un pixel
original en la misma posicion que el pixel de simulacion ; cuando el color del pixel de simulacion es idéntico al del
pixel original en la misma posicién que el pixel de simulacién, determinar un valor de pixel del pixel original como
un valor de pixel del pixel de simulacion; y cuando el color del pixel de simulacién es diferente del color del pixel
original en la misma posicion que el pixel de simulacién, determinar el valor de pixel del pixel de simulacion de
acuerdo con un valor de pixel de un pixel de asociacién, en el que el pixel de asociacién se selecciona de una
unidad de pixel de imagen con un mismo color que el pixel de simulacion y adyacente a una unidad de pixel de
imagen que comprende el pixel original.

En al menos una realizacion, determinar el valor de pixel del pixel de simulacién de acuerdo con un valor de pixel
de un pixel de asociacién comprende: calcular un cambio del color del pixel de simulaciéon en cada direcciéon de
al menos dos direcciones de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacién; calcular un peso en cada
direccion de las al menos dos direcciones de acuerdo con el cambio; y calcular el valor de pixel del pixel de
simulacion de acuerdo con el peso y el valor de pixel del pixel de asociacion.

En al menos una realizacion, el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas incluye: realizar una
compensacion de balance de blancos en la imagen de bloque de color; y realizar una compensacion de balance
de blancos inversa en la imagen de simulacion.

En al menos una realizacion, el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas incluye: realizar al menos
una de una compensacion de punto defectuoso y una compensacion de diafonia en la imagen de bloque de
color.

En al menos una realizacion, el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas incluye: realizar al menos
una correccion de forma de espejo, un procesamiento de eliminacion de mosaico, un procesamiento de
eliminacion de ruido y un procesamiento de acentuacion de contorno en la imagen de simulacion.

En al menos una realizacién, convertir la imagen mezclada en una imagen mezclada de color verdadero
comprende: convertir la imagen mezclada en una imagen de restauracion usando un segundo algoritmo de
interpolacion, en el que la imagen de restauracion comprende pixeles de restauracion dispuestos en una matriz,
cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de restauracion, y la complejidad del segundo algoritmo de
interpolacion es menor que la del primer algoritmo de interpolacion; y convertir la imagen de restauracion en la
imagen mezclada de color verdadero.

Las realizaciones de la presente divulgacion ademas proporcionan un aparato de procesamiento de imagenes. El
aparato de procesamiento de imagenes se aplica en un dispositivo electronico. El dispositivo electrénico incluye
un sensor de imagen. El sensor de imagen incluye una matriz de unidades de pixel fotosensible y una matriz de
unidades de filtro dispuestas en la matriz de unidades de pixel fotosensible. Cada unidad de filtro corresponde a
una unidad de pixel fotosensible, y cada unidad de pixel fotosensible incluye una pluralidad de pixeles
fotosensibles. El aparato de procesamiento de imagenes incluye un medio no transitorio legible por ordenador
que incluye instrucciones legibles por ordenador almacenadas en el mismo, y un sistema de ejecuciéon de
instruccion que esta configurado por las instrucciones para implementar al menos uno de un primer médulo de
control, un primer médulo de determinacion, un segundo médulo de determinaciéon y un primer modulo de
conversion. El primer médulo de control esta configurado para emitir una imagen mezclada mediante el sensor
de imagen, en el cual, la imagen mezclada incluye una matriz de pixeles mezclados, y la pluralidad de pixeles
fotosensibles en una misma unidad de pixel fotosensible se emiten colectivamente como un pixel combinado. El
primer médulo de determinacion esta configurado para determinar un area de enfoque de la imagen mezclada. El
segundo modulo de determinacion esta configurado para determinar si hay un objeto de destino en el area de
enfoque. El primer médulo de conversidon esta configurado para convertir la imagen mezclada en una imagen
mezclada de color verdadero cuando el objeto de destino esta en el area de enfoque.

En al menos una realizacion, el primer médulo de determinacion comprende: una unidad de divisién, configurada
para dividir la imagen mezclada en una pluralidad de regiones de analisis dispuestas en una matriz; una unidad
de cémputo, configurada para computar una diferencia de fase de cada una de la pluralidad de regiones de
analisis; y una unidad de mezclado, configurada para mezclar regiones de analisis, cada una con una diferencia
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de fase conforme a una condicion preestablecida en el area de enfoque.

En al menos una realizacion, el aparato de procesamiento de imagenes ademas incluye: un tercer médulo de
determinacion, configurado para determinar si un brillo del area de enfoque es menor o igual que un primer
umbral de brillo, si una proporcién de verde es menor o igual que un umbral de proporcién y si una frecuencia
espacial es menor o igual que un umbral de frecuencia cuando no hay un objeto de destino en el area de
enfoque; en el que el primer modulo de conversion esta configurado para convertir la imagen mezclada en la
imagen mezclada de color verdadero cuando se satisface al menos uno de lo siguiente: el brillo del area de
enfoque es menor o igual que el primer umbral de brillo, la proporcién de verde es menor o igual que el umbral
de proporcion y la frecuencia espacial es menor o igual que el umbral de frecuencia.

En al menos una realizacion, el aparato de procesamiento de imagenes ademas incluye: un segundo médulo de
control, configurado para emitir una imagen de bloque de color mediante el sensor de imagen cuando el brillo del
area de enfoque es mayor que el primer umbral de brillo, la proporcidon de verde es mayor que el umbral de
proporcion y la frecuencia espacial es mayor que el umbral de frecuencia, en el que la imagen de bloque de color
comprende unidades de pixel de imagen dispuestas en una matriz preestablecida, cada unidad de pixel de
imagen comprende una pluralidad de pixeles originales, cada unidad de pixel fotosensible corresponde a una
unidad de pixel de imagen, y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel original; un segundo médulo de
conversion, configurado para convertir la imagen de bloque de color en una imagen de simulacion utilizando un
primer algoritmo de interpolacion, en el que la imagen de simulacion comprende pixeles de simulacion
dispuestos en una matriz y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de simulacion; y un tercer médulo de
conversion, configurado para convertir la imagen de simulacién en una imagen de simulacién de color verdadero.

En al menos una realizacion, el segundo mdédulo de conversiébn comprende: una primera unidad de
determinacion, configurada para determinar si un color de un pixel de simulacion es idéntico al de un pixel
original en la misma posicion que el pixel de simulacién; una segunda unidad de determinacion, configurada para
determinar un valor de pixel del pixel original como un valor de pixel del pixel de simulaciéon cuando el color del
pixel de simulacién es idéntico al del pixel original en la misma posicién que el pixel de simulacion; y una tercera
unidad de determinacion, configurada para determinar el valor de pixel del pixel de simulacién de acuerdo con un
valor de pixel de un pixel de asociaciéon cuando el color del pixel de simulacién es diferente del color del pixel
original en la misma posicion que el pixel de simulacion, en el que el pixel de asociacion se selecciona de una
unidad de pixel de imagen con un mismo color que el pixel de simulacion y adyacente a una unidad de pixel de
imagen que comprende el pixel original.

En al menos una realizacion, la tercera unidad de determinacion comprende: una primera subunidad de calculo,
configurada para calcular un cambio del color del pixel de simulacion en cada direccién de al menos dos
direcciones de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacién; una segunda subunidad de calculo,
configurada para calcular un peso en cada direccion de las al menos dos direcciones de acuerdo con el cambio;
y una tercera subunidad de calculo, configurada para calcular el valor de pixel del pixel de simulaciéon de acuerdo
con el peso y el valor de pixel del pixel de asociacion.

En al menos una realizacion, la matriz preestablecida comprende una matriz de Bayer.

En al menos una realizacion, la unidad de pixel de imagen comprende pixeles originales dispuestos en una
matriz.

En al menos una realizacion, el segundo mdédulo de conversiébn comprende: una primera unidad de
compensacion, configurada para realizar una compensacion de balance de blancos en la imagen de bloque de
color; y una unidad de restauracion, configurada para realizar una compensacion inversa del balance de blancos
en la primera imagen.

Las realizaciones de la presente divulgacion proporcionan un dispositivo electronico. El dispositivo electronico
incluye una carcasa, un procesador, una memoria, una placa de circuito, un circuito de fuente de alimentacion y
un aparato de formacién de imagenes. La placa de circuito esta encerrada por la carcasa. El procesador y la
memoria se colocan en la placa de circuito. El circuito de fuente de alimentacion esta configurado para
proporcionar energia para los respectivos circuitos o componentes del dispositivo electronico. El aparato de
formacion de imagenes incluye un sensor de imagen. El sensor de imagen incluye una matriz de unidades de
pixel fotosensible y una matriz de unidades de filtro dispuestas en la matriz de unidades de pixel fotosensible.
Cada unidad de filtro corresponde a una unidad de pixel fotosensible, y cada unidad de pixel fotosensible incluye
una pluralidad de pixeles fotosensibles. La memoria esta configurada para almacenar codigos de programa
ejecutables. El procesador esta configurado para ejecutar un programa correspondiente a los cddigos de
programa ejecutables leyendo los cédigos de programa ejecutables almacenados en la memoria, para realizar el
procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con las realizaciones de la presente divulgacion.

Los aspectos y ventajas adicionales de las realizaciones de la presente divulgacion se daran en parte en las
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siguientes descripciones, se haran evidentes en parte a partir de las siguientes descripciones, o se aprenderan
de la practica de las realizaciones de la presente divulgacion.

Breve descripcion de los dibujos

Estos y otros aspectos y ventajas de las realizaciones de la presente divulgacion seran evidentes y se apreciaran
mas facilmente a partir de las siguientes descripciones hechas con referencia a los dibujos.

La Figura 1 es un diagrama de flujo de un procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con
una realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 2 es un diagrama de bloques de un sensor de imagen de acuerdo con una realizacion de la
presente divulgacion.

La Figura 3 es un diagrama esquematico de un sensor de imagen de acuerdo con una realizacion de la
presente divulgacion.

La Figura 4 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento para determinar un area de enfoque de la
imagen de bloque de color de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 5 es un diagrama de flujo de un procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con
una realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 6 es un diagrama de flujo de un procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con
otra realizacion mas de la presente divulgacion.

La Figura 7 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de conversién de una imagen de bloque
de color en una imagen de simulacion de acuerdo con una realizacién de la presente divulgacion.

La Figura 8 es un diagrama esquematico que ilustra un circuito de un sensor de imagen de acuerdo con
una realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 9 es un diagrama esquematico de una matriz de unidades de filiro de acuerdo con una realizacion
de la presente divulgacion.

La Figura 10 es un diagrama esquematico de una imagen mezclada de acuerdo con una realizacion de la
presente divulgacion.

La Figura 11 es un diagrama esquematico de una imagen de bloque de color de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 12 es un diagrama esquematico que ilustra un procedimiento de conversion de una imagen de
bloque de color en una imagen de simulacién de acuerdo con una realizacién de la presente divulgacion.

La Figura 13 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de conversion de una imagen de bloque
de color en una imagen de simulacién de acuerdo con ofra realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 14 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de conversion de una imagen de bloque
de color en una imagen de simulacion de acuerdo con ofra realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 15 es un diagrama esquematico que muestra una unidad de pixel de imagen de una imagen de
bloque de color de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 16 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de conversion de una imagen de bloque
de color en una imagen de simulacién de acuerdo con ofra realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 17 es un diagrama de flujo que ilustra un procedimiento de conversiéon de una imagen mezclada
en una imagen mezclada de color verdadero de acuerdo con una realizacién de la presente divulgacion.

La Figura 18 es un diagrama de bloques de un aparato de procesamiento de imagenes de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 19 es un diagrama de bloques de un primer médulo de determinacion de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 20 es un diagrama de bloques de un aparato de procesamiento de imagenes de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 21 es un diagrama de bloques de un segundo moédulo de conversion de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 22 es un diagrama de bloques de una tercera unidad de determinacion en el segundo maédulo de
conversion de acuerdo con una realizacién de la presente divulgacion.

La Figura 23 es un diagrama de bloques de un segundo moédulo de conversion de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 24 es un diagrama de bloques de un segundo moédulo de conversion de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 25 es un diagrama de bloques de un primer médulo de conversiéon de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion.

La Figura 26 es un diagrama de bloques de un dispositivo electrénico 1000 de acuerdo con una realizacion
de la presente divulgacion.

Realizaciones de la presente divulgacion

Ahora se hara referencia en detalle a realizaciones ejemplares, ejemplos de las cuales se ilustran en los dibujos
adjuntos, en los que los numeros de referencia iguales o similares a lo largo de los dibujos representan
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elementos iguales o similares o elementos que tienen funciones iguales o similares. En la técnica relacionada, un
sensor de imagen incluye una matriz de unidades de pixel fotosensible y una matriz de unidades de filtro
dispuestas en la matriz de unidades de pixel fotosensible. Cada unidad de filtro corresponde y cubre una unidad
de pixel fotosensible, y cada unidad de pixel fotosensible incluye una pluralidad de pixeles fotosensibles. Cuando
funciona, el sensor de imagen se controla para generar una imagen mezclada, que se puede convertir en una
imagen mezclada de color verdadero mediante un procedimiento de procesamiento de imagenes y que puede
guardarse. La imagen mezclada incluye una matriz de pixeles mezclados, y la pluralidad de pixeles fotosensibles
en una misma unidad de pixel fotosensible se emiten colectivamente como un pixel combinado. Por lo tanto, se
incrementa la relacion sefal/ruido de la imagen mezclada. Sin embargo, se reduce la resoluciéon de la imagen
mezclada.

Ciertamente, el sensor de imagen puede controlarse para generar una imagen de bloque de color de alto pixel,
que incluye una matriz de pixeles originales, y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel original. Sin
embargo, dado que una pluralidad de pixeles originales correspondientes a una misma unidad de filtro tiene el
mismo color, la resolucién de la imagen de bloque de color todavia no se puede aumentar. Por lo tanto, la
imagen de bloque de color de alto pixel debe convertirse en una imagen de simulacion de alto pixel mediante un
algoritmo de interpolacién, en el que la imagen de simulacion incluye una matriz de Bayer de pixeles de
simulacién. Luego, la imagen de simulacion puede convertirse en una imagen de simulacion de color verdadero
mediante un procedimiento de procesamiento de imagenes y puede guardarse. Sin embargo, el algoritmo de
interpolacion consume recursos y tiempo, y la imagen de simulacién de color verdadero no es necesaria en todas
las escenas.

Por lo tanto, las realizaciones de la presente divulgacién proporcionan un novedoso procedimiento de
procesamiento de imagenes.

Con referencia a la Figura 1, se ilustra un procedimiento de procesamiento de imagenes. El procedimiento de
procesamiento de imagenes se aplica en un dispositivo electrénico. El dispositivo electréonico incluye un aparato
de formacién de imagenes que incluye un sensor de imagen. Como se ilustra en las Figuras 2 y 3, el sensor de
imagen 10 incluye una matriz 12 de unidades de pixel fotosensible y una matriz 14 de unidades de filtro
dispuestas en la matriz 12 de unidades de pixel fotosensible. Cada unidad de filtro 14a corresponde a una unidad
de pixel fotosensible 12a. En al menos una realizacion, existe una correspondencia uno a uno entre las unidades
de filtro y las unidades de pixel fotosensible. Cada unidad de pixel fotosensible 12a incluye una pluralidad de
pixeles fotosensibles 122. El procedimiento de procesamiento de imagenes incluye lo siguiente.

En el bloque 211, el sensor de imagen emite una imagen mezclada.

La imagen mezclada incluye una matriz de pixeles mezclados. La pluralidad de pixeles fotosensibles en una
misma unidad de pixel fotosensible se emiten colectivamente como un pixel combinado.

En el bloque 212, se determina un area de enfoque de la imagen mezclada.

En el bloque 214, se determina si hay un objeto de destino en el area de enfoque, en caso afirmativo, se ejecuta
un acto en el bloque 216.

En algunas realizaciones, el objeto de destino incluye un rostro humano. En general, no hay muchos requisitos
sobre la definicion de una imagen que incluya un rostro humano, en su lugar, el usuario puede desear realizar un
efecto de difusion en la imagen de rostro, de modo que cuando se detecta el rostro humano en el area de
enfoque, solamente es necesario convertir directamente la imagen mezclada en la imagen mezclada de color
verdadero sin mejorar la definicién de la imagen, evitando asi una situacion en la que las fallas del rostro humano
también se ilustran claramente en la imagen obtenida.

En el bloque 216, la imagen mezclada se convierte en una imagen mezclada de color verdadero.

Con el procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con las realizaciones de la presente
divulgacion, el sensor de imagen puede controlarse para emitir una imagen adecuada identificando y
determinando la imagen en profundidad de enfoque, una situacion en la que se necesita demasiado trabajo para
emitir una imagen de alta calidad mediante el sensor de imagen se puede evitar, reduciendo asi el tiempo de
trabajo del dispositivo electrénico, mejorando la eficiencia de trabajo y mejorando la experiencia de usuario.

En algunas realizaciones, después de que se emite la imagen mezclada, se determina si el brillo de la imagen
mezclada es menor que un umbral de brillo predeterminado, en caso afirmativo, esto indica que no hay suficiente
luz para esta imagen mezclada, de modo que la imagen mezclada se convierte en la imagen mezclada de color
verdadero para garantizar la SNR (relacion sefial/ruido).

Con referencia a la Figura 4, en algunas implementaciones, el acto en el bloque 212 incluye lo siguiente.
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En el bloque 2121, la imagen mezclada se divide en una pluralidad de regiones de analisis dispuestas en una
matriz.

En el bloque 2122, se computa una diferencia de fase de cada una de la pluralidad de regiones de analisis.

En el bloque 2123, las regiones de analisis cada una con una diferencia de fase que se ajusta a una condicion
preestablecida se mezclan en el area de enfoque.

Con referencia a la Figura 5, basada en las realizaciones descritas con referencia a la Figura 1 y la Figura 4, en
una realizacién, cuando no hay un objeto de destino en el area de enfoque, el procedimiento de procesamiento
de imagenes ademas incluye lo siguiente.

En el bloque 217, se determina si un brillo del area de enfoque es menor o igual que un primer umbral de brillo, si
una proporcion de verde es menor o igual que un umbral de proporcion y si una frecuencia espacial es menor o
igual que un umbral de frecuencia.

Cuando se satisface al menos uno de lo siguiente: el brillo del area de enfoque es menor o igual que el primer
umbral de brillo, la proporcién de verde es menor o igual que el umbral de proporcién y la frecuencia espacial es
menor o igual que el umbral de frecuencia, se ejecuta el acto en el bloque 216.

En algunas implementaciones, las caracteristicas de una imagen de paisaje incluyen un brillo, una proporcién de
verde y una frecuencia espacial. Dado que una imagen de paisaje se captura en un entorno exterior y
generalmente hay arboles, flores o similares y suficiente luz en el entorno exterior, una imagen se puede
determinar como una imagen de paisaje cuando la imagen tiene un alto brillo, una alta proporcién de verde y una
alta frecuencia espacial. Por lo tanto, al comparar cada caracteristica con un umbral de la misma, se puede
determinar si una imagen es una imagen de paisaje.

Cuando se determina que una imagen no es una imagen de paisaje, indica que no hay muchos requisitos en la
definicion de la imagen, de modo que solo es necesario convertir la imagen mezclada en una imagen mezclada
de color verdadero sin mejorar la definicion de la imagen.

La frecuencia espacial es un factor importante para determinar como procesar la imagen. Cuanto mas alta es la
frecuencia espacial, mas alto se puede establecer el requisito en la definicion de la imagen. Cuanto menor es la
frecuencia espacial, mayor es la posibilidad de que la imagen mezclada se convierta en una imagen mezclada de
color verdadero sin mejorar la definicion de la imagen.

En algunas implementaciones, un usuario puede establecer el umbral de brillo, el umbral de proporcién y el
umbral de frecuencia de acuerdo con diferentes entornos. En consecuencia, el usuario puede establecer uno o
mas umbrales de acuerdo con los diferentes entornos para lograr un efecto de disparo ideal.

En algunas implementaciones, el umbral de brillo, el umbral de proporcion y el umbral de frecuencia se pueden
almacenar en una memoria del dispositivo electrénico para la seleccion del usuario. Sin embargo, la presente
divulgacion no esta limitada a los mismos.

Con referencia a la Figura 6, basada en la realizacién descrita con referencia a la Figura 5, en una realizacion,
cuando el brillo del area de enfoque es mayor que el primer umbral de brillo, la proporcion de verde es mayor que
el umbral de proporcion y la frecuencia espacial es mayor que el umbral de frecuencia, el procedimiento de
procesamiento de imagenes ademas incluye lo siguiente.

En el bloque 219, el sensor de imagen emite una imagen de blogue de color.

La imagen de bloque de color incluye unidades de pixel de imagen dispuestas en una matriz preestablecida,
cada unidad de pixel de imagen incluye una pluralidad de pixeles originales, cada unidad de pixel fotosensible
corresponde a una unidad de pixel de imagen. En al menos una realizacion, existe una correspondencia uno a
uno entre las unidades de pixel fotosensible y las unidades de pixel de imagen. Cada pixel fotosensible
corresponde a un pixel original. En al menos una realizacion, existe una correspondencia uno a uno entre los
pixeles fotosensibles y los pixeles originales.

En el bloque 220, la imagen de bloque de color se convierte en una imagen de simulacién usando un primer
algoritmo de interpolacion.

La imagen de simulacion incluye pixeles de simulacion dispuestos en una matriz, y cada pixel fotosensible
corresponde a un pixel de simulacién. En al menos una realizacién, existe una correspondencia uno a uno entre
los pixeles fotosensibles y los pixeles de simulacion.
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En el bloque 230, la imagen de simulacion se convierte en la imagen de simulacién de color verdadero.

Como la imagen de paisaje requiere una alta calidad de imagen y el brillo ambiental de la imagen de paisaje es
alto, cuando se detecta una imagen de paisaje, el sensor de imagen 10 se controla para emitir una imagen de
bloque de color y la imagen de bloque de color es convertido en una imagen de simulacién y luego la imagen de
simulacién se convierte en una imagen de simulacion de color verdadero.

Con referencia a la Figura 7, en algunas implementaciones, el acto en el bloque 220 incluye lo siguiente.

En el bloque 221, se determina si un color de un pixel de simulacién es idéntico al de un pixel original en la
misma posicién que el pixel de simulacion, en caso afirmativo, se ejecuta un acto en el bloque 222, de lo
contrario, se ejecuta un acto en el bloque 223.

En el bloque 222, un valor de pixel del pixel original se determina como un valor de pixel del pixel de simulacion.

En el bloque 223, el valor de pixel del pixel de simulacién se determina de acuerdo con un valor de pixel de un
pixel de asociacion.

El pixel de asociacion se selecciona de una unidad de pixel de imagen con un mismo color que el pixel de
simulacién y adyacente a una unidad de pixel de imagen que incluye el pixel original.

La Figura 8 es un diagrama esquematico que ilustra un circuito de un sensor de imagen de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion. La Figura 9 es un diagrama esquematico de una matriz de unidades de
filtro de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion. Las Figuras 2-3 y 8-9 se aprecian mejor en
conjunto.

Con referencia a las Figuras 2-3 y 8-9, el sensor de imagen 10 de acuerdo con una realizacién de la presente
divulgacion incluye una matriz 12 de unidades de pixel fotosensible y una matriz 14 de unidades de filtro
dispuestas en la matriz 12 de unidades de pixel fotosensible.

Ademas, la matriz 12 de unidades de pixel fotosensible incluye una pluralidad de unidades de pixel fotosensible
12a. Cada unidad de pixel fotosensible 12a incluye una pluralidad de pixeles fotosensibles adyacentes 122.
Cada pixel fotosensible 122 incluye un elemento fotosensible 1222 y un tubo de transmision 1224. El elemento
fotosensible 1222 puede ser un fotodiodo, y el tubo de transmisiéon 1224 puede ser un transistor MOS.

La matriz 14 de unidades de filtro incluye una pluralidad de unidades de filtro 14a. Cada unidad de filtro 14a
corresponde a una unidad de pixel fotosensible 12a.

En detalle, en algunos ejemplos, las unidades de filiro estan dispuestas en una matriz de Bayer. En otras
palabras, cuatro unidades de filtro adyacentes 14a incluyen una unidad de filtro roja, una unidad de filtro azul y
dos unidades de filtro verdes.

Cada unidad de pixel fotosensible 12a corresponde a una unidad de filtro 14a con el mismo color. Si una unidad
de pixel fotosensible 12a incluye n elementos fotosensibles adyacentes 1222, una unidad de filtro 14a cubre n
elementos fotosensibles 1222 en una unidad de pixel fotosensible 12a. La unidad de filtro 14a puede formarse
integralmente, o puede formarse ensamblando n subfiltros separados.

En algunas implementaciones, cada unidad de pixel fotosensible 12a incluye cuatro pixeles fotosensibles
adyacentes 122. Dos pixeles fotosensibles adyacentes 122 forman colectivamente una subunidad de pixel
fotosensible 120. La subunidad de pixel fotosensible 120 ademas incluye un seguidor de fuente 124 y un
convertidor analdgico a digital (ADC) 126. La unidad de pixel fotosensible 12a ademas incluye un sumador 128.
Un primer electrodo de cada tubo de transmision 1224 en la subunidad de pixel fotosensible 120 esta acoplado a
un electrodo de catodo de un elemento fotosensible 1222 correspondiente. Los segundos electrodos de todos los
tubos de transmisidon 1224 se acoplan colectivamente a un electrodo de compuerta del seguidor de fuente 124 y
se acoplan a un convertidor analdgico a digital 126 a través del electrodo de fuente del seguidor de fuente 124. El
seguidor de fuente 124 puede ser un transistor MOS. Dos subunidades de pixel fotosensible 120 estan
acopladas al sumador 128 a través de sus respectivos seguidores de fuente 124 y sus respectivos convertidores
analdgico a digital 126.

En otras palabras, cuatro elementos fotosensibles adyacentes 1222 en una unidad de pixel fotosensible 12a del
sensor de imagen 10 de acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion usan colectivamente una unidad
de filtro 14a con el mismo color que la unidad de pixel fotosensible. Cada elemento fotosensible 1222 esta
acoplado a un tubo de transmision 1224 correspondientemente. Dos elementos fotosensibles adyacentes 1222
utilizan colectivamente un seguidor de fuente 124 y un convertidor analdgico a digital. Cuatro elementos
fotosensibles adyacentes 1222 usan colectivamente un sumador 128.
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Ademas, cuatro elementos fotosensibles adyacentes 1222 estan dispuestos en una matriz de 2 por 2. Dos
elementos fotosensibles 1222 en una subunidad de pixel fotosensible 120 pueden estar en una misma fila.

Durante un procedimiento de formacion de imagenes, cuando dos subunidades de pixel fotosensible 120 o
cuatro elementos fotosensibles 1222 cubiertos por una misma unidad de filtro 14a se exponen simultaneamente,
los pixeles pueden mezclarse y la imagen mezclada puede ser emitida.

En detalle, el elemento fotosensible 1222 esta configurado para convertir la luz en una carga, y la carga es
proporcional a una intensidad de iluminacién. El tubo de transmisién 1224 esta configurado para controlar un
circuito que enciende o apaga de acuerdo con una sefial de control. Cuando se enciende el circuito, el seguidor
de fuente 124 esta configurado para convertir la carga generada a través de la iluminacion de luz en una sefal
de tensién. El convertidor analégico a digital 126 esta configurado para convertir la sefial de tension en una sefial
digital. El sumador 128 esta configurado para agregar dos sefiales digitales para emision.

Con referencia a la Figura 10, tome un sensor de imagen 10 de 16M como ejemplo. El sensor de imagen 10 de
acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion puede mezclar pixeles fotosensibles de 16M en pixeles
fotosensibles de 4M, es decir, el sensor de imagen 122 emite la imagen mezclada. Después del mezclado, el
pixel fotosensible 122 se cuadruplica en tamafio, de modo que aumenta la fotosensibilidad del pixel fotosensible
122. Ademas, dado que la mayor parte del ruido en el sensor de imagen 10 es aleatorio, puede haber puntos de
ruido en uno o dos pixeles. Después de que cuatro pixeles fotosensibles 122 se mezclan en un gran pixel
fotosensible 122, se reduce el efecto de los puntos de ruido en el pixel fotosensible grande, es decir, el ruido se
debilita y se mejora la SNR (relacién sefal/ruido).

Sin embargo, cuando el tamafio del pixel fotosensible 122 aumenta, el valor del pixel disminuye y, por lo tanto, la
resolucion de la imagen mezclada disminuye.

Durante un procedimiento de formacién de imagenes, cuando cuatro elementos fotosensibles 1222 cubiertos por
una misma unidad de filtro 14a se exponen en secuencia, se emite una imagen de bloque de color.

En detalle, el elemento fotosensible 1222 esta configurado para convertir la luz en una carga, y la carga es
proporcional a una intensidad de iluminacién. El tubo de transmisién 1224 esta configurado para controlar un
circuito que enciende o apaga de acuerdo con una sefial de control. Cuando se enciende el circuito, el seguidor
de fuente 124 esta configurado para convertir la carga generada a través de la iluminacion de luz en una sefal
de tensién. El convertidor analdgico a digital 126 esta configurado para convertir la sefial de tension en una sefal
digital.

Con referencia a la Figura 11, tome un sensor de imagen 10 de 16M como ejemplo. El sensor de imagen 122 de
acuerdo con una realizacion de la presente divulgacion puede emitir pixeles fotosensibles de 16M, es decir, el
sensor de imagen 200 emite la imagen de bloque de color. La imagen de bloque de color incluye unidades de
pixel de imagen. La unidad de pixel de imagen incluye pixeles originales dispuestos en una matriz de 2 por 2. El
tamafio del pixel original es el mismo que el del pixel fotosensible 122. Sin embargo, dado que una unidad de
filtro 14a que cubre cuatro elementos fotosensibles adyacentes 1222 tiene un mismo color (es decir, aunque
cuatro elementos fotosensibles 1222 estan expuestos respectivamente, la unidad de filtro 14a que cubre los
cuatro elementos fotosensibles tiene un mismo color), cuatro pixeles originales adyacentes en cada unidad de
pixel de la imagen de salida tienen el mismo color y, por lo tanto, la resolucion de la imagen no se puede
aumentar.

El procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con una realizacidon de la presente divulgacion es
capaz de procesar la imagen de bloque de color de salida para obtener una imagen de simulacion.

En algunas realizaciones, cuando se emite una imagen mezclada, se pueden emitir cuatro pixeles 122
fotosensibles adyacentes con el mismo color como un pixel mezclado. En consecuencia, cuatro pixeles
mezclados fotosensibles adyacentes en la imagen mezclada se pueden considerar como dispuestos en una
matriz tipica de Bayer, y se pueden procesar directamente para generar una imagen mezclada de color
verdadero. Cuando se emite una imagen de bloque de color, cada pixel fotosensible se emite por separado.
Dado que cuatro pixeles fotosensibles adyacentes 122 tienen el mismo color, cuatro pixeles originales
adyacentes en una unidad de pixel de imagen tienen el mismo color, que forman una matriz atipica de Bayer. Sin
embargo, la matriz atipica de Bayer no puede procesarse directamente. En otras palabras, cuando el sensor de
imagen 10 adopta un mismo aparato para procesar la imagen, con el fin de obtener una compatibilidad de las
emisiones de imagen en color verdadero en dos modos (es decir, la imagen en color verdadero combinada en un
modo combinado y la imagen de simulacion de color verdadero bajo un modo de bloque de color), es necesario
convertir la imagen de blogue de color en la imagen de simulacién, o convertir la unidad de pixel de imagen en
una matriz atipica de Bayer en pixeles dispuestos en la matriz tipica de Bayer.

La imagen de simulacién incluye pixeles de simulacion dispuestos en la matriz de Bayer. Cada pixel fotosensible
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corresponde a un pixel de simulacion. Un pixel de simulacion en la imagen de simulacion corresponde a un pixel
original ubicado en la misma posicion que el pixel de simulacién y en la imagen de bloque de color.

Con referencia a la Figura 12, para los pixeles de simulacion R3'3' y R5'5', los pixeles originales
correspondientes son R33 y BS5.

Cuando se obtiene el pixel de simulacion R3'3', dado que el pixel de simulaciéon R3'3' tiene el mismo color que el
pixel original R33 correspondiente, el valor de pixel del pixel original R33 se determina directamente como el
valor de pixel del pixel de simulacion R3'3' durante la conversion.

Cuando se obtiene el pixel de simulacion R5'S', dado que el pixel de simulaciéon R5'5' tiene un color diferente al
del pixel original B55 correspondiente, el valor de pixel del pixel original B55 no se puede determinar
directamente como el valor de pixel del pixel de simulacién R5'5', y se requiere calcular el valor de pixel del pixel
de simulacién R5'S' de acuerdo con un pixel de asociacion del pixel de simulacién R5'S' mediante un algoritmo
de interpolacion.

Debe observarse que un valor de pixel de un pixel mencionado en el contexto debe entenderse en un sentido
amplio como un valor de atributo de color de pixel, tal como un valor de color.

Puede haber mas de una unidad de pixel de asociacion para cada pixel de simulacion, por ejemplo, puede haber
cuatro unidades de pixel de asociacion, en las que las unidades de pixel de asociacién tienen el mismo color que
el pixel de simulacion y son adyacentes a la unidad de pixel de imagen incluyendo el pixel original en la misma
posicion que el pixel de simulacion.

Debe observarse que "adyacente" aqui debe entenderse en un sentido amplio. Tomando la Figura 12 como
ejemplo, el pixel de simulacion R5'5' corresponde al pixel original B55. Las unidades de pixel de imagen 400,
500, 600 y 700 se seleccionan como unidades de pixel de asociacion, pero otras unidades de pixel de imagen
rojo lejanas de la unidad de pixel de imagen donde se encuentra el pixel original B55 no se seleccionan como
unidades de pixel de asociacién. En cada unidad de pixel de asociacion, el pixel original rojo mas cercano al
pixel original B55 se selecciona como pixel de asociacion, lo que significa que los pixeles de asociacion del
segundo pixel R5'5' incluyen los pixeles originales R44, R74, R47 y R77. El pixel de simulacion R5'5' es
adyacente y tiene el mismo color que los pixeles originales R44, R74, R47 y R77.

En diferentes casos, los pixeles originales se pueden convertir en pixeles de simulacién de diferentes maneras,
convirtiendo asi la imagen de bloque de color en la imagen de simulaciéon. Dado que los filtros en la matriz de
Bayer se adoptan al disparar la imagen, se mejora la SNR de la imagen. Durante el procedimiento de
procesamiento de imagenes, el algoritmo de interpolacion realiza el procesamiento de interpolacion en la imagen
de bloque de color, de modo que se puede mejorar la diferenciabilidad y la resolucién de la imagen.

Con referencia a la Figura 13, en algunas implementaciones, el acto en el bloque 223 (es decir, determinar el
valor de pixel del pixel de simulacién de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacién) incluye lo
siguiente.

En el bloque 2232, se calcula un cambio del color del pixel de simulaciéon en cada direccién de al menos dos
direcciones de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacion.

En el bloque 2234, se calcula un peso en cada direccion de las al menos dos direcciones de acuerdo con el
cambio.

En el bloque 2236, el valor de pixel del pixel de simulacion se calcula de acuerdo con el peso y el valor de pixel
del pixel de asociacion.

En detalle, el procesamiento de interpolacion se realiza de la siguiente manera: con referencia a los cambios de
energia de la imagen en diferentes direcciones y de acuerdo con los pesos de los pixeles de asociaciéon en
diferentes direcciones, el valor de pixel del segundo pixel se calcula mediante una interpolacion lineal. Desde la
direccion que tiene un cambio de energia mas pequefio, puede obtener un valor de referencia mas alto, es decir,
el peso de esta direccién en la interpolacién es alto.

En algunos ejemplos, por razones de conveniencia, solo se consideran la direccién horizontal y la direccion
vertical.

El valor de pixel del pixel de simulacién R5'S' se obtiene mediante una interpolacién basada en los pixeles
originales R44, R74, R47 y R77. Como no hay un pixel original con un mismo color que el pixel de simulacion (es
decir, R) en la direccion horizontal y la direccion vertical del pixel original B55 correspondiente al pixel de
simulacion R5'S', un componente de este color (es decir, R) en cada una de las direcciones horizontales y
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verticales se calcula de acuerdo con los pixeles de asociacién. Los componentes en la direccién horizontal son
R45 y R75, los componentes en la direccion vertical son R54 y R57. Todos los componentes se pueden calcular
de acuerdo con los pixeles originales R44, R74, R47 y R77.

En detalle, R45=R44*2/3+R47*1/3, R75=2/3"R74+1/3*R77, R54=2/3*"R44+1/3*R74, R57=2/3"R47+1/3*R77.

El cambio de color y el peso en cada una de las direcciones horizontal y vertical se calculan respectivamente. En
otras palabras, de acuerdo con el cambio de color en cada direccion, se determina el peso de referencia en cada
direccion utilizada en la interpolacion. El peso en la direcciéon con un pequefio cambio es alto, mientras que el
peso en la direccion con un gran cambio es bajo. El cambio en la direccion horizontal es X1=|R45-R75|. El
cambio en la direccion vertical es X2=|R54-R57|, W1=X1/(X1+X2), W2=X2/(X1+X2).

Después del calculo anterior, el valor de pixel del pixel de simulacion R5'5' se puede calcular como
R5'5'=(2/3*R45+1/3*R75)*"W2+(2/3*R54+1/3*R57)*"W1. Se puede entender que, si X1>X2, entonces W1>W2. El
peso en la direccion horizontal es W2, y el peso en la direccion vertical es W1, viceversa.

En consecuencia, el valor de pixel del pixel de simulacién puede calcularse mediante el algoritmo de
interpolacion. Después de los calculos en los pixeles de asociacion, los pixeles originales se pueden convertir en
los segundos pixeles dispuestos en la matriz tipica de Bayer. En otras palabras, cuatro pixeles de simulacion
adyacentes dispuestos en la matriz de 2 por 2 incluyen un pixel de simulacion rojo, dos pixeles de simulacion
verdes y un pixel de simulacion azul.

Debe observarse que, el procesamiento de interpolacién no se limita al procedimiento mencionado
anteriormente, en el que solo se consideran los valores de pixel de pixeles con el mismo color que el segundo
pixel en la direccion vertical y la direccion horizontal durante el calculo del valor de pixel del segundo pixel. En
otras realizaciones, también se pueden considerar valores de pixel de pixeles con otros colores.

Con referencia a la Figura 14, en algunas realizaciones, antes del acto en el bloque 223, el procedimiento
ademas incluye realizar una compensacion de balance de blancos en la imagen de bloque de color, como se
ilustra en el bloque 224.

Por consiguiente, después del acto en el bloque 223 el procedimiento ademas incluye realizar una compensacion
de balance de blancos inversa en la imagen de simulaciéon, como se ilustra en el bloque 225.

En detalle, en algunos ejemplos, al convertir la imagen de bloque de color en la imagen de simulacién, durante la
interpolacion, los pixeles de simulacién rojo y azul no solo se refieren a los pesos de color de los pixeles
originales que tienen el mismo color que los pixeles de simulacion, sino que también se refieren a los pesos de
color de los pixeles originales con el color verde. Por lo tanto, se requiere realizar la compensacion de balance
de blancos antes de la interpolacion para excluir un efecto del balance de blancos en el calculo de la
interpolacion. Para evitar el balance de blancos de la imagen de bloque de color, es necesario realizar la
compensacion de balance de blancos inversa después de la interpolacién de acuerdo con los valores de
ganancia de los colores rojo, verde y azul en la compensacion.

De esta manera, el efecto del balance de blancos en el calculo de la interpolacion puede excluirse, y la imagen
de simulacion obtenida después de la interpolacion puede mantener el balance de blancos de la imagen de
bloque de color.

Con referencia a la Figura 14 nuevamente, en algunas implementaciones, antes del acto en el bloque 223, el
procedimiento ademas incluye realizar una compensacion de punto defectuoso en la imagen de bloque de color,
como se ilustra en el bloque 226.

Se puede entender que, limitado por el procedimiento de fabricacién, puede haber puntos defectuosos en el
sensor de imagen 10. El punto defectuoso presenta un mismo color todo el tiempo sin variar con la
fotosensibilidad, lo que afecta la calidad de la imagen. Para garantizar la precision de la interpolacion y evitar el
efecto de los puntos defectuosos, es necesario realizar la compensacién de puntos defectuosos antes de la
interpolacion.

En detalle, durante la compensacion del punto defectuoso, se detectan los pixeles originales. Cuando se detecta
un pixel original como el punto defectuoso, la compensacion del punto defectuoso se realiza de acuerdo con los
valores de los pixeles de otros pixeles originales en la unidad de pixel de imagen donde se encuentra el pixel
original.

De esta forma, se puede evitar el efecto del punto defectuoso en la interpolacion, mejorando asi la calidad de la
imagen.
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Con referencia a la Figura 14 nuevamente, en algunas implementaciones, antes del acto en el bloque 223, el
procedimiento incluye realizar una compensacion de diafonia en la imagen de bloque de color, como se ilustra en
el bloque 227.

En detalle, cuatro pixeles fotosensibles 122 en una unidad de pixel fotosensible 12a cubren los filtros con el
mismo color, y los pixeles fotosensibles 122 tienen diferencias en la fotosensibilidad, de modo que puede
producirse ruido de espectro fijo en areas de color puro en la imagen de simulacion de color verdadero emitida
después de convertir la imagen de simulacion y la calidad de la imagen puede verse afectada. Por lo tanto, es
necesario realizar la compensacién de diafonia.

En algunas implementaciones, los parametros de compensacion pueden establecerse por: proporcionar un
entorno luminoso preestablecido, configurar parametros de formacion de imagenes del aparato de formacion de
imagenes, capturar imagenes de multiples cuadros, procesar las imagenes de multiples cuadros para obtener
parametros de compensacion de diafonia, y almacenar los parametros de compensacion de diafonia.

Como se explicé anteriormente, para realizar la compensacién de diafonia, es necesario establecer los
parametros de compensacion durante el procedimiento de fabricacion del sensor de imagen 200 del aparato de
formacion de imagenes, y almacenar los parametros relacionados con la compensacion de diafonia en el
almacenamiento del aparato de formacion de imagenes o del dispositivo electréonico provisto con el aparato de
formacion de imagenes, como el teléfono maovil o tableta.

El entorno luminoso preestablecido, por ejemplo, puede incluir una placa LED uniforme que tiene una
temperatura de color de aproximadamente 5000K y un brillo de aproximadamente 1000 lux. Los parametros de
formacion de imagenes pueden incluir un valor de ganancia, un valor de obturador y una ubicacion de un lente.
Después de configurar los parametros relacionados, se pueden obtener los parametros de compensacion de
diafonia.

Durante el procedimiento, se obtienen multiples imagenes de bloque de color usando los parametros de
formacion de imagenes preestablecidos en el entorno luminoso preestablecido, y se mezclan en una imagen
mezclada de bloques de color, de modo que el efecto del ruido causado por el uso de una sola imagen de bloque
de color como referencia se puede reducir.

Con referencia a la Figura 15, tome la unidad de pixel de imagen Gr como ejemplo. La unidad de pixel de imagen
Gr incluye pixeles originales Gr1, Gr2, Gr3 y Gr4. El proposito de la compensacion de diafonia es ajustar los
pixeles fotosensibles que pueden tener diferentes fotosensibilidades para que tengan la misma fotosensibilidad.
Un valor de pixel promedio de la unidad de pixel de la imagen es Gr_avg = (Gr1+Gr2+Gr3+Gr4)/4, que
representa un nivel promedio de fotosensibilidades de los cuatro pixeles fotosensibles. Al configurar el valor
promedio como valor de referencia, se calculan las relaciones de Gr1/Gr_avg, Gr2/Gr_avg, Gr3/Gr_avg y
Gr4/Gr_avg. Se puede entender que, al calcular una relacion del valor de pixel de cada pixel original al valor de
pixel promedio de la unidad de pixel de imagen, se puede reflejar una desviacion entre cada pixel original y el
valor de referencia. Se pueden registrar cuatro relaciones en un almacenamiento de un dispositivo relacionado
como parametros de compensacion, y se pueden recuperar durante el procedimiento de formacion de imagenes
para compensar cada pixel original, reduciendo asi la diafonia y mejorando la calidad de la imagen.

En general, después de establecer los parametros de compensacion de diafonia, se realiza la verificacion de los
parametros para determinar la precision de los parametros.

Durante la verificacion, se obtiene una imagen de bloque de color con el mismo entorno luminoso y los mismos
parametros de formacion de imagenes que el entorno luminoso preestablecido y los parametros de formacion de
imagenes preestablecidos, y la compensacion de diafonia se realiza en la imagen de bloque de color de acuerdo
con los parametros calculados de compensacion para calcular Gr'_avg, Gr'1/Gr'_avg, Gr'2/Gr'_avg, Gr'3/Gr'_avg
y Gr'4/Gr'_avg compensados. La precision de los parametros se puede determinar de acuerdo con los resultados
del calculo desde una perspectiva macro y una perspectiva micro. Desde la perspectiva micro, cuando cierto
pixel original después de la compensacion todavia tiene una gran desviacion que el usuario puede detectar
facilmente después del procedimiento de formacién de imagenes, significa que los parametros no son precisos.
Desde la perspectiva macro, cuando hay demasiados pixeles originales con desviaciones después de la
compensacion, el usuario puede detectar las desviaciones en su conjunto, incluso si un solo pixel original tiene
una pequefia desviacion, y en este caso, los parametros tampoco son precisos. Por lo tanto, se puede establecer
un umbral de relacion para la perspectiva micro, y se puede establecer otro umbral de relaciéon y un umbral de
numero para la perspectiva macro. De esta forma, la verificacion se puede realizar en los parametros de
compensacion de diafonia para garantizar la precision de los parametros de compensacion y reducir el efecto de
la diafonia en la calidad de la imagen.

Con referencia a la Figura 16, en algunas implementaciones, después del acto en el bloque 223, el
procedimiento ademas incluye realizar al menos una correccion de forma de espejo, un procesamiento de
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eliminacion de mosaico, un procesamiento de eliminacién de ruido y un procesamiento de acentuacion de
contorno en la imagen de simulacién, como se ilustra en el bloque 228.

Se puede entender que, después de que la imagen de bloque de color se convierte en la imagen de simulacion,
los pixeles de simulacion se disponen en la matriz tipica de Bayer. La imagen de simulacion se puede procesar,
durante lo cual se incluye la correccion de la forma del espejo, el procesamiento de eliminacion de mosaico, el
procesamiento de eliminacién de ruido y el procesamiento de acentuacion de contorno, de modo que la imagen
de simulacién de color verdadero se puede obtener y emitir al usuario.

Con referencia a la Figura 17, en algunas implementaciones, el acto en el bloque 216 incluye lo siguiente.

En el bloque 2162, la imagen mezclada se convierte en una imagen de restauracion usando un segundo
algoritmo de interpolacion.

La imagen de restauracion incluye pixeles de restauracion dispuestos en una matriz, y cada pixel fotosensible
corresponde a un pixel de restauracion. Una complejidad del segundo algoritmo de interpolacion es menor que la
del primer algoritmo de interpolacion.

En el bloque 2164, la imagen de restauracion se convierte en la imagen mezclada de color verdadero.

En algunas implementaciones, la complejidad del algoritmo incluye la complejidad del tiempo y la complejidad del
espacio, y tanto la complejidad del tiempo como la complejidad del espacio del segundo algoritmo de
interpolacion son menores que las del primer algoritmo de interpolacion. La complejidad del tiempo se configura
para medir el tiempo consumido por el algoritmo, y la complejidad del espacio se configura para medir el espacio
de almacenamiento consumido por el algoritmo. Si la complejidad del tiempo es pequefia, indica que el algoritmo
consume poco tiempo. Si la complejidad del espacio es pequefia, indica que el algoritmo consume poco espacio
de almacenamiento. Por lo tanto, es ventajoso mejorar la velocidad de calculo utilizando el segundo algoritmo de
interpolacion, de modo que el procedimiento de disparo sea fluido, mejorando asi la experiencia de usuario.

En algunas implementaciones, el segundo algoritmo de interpolacién se usa para cuadruplicar la imagen
mezclada sin otros calculos complicados, de modo que se pueda obtener la imagen de restauracion
correspondiente a la imagen de simulacion.

Se puede entender que, después de obtener la imagen de simulaciéon de color verdadero, el procesamiento de
eliminacion de ruido y el procesamiento de acentuacion de contorno se realizan en la imagen de simulaciéon de
color verdadero. Por lo tanto, la imagen de simulacion en color verdadero con alta calidad se puede obtener
después del procesamiento y la emision al usuario.

En otro aspecto, la presente divulgacion también proporciona un aparato de procesamiento de imagenes.

La Figura 18 es un diagrama de bloques de un aparato de procesamiento de imagenes de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion. Con referencia a la Figura 18 y las Figuras 2-3 y 8-9, se ilustra un aparato
de procesamiento de imagenes 4000. El aparato de procesamiento de imagenes 4000 se aplica en un dispositivo
electrénico. El dispositivo electrénico incluye un aparato de formacion de imagenes que incluye un sensor de
imagen 10. Como se ilustra arriba, el sensor de imagen 10 incluye una matriz 12 de unidades de pixel
fotosensible y una matriz 14 de unidades de filtro dispuestas en la matriz 12 de unidades de pixel fotosensible.
Cada unidad de filtro 14a corresponde a una unidad de pixel fotosensible 12a, y cada unidad de pixel
fotosensible 12a incluye una pluralidad de pixeles fotosensibles 122. El aparato de procesamiento de imagenes
4000 incluye un medio no transitorio legible por ordenador 4600 y un sistema de ejecucion de instruccion 4800.
El medio no transitorio legible por ordenador 4600 incluye instrucciones ejecutables por ordenador almacenadas
en el mismo. Como se ilustra en la Figura 18, el medio no transitorio legible por ordenador 4600 incluye una
pluralidad de mdédulos de programa, incluyendo un primer médulo de control 411, un primer modulo de
determinacion 412, un segundo médulo de determinacion 414 y un primer modulo de conversion 416. El sistema
de ejecucion de instruccion 4800 esta configurado por las instrucciones almacenadas en el medio 4600 para
implementar los médulos de programa.

El primer médulo de control 411 esta configurado para emitir una imagen mezclada mediante el sensor de
imagen 10. La imagen mezclada incluye una matriz de pixeles mezclados, y una pluralidad de pixeles
fotosensibles 122 en una misma unidad de pixel fotosensible 12a se emiten colectivamente como un pixel
combinado. El primer médulo de determinacion 412 esta configurado para determinar un area de enfoque de la
imagen mezclada. El segundo modulo de determinacion 414 esta configurado para determinar si hay un objeto
de destino en el area de enfoque. El primer médulo de conversion 416 esta configurado para convertir la imagen
mezclada en una imagen mezclada de color verdadero cuando el objeto de destino esta en el area de enfoque.

En otras palabras, el primer médulo de control 411 puede implementar el acto en el bloque 211. El acto en el
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blogue 212 puede implementarse mediante el primer médulo de determinaciéon 412. El acto en el bloque 214
puede implementarse mediante el segundo moédulo de determinacion 414. El acto en el bloque 216 puede
implementarse mediante el primer moédulo de conversion 416.

Con el aparato de procesamiento de imagenes de acuerdo con las realizaciones de la presente divulgacion, el
sensor de imagen puede controlarse para emitir una imagen adecuada identificando y determinando la imagen
en profundidad de enfoque, una situacion en la que se necesita demasiado trabajo para emitir una imagen de
alta calidad mediante el sensor de imagen se puede evitar, reduciendo asi el tiempo de trabajo del dispositivo
electrénico, mejorando la eficiencia del trabajo y mejorando la experiencia de usuario.

Con referencia a la Figura 19, el primer médulo de determinacion 412 incluye una unidad de division 4121, una
unidad de calculo 4122 y una unidad de mezclado 4123. La unidad de division 4121 esta configurada para dividir
la imagen de bloque de color en una pluralidad de regiones de analisis dispuestas en una matriz. La unidad de
cémputo 4122 esta configurada para computar una diferencia de fase de cada una de la pluralidad de regiones
de analisis. La unidad de mezclado 4123 esta configurada para mezclar regiones de analisis, cada una con una
diferencia de fase que se ajusta a una condicion preestablecida en el area de enfoque.

En otras palabras, el acto en el bloque 2121 puede implementarse mediante la unidad de division 4121. El acto
en el bloque 2122 puede ser implementado por la unidad informatica 4122. El acto en el bloque 2123 puede ser
implementado por la unidad de mezclado 4123.

La Figura 20 es un diagrama de bloques de un aparato de procesamiento de imagenes de acuerdo con una
realizacion de la presente divulgacion. Con referencia a la Figura 20, basada en la realizacion descrita con
referencia a la Figura 18, en una realizacion, el aparato de procesamiento de imagenes 400 ademas incluye un
tercer modulo de determinacion 417.

un segundo modulo de evaluacion 418, un segundo modulo de adquisicion 419, un segundo modulo de
conversion 420 y un tercer médulo de conversion 430.

El tercer modulo de determinacion 417 esta configurado para determinar si un brillo del area de enfoque es
menor o igual que un primer umbral de brillo, si una proporcién de verde es menor o igual que un umbral de
proporcion y si una frecuencia espacial es menor o igual que un umbral de frecuencia cuando no hay un objeto
de destino en el area de enfoque. El primer médulo de conversion 416 esta ademas configurado para convertir la
imagen mezclada en la imagen mezclada de color verdadero cuando se satisface al menos uno de lo siguiente:
el brillo del area de enfoque es menor o igual que el primer umbral de brillo, la proporcién de verde es menor o
igual que el umbral de proporcion y la frecuencia espacial es menor o igual que el umbral de frecuencia.

Haciendo referencia nuevamente a la Figura 20, en una realizacion, el aparato de procesamiento de imagenes
400 ademas incluye un segundo médulo de control 419, un segundo médulo de conversion 420 y un tercer
modulo de conversion 430.

El segundo modulo de control 419 esta configurado para emitir una imagen de bloque de color mediante el
sensor de imagen cuando el brillo del area de enfoque es mayor que el primer umbral de brillo, la proporciéon de
verde es mayor que el umbral de proporcion y la frecuencia espacial es mayor que el umbral de frecuencia. La
imagen de bloque de color incluye unidades de pixel de imagen dispuestas en una matriz preestablecida, y cada
unidad de pixel de imagen incluye una pluralidad de pixeles originales. Cada unidad de pixel fotosensible
corresponde a una unidad de pixel de imagen, y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel original.

El segundo modulo de conversion 420 esta configurado para convertir la imagen de bloque de color en una
imagen de simulacion usando un primer algoritmo de interpolacion. La imagen de simulacién incluye pixeles de
simulacion dispuestos en una matriz y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de simulacion.

El tercer mddulo de conversion 430 esta configurado para convertir la imagen de simulacion en una imagen de
simulacién de color verdadero.

En otras palabras, el acto en el bloque 217 puede implementarse mediante el tercer médulo de determinacion
417. El acto en el bloque 219 puede implementarse mediante el segundo médulo de control 419. El acto en el
bloque 220 puede implementarse mediante el segundo mdédulo de conversion 420. El acto en el bloque 230
puede implementarse mediante el tercer médulo de conversion 430.

Con referencia a la Figura 21, el segundo modulo de conversion 420 incluye una primera unidad de
determinacion 421, una segunda unidad de determinacion 422 y una tercera unidad de determinacion 423. La
primera unidad de determinacion 421 esta configurada para determinar si un color de un pixel de simulacion es
idéntico al de un pixel original en la misma posicion que el pixel de simulacién. La segunda unidad de
determinacion 422 esta configurada para determinar un valor de pixel del pixel original como un valor de pixel del
pixel de simulacion cuando el color del pixel de simulacion es idéntico al del pixel original en la misma posicion
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que el pixel de simulacion. La tercera unidad de determinacion 423 esta configurada para determinar el valor de
pixel del pixel de simulacién de acuerdo con los valores de pixel de los pixeles de asociacién cuando el color del
pixel de simulacion es diferente del color del pixel original en la misma posicion que el pixel de simulacion. Los
pixeles de asociacion se seleccionan de una unidad de pixel de imagen con un mismo color que el pixel de
simulacién y adyacente a la unidad de pixel de imagen, incluyendo el pixel original.

En otras palabras, el acto en el bloque 221 puede implementarse por la primera unidad de determinacion 421. El
acto en el bloque 222 puede implementarse mediante la segunda unidad de determinacion 422. El acto en el
bloque 223 puede ser implementado por la tercera unidad de determinacién 423.

Con referencia a la Figura 22, en algunas implementaciones, la tercera unidad de determinacion 423 incluye una
primera subunidad de calculo 4232, una segunda subunidad de calculo 4234 y una tercera subunidad de calculo
4236. El acto en el bloque 2232 puede implementarse mediante la primera subunidad de calculo 4232. El acto en
el bloque 2234 puede implementarse mediante la segunda subunidad de calculo 4234. El acto en el bloque 2236
puede implementarse mediante la tercera subunidad de calculo 4236. En otras palabras, la primera subunidad de
calculo 4232 esta configurada para calcular un cambio del color del pixel de simulacion en cada direccion de al
menos dos direcciones de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacion. La segunda subunidad de
calculo 4234 esta configurada para calcular un peso en cada direccion de las al menos dos direcciones de
acuerdo con el cambio. La tercera subunidad de calculo 4236 esta configurada para calcular el valor de pixel del
pixel de simulacién de acuerdo con el peso y el valor de pixel del pixel de asociacion.

La Figura 23 es un diagrama de bloques de un segundo médulo de conversion de acuerdo con una realizacion
de la presente divulgacion. Con referencia a la Figura 23, en algunas implementaciones, el segundo médulo de
conversion 420 ademas incluye una primera unidad de compensacion 424 y una unidad de restauracion 425. El
acto en el bloque 224 puede ser implementado por la primera unidad de compensacion 424. El acto en el bloque
225 puede ser implementado por la unidad de restauraciéon 425. En otras palabras, la primera unidad de
compensacion 424 esta configurada para realizar una compensacion de balance de blancos en la imagen de
bloque de color. La unidad de restauracion 425 esta configurada para realizar una compensacion de balance de
blancos inversa en la imagen de simulacion.

En algunas implementaciones, el segundo médulo de conversion 420 ademas incluye una segunda unidad de
compensacion 426. El acto en el bloque 226 puede ser implementado por la segunda unidad de compensacion
426. En otras palabras, la segunda unidad de compensacion 426 esta configurada para realizar una
compensacion de punto defectuoso en la imagen de blogue de color.

En algunas implementaciones, el segundo moédulo de conversion 420 ademas incluye una tercera unidad de
compensacion 427. El acto en el bloque 227 puede ser implementado por la tercera unidad de compensacion
427. En otras palabras, la tercera unidad de compensacion 427 esta configurada para realizar una compensacion
de diafonia en la imagen de bloque de color.

La Figura 24 es un diagrama de bloques de un segundo médulo de conversion de acuerdo con una realizacion
de la presente divulgacion. Con referencia a la Figura 24, en algunas implementaciones, el segundo médulo de
conversion 420 incluye una unidad de procesamiento 428. El acto en el bloque 228 puede ser implementado por
la unidad de procesamiento 428. En oftras palabras, la unidad de procesamiento 428 esta configurada para
realizar al menos una correccion de forma de espejo, un procesamiento de eliminacion de mosaico, un
procesamiento de eliminacion de ruido y un procesamiento de acentuaciéon de contorno en la imagen de
simulacion.

Con referencia a la Figura 25, en algunas implementaciones, el primer médulo de conversion 416 incluye una
primera unidad de conversion 4162 y una segunda unidad de conversion 4164. La primera unidad de conversion
4162 esta configurada para convertir la imagen mezclada en una imagen de restauracion usando un segundo
algoritmo de interpolacion. La imagen de restauracion incluye pixeles de restauracion dispuestos en una matriz, y
cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de restauracion. Una complejidad del segundo algoritmo de
interpolacion es menor que la del primer algoritmo de interpolacién. La segunda unidad de conversion 4164 esta
configurada para convertir la imagen de restauracion en la imagen mezclada de color verdadero. En otras
palabras, el acto en el bloque 2162 es implementado por la primera unidad de conversién 4162. El acto en el
bloque 2164 es implementado por la segunda unidad de conversion 4164.

La presente divulgacion también proporciona un dispositivo electronico.

La Figura 26 es un diagrama de bloques de un dispositivo electronico 1000 de acuerdo con una realizacion de la
presente divulgacion. Con referencia a la Figura 26, el dispositivo electronico 1000 de la presente divulgacion
incluye una carcasa 1001, un procesador 1002, una memoria 1003, una placa de circuito 1006, un circuito de
fuente de alimentacién 1007 y un aparato de formacion de imagenes 100, la placa de circuito 1006 esta
encerrada por la carcasa 1001. El procesador 1002 y la memoria 1003 se colocan en la placa de circuito 1006. El
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circuito de fuente de alimentacion 1007 esta configurado para proporcionar energia para los respectivos circuitos
o componentes del dispositivo electronico 1000. La memoria 1003 esta configurada para almacenar cédigos de
programa ejecutables. El aparato de formacion de imagenes 100 incluye un sensor de imagen 10. Como se
ilustra arriba, el sensor de imagen 10 incluye una matriz 12 de unidades de pixel fotosensible y una matriz 14 de
unidades de filtro dispuestas en la matriz 12 de unidades de pixel fotosensible. Cada unidad de filtro 14a
corresponde a una unidad de pixel fotosensible 12a, y cada unidad de pixel fotosensible 12a incluye una
pluralidad de pixeles fotosensibles 122.

El procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente a los codigos de programa
ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria 1003, para realizar las
siguientes operaciones: emitir una imagen mezclada mediante el sensor de imagen, en el cual la imagen
mezclada incluye una matriz de pixeles mezclados, y una pluralidad de pixeles fotosensibles en una misma
unidad de pixel fotosensible se emiten colectivamente como un pixel combinado; determinar un area de enfoque
de la imagen mezclada; determinar si hay un objeto de destino en el area de enfoque; y cuando el objeto de
destino esta en el area de enfoque, convertir la imagen mezclada en una imagen mezclada de color verdadero.

En algunas implementaciones, el aparato de formacioén de imagenes incluye una camara frontal o una camara
real (no ilustrada en la Figura 26).

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para determinar un area de enfoque de la imagen mezclada mediante actos de: dividir la imagen mezclada
en una pluralidad de regiones de analisis dispuestas en una matriz; computar una diferencia de fase de cada una
de la pluralidad de regiones de analisis; y mezclar regiones de analisis cada una con una diferencia de fase
conforme a una condicién preestablecida en el area de enfoque.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los cédigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para realizar la siguiente operacion: cuando no hay un objeto de destino en el area de enfoque, determinar
si un brillo del area de enfoque es menor o igual que un primer umbral de brillo, si una proporcion de verde del
area de enfoque es menor o igual que un umbral de proporcion y si una frecuencia espacial del area de enfoque
es menor o igual que un umbral de frecuencia; y cuando se satisface al menos uno de lo siguiente: el brillo del
area de enfoque es menor o igual que el primer umbral de brillo, la proporcion de verde es menor o igual que el
umbral de proporcioén y la frecuencia espacial es menor o igual que el umbral de frecuencia, convertir la imagen
mezclada en la imagen mezclada de color verdadero.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para realizar la siguiente operacion: cuando el brillo del area de enfoque es mayor que el primer umbral de
brillo, la proporciéon de verde es mayor que el umbral de proporcién y la frecuencia espacial es mayor que el
umbral de frecuencia, emitir una imagen de bloque de color mediante el sensor de imagen, en el que la imagen
de bloque de color incluye unidades de pixel de imagen dispuestas en un conjunto preestablecido, cada unidad
de pixel de imagen incluye una pluralidad de pixeles originales, cada unidad de pixel fotosensible corresponde a
una unidad de pixel de imagen y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel original; convertir la imagen de
bloque de color en una imagen de simulacion utilizando un primer algoritmo de interpolacion, en el que la imagen
de simulacion incluye pixeles de simulacion dispuestos en una matriz, y cada pixel fotosensible corresponde a un
pixel de simulacion; y convertir la imagen de simulacion en la imagen de simulacion de color verdadero.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para convertir la imagen de bloque de color en la imagen de simulacién usando el primer algoritmo de
interpolacion por actos de: determinar si un color de un pixel de simulacion es idéntico al de un pixel original en
la misma posicién que el pixel de simulacion; cuando el color del pixel de simulacion es idéntico al del pixel
original en la misma posicion que el pixel de simulacion, determinar un valor de pixel del pixel original como un
valor de pixel del pixel de simulacion; y cuando el color del pixel de simulacién es diferente del color del pixel
original en la misma posicion que el pixel de simulacién, determinar el valor de pixel del pixel de simulacion de
acuerdo con un valor de pixel de un pixel de asociacion, en el que el pixel de asociaciéon se selecciona desde
una unidad de pixel de imagen con un mismo color que el pixel de simulacion y adyacente a una unidad de pixel
de imagen incluyendo el pixel original.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la
memoria, para determinar el valor de pixel del segundo pixel de acuerdo con un valor de pixel de un pixel de
asociacion por actos de: calcular un cambio del color del segundo pixel en cada direccién de al menos dos
direcciones de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacion; calcular un peso en cada direccion de las al
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menos dos direcciones de acuerdo con el cambio; y calcular el valor de pixel del segundo pixel de acuerdo con el
peso y el valor de pixel del pixel de asociacion.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para realizar las siguientes operaciones: realizar una compensacion de balance de blancos en la imagen
de bloque de color; y realizar una compensacion de balance de blancos inversa en la imagen de simulacion.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la
memoria, para realizar la siguiente operacion: realizar al menos una de una compensacion de punto defectuoso y
una compensacion de diafonia en la imagen de bloque de color.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los cédigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para realizar las siguientes operaciones: realizar al menos una correccion de forma de espejo, un
procesamiento de eliminacién de mosaico, un procesamiento de eliminacion de ruido y un procesamiento de
acentuacion de contorno en la imagen de simulacion.

En algunas implementaciones, el procesador 1002 esta configurado para ejecutar un programa correspondiente
a los codigos de programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria
1003, para convertir la imagen mezclada en una imagen mezclada de color verdadero mediante actos de:
convertir la imagen mezclada en una imagen de restauracion utilizando un segundo algoritmo de interpolacion,
en el que la imagen de restauracion incluye pixeles de restauracion dispuestos en una matriz, cada pixel
fotosensible corresponde a un pixel de restauracion, y la complejidad del segundo algoritmo de interpolacién es
menor que la del primer algoritmo de interpolacién; y convertir la imagen de restauracion en la imagen mezclada
de color verdadero.

En algunas implementaciones, el dispositivo electronico puede ser un equipo electrénico provisto de un aparato
de formacién de imagenes, tal como un teléfono moévil o una tableta, que no esta limitado en la presente
memoria.

El dispositivo electrénico 1000 puede ademas incluir un componente de entrada (no ilustrado en la Figura 24).
Debe entenderse que el componente de entrada puede ademas incluir uno o mas de los siguientes: una interfaz
de entrada, un botén fisico del dispositivo electrénico 1000, un micréfono, etc.

Debe entenderse que, el dispositivo electrénico 1000 puede ademas incluir uno o mas de los siguientes
componentes (no ilustrados en la Figura 24): un componente de audio, una interfaz de entrada/salida (E/S), un
componente de sensor y un componente de comunicacion. El componente de audio esta configurado para emitir
y/o recibir sefiales de audio, por ejemplo, el componente de audio incluye un micréfono. La interfaz de E/S esta
configurada para proporcionar una interfaz entre el procesador 1002 y los médulos de interfaz periféricos. El
componente de sensor incluye uno o mas sensores para proporcionar evaluaciones de estado de varios
aspectos del dispositivo electronico 1000. EI componente de comunicacion esta configurado para facilitar la
comunicacion, cableada o inalambrica, entre el dispositivo electronico 1000 y otros dispositivos.

Debe entenderse que la fraseologia y la terminologia utilizadas en la presente memoria con referencia a la
orientacion del dispositivo o elemento (términos tales como "centro”, "longitudinal”, "lateral", "longitud”, "ancho",
"altura", "arriba", "abajo", "frente", "atras", "izquierda", "derecha", "vertical", "horizontal", "superior", "inferior",
"adentro”, "afuera”, "en sentido horario"," en sentido antihorario", "axial", "radial", "circunferencial") solo se utilizan
para simplificar la descripcion de la presente invencion, y no indican ni implican que el dispositivo o elemento
mencionado debe estar o ser operado en una determinada orientacién. No pueden verse como limites a la

presente divulgacion.

Ademas, los términos "primero" y "segundo" solo se usan para la descripcion y no se puede considerar que
indiquen o impliquen una importancia relativa o que indique o implique el nimero de las caracteristicas técnicas
indicadas. Por lo tanto, las caracteristicas definidas con "primero" y "segundo" pueden comprender o implicar al
menos una de estas caracteristicas. En la descripcion de la presente divulgacion, "una pluralidad de" significa
dos 0 mas de dos, a menos que se especifique lo contrario.

En la presente divulgacion, a menos que se especifique o se limite de otra manera, los términos "montado”,
"conectado”, "acoplado”, "fijo" y similares se usan ampliamente, y pueden ser, por ejemplo, conexiones fijas,
conexiones desmontables o conexiones integrales; también pueden ser conexiones mecanicas o eléctricas;
también pueden ser conexiones directas o conexiones indirectas a través de estructuras intermedias; también
pueden ser comunicaciones internas de dos elementos o interacciones de dos elementos, que pueden entender
los expertos en la técnica de acuerdo con situaciones especificas.
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En la presente divulgacion, a menos que se especifique o limite de otra forma, una estructura en la que una
primera caracteristica esta "activada" en una segunda caracteristica puede incluir una realizacién en la que la
primera caracteristica contacta directamente con la segunda caracteristica, y también puede incluir una
realizacion en la que la primera caracteristica contacta indirectamente con la segunda caracteristica a través de
un medio intermedio. Ademas, una estructura en la que una primera caracteristica esta "en", "sobre" o "encima"
de una segunda caracteristica puede indicar que la primera caracteristica esta justo encima de la segunda
caracteristica u oblicuamente encima de la segunda caracteristica, o simplemente indicar que un nivel horizontal
de la primera caracteristica es mas alto que el de la segunda caracteristica. Una estructura en la que una primera
caracteristica esta "abajo" o "debajo" de una segunda caracteristica puede indicar que la primera caracteristica
esta justo debajo de la segunda caracteristica u oblicuamente debajo de la segunda caracteristica, o
simplemente indicar que un nivel horizontal de la primera caracteristica es mas bajo que el de la segunda
caracteristica.

Se proporcionan diversas realizaciones y ejemplos en la siguiente descripcion para implementar diferentes
estructuras de la presente divulgacion. Para simplificar la presente divulgacion, se describiran ciertos elementos
y configuraciones. Sin embargo, estos elementos y configuraciones son solo ejemplos y no pretenden limitar la
presente divulgacion. Ademas, los numeros de referencia pueden repetirse en diferentes ejemplos en la
divulgacion. Esta repeticion tiene el propésito de simplificar y aclarar y no se refiere a relaciones entre diferentes
realizaciones y/o configuraciones. Ademas, en la presente divulgacion se proporcionan ejemplos de diferentes
procedimientos y materiales. Sin embargo, los expertos en la técnica apreciaran que también pueden aplicarse
otros procedimientos y/o materiales.

La referencia a lo largo de esta memoria descriptiva a "una realizacion", "algunas realizaciones", "un ejemplo”,
"un ejemplo especifico" o "algunos ejemplos" significa que una caracteristica, estructura, material o caracteristica
particular se describe en conexién con la realizacién o ejemplo se incluye en al menos una realizacién o ejemplo
de la presente divulgacion. En esta memoria descriptiva, las descripciones ejemplares de los términos antes
mencionados no se refieren necesariamente a la misma realizacion o ejemplo. Ademas, las caracteristicas,
estructuras, materiales o caracteristicas particulares se pueden combinar de cualquier manera adecuada en una
0 mas realizaciones o ejemplos. Ademas, los expertos en la técnica podrian combinar diferentes realizaciones o
diferentes caracteristicas en realizaciones o ejemplos descritos en la presente divulgacion.

Se puede entender que cualquier procedimiento descrito en un diagrama de flujo o descrito en la presente
memoria de otras maneras incluye uno o mas modulos, segmentos o porciones de codigos de instrucciones
ejecutables para lograr funciones o etapas légicas especificas en el procedimiento, y el ambito de una realizacion
preferente de la presente divulgacion incluye otras implementaciones, en las que el orden de ejecucion puede
diferir del que se representa o discute, incluso de acuerdo con la funcién involucrada, ejecutando
concurrentemente o con concurrencia parcial o en el orden contrario para realizar la funcién, que debe ser
entendido por los expertos en la técnica.

La légica y/o la etapa descrita de otras maneras en la presente memoria o mostrada en el diagrama de flujo, por
ejemplo, una tabla de secuencia particular de instrucciones ejecutables para realizar la funcion légica, puede
lograrse especificamente en cualquier medio legible por ordenador para ser utilizado por el sistema, dispositivo o
equipo de ejecucion de instruccion (como el sistema basado en ordenadores, el sistema comprende
procesadores u otros sistemas capaces de adquirir la instruccion del sistema, dispositivo y equipo de ejecucion
de instruccion y ejecutar la instruccion), o para usarse en combinacion con el sistema, dispositivo y equipo de
ejecucion de instruccion. En cuanto a la memoria descriptiva, "el medio legible por ordenador" puede ser
cualquier dispositivo adaptable para incluir, almacenar, comunicar, propagar o transferir programas para ser
utilizados por o en combinacion con el sistema, dispositivo o equipo de ejecucion de instruccion. Ejemplos mas
especificos del medio legible por ordenador comprenden, pero no se limitan a: una conexion electrénica (un
dispositivo electrénico) con uno o mas cables, una caja de ordenador portatil (un dispositivo magnético), una
memoria de acceso aleatorio (RAM), una lectura de solo memoria (ROM), una memoria de solo lectura
programable y borrable (EPROM o memoria flash), un dispositivo de fibra éptica y un disco compacto portatil de
memoria de solo lectura (CDROM). Ademas, el medio legible por ordenador puede ser incluso un papel u otro
medio apropiado capaz de imprimir programas sobre el mismo, esto es porque, por ejemplo, el papel u otro
medio apropiado puede escanearse Opticamente y luego editarse, descifrarse o procesarse con otro
procedimiento cuando sea necesario para obtener los programas de manera eléctrica, y luego los programas
pueden ser almacenados en las memorias del ordenador.

Debe entenderse que cada parte de la presente divulgacion puede realizarse mediante hardware, software,
firmware o una combinacion de los mismos. En las realizaciones anteriores, el software o firmware almacenado
en la memoria puede ejecutar una pluralidad de etapas o procedimientos y ejecutarlos mediante el sistema de
ejecucion de instruccion apropiado. Por ejemplo, si se realiza mediante el hardware, del mismo modo en otra
realizacion, las etapas o procedimientos se pueden realizar mediante una o una combinacion de las siguientes
técnicas conocidas en la técnica: un circuito légico discreto que tiene un circuito de puerta l6gica para realizar
una funcion légica de una sefial de datos, un circuito integrado de aplicacion especifica que tiene un circuito de
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puerta légica de combinacidon apropiada, un arreglo de compuertas programables (PGA), un arreglo de
compuertas programables en campo (FPGA), etc.

Los expertos en la técnica comprenderan que todos o parte de las etapas en el procedimiento de ejemplo
anterior para la presente divulgacion pueden lograrse ordenando con programas al hardware relacionado, los
programas pueden almacenarse en un medio de almacenamiento legible por ordenador, y los programas
comprenden una o una combinacién de las etapas en las realizaciones del procedimiento de la presente
divulgacion cuando se ejecutan en un ordenador.

Ademas, cada celda de funcién de las realizaciones de la presente divulgacion puede integrarse en un moédulo
de procesamiento, o estas celdas pueden ser una existencia fisica separada, o dos o mas celdas estan
integradas en un moédulo de procesamiento. El moédulo integrado puede realizarse en forma de hardware o en
forma de mddulos de funcion de software. Cuando el médulo integrado se realiza en forma de médulo de funcién
de software y se vende o utiliza como un producto independiente, el médulo integrado puede almacenarse en un
medio de almacenamiento legible por ordenador.

El medio de almacenamiento mencionado anteriormente puede ser memorias de solo lectura, discos magnéticos,
un CD, etc.
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REIVINDICACIONES

Un procedimiento de procesamiento de imagenes, aplicado en un dispositivo electrénico (1000), en el que
el dispositivo electronico (1000) comprende un sensor de imagen (10), el sensor de imagen (10) comprende
una matriz (12) de unidades de pixel fotosensible y una matriz (14 ) de unidades de filtro dispuestas en la
matriz (12) de unidades de pixel fotosensible, cada unidad de filtro (14a) corresponde a una unidad de pixel
fotosensible (12a), y cada unidad de pixel fotosensible (12a) comprende una pluralidad de pixeles
fotosensibles (122) adyacentes entre si y con el mismo color, el procedimiento de procesamiento de
imagenes comprende:

emitir (211) una imagen mezclada mediante el sensor de imagen (10), en el que la imagen mezclada
comprende una matriz de pixeles mezclados, y la pluralidad de pixeles fotosensibles (122) en una
misma unidad de pixel fotosensible (12a) se emiten colectivamente como un pixel mezclado;
determinar (212) un area de enfoque de la imagen mezclada;

determinar (214) si hay un objeto de destino en el area de enfoque;

caracterizado porque:

cuando el objeto de destino esta en el area de enfoque, convertir (216) la imagen mezclada en una
imagen mezclada de color verdadero;

en el que, el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas comprende: cuando no hay un
objeto de destino en el area de enfoque, determinar (217) si un brillo del area de enfoque es menor o
igual que un primer umbral de brillo, si una proporcion de verde del area de enfoque es menor o igual
que un umbral de proporcién y si una frecuencia espacial del area de enfoque es menor o igual que un
umbral de frecuencia;

cuando se satisface al menos uno de lo siguiente: el brillo del area de enfoque es menor o igual que el
primer umbral de brillo, la proporcién de verde es menor o igual que el umbral de proporcion y la
frecuencia espacial es menor o igual que el umbral de frecuencia, convertir (216) la imagen mezclada
en la imagen mezclada de color verdadero;

en el que el procedimiento de procesamiento de imagenes ademas comprende: cuando el brillo del
area de enfoque es mayor que el primer umbral de brillo, la proporcion de verde es mayor que el
umbral de proporcién y la frecuencia espacial es mayor que el umbral de frecuencia, emitir (219) una
imagen de bloque de color mediante el sensor de imagen (10), en el que la imagen de bloque de color
comprende unidades de pixel de imagen dispuestas en una matriz predeterminada, en el que la matriz
predeterminada comprende una matriz de Bayer, cada unidad de pixel de imagen comprende una
pluralidad de pixeles originales proporcionados por pixeles fotosensibles cubiertos por el filtro de color
que tiene el mismo color del sensor de imagen, cada unidad de pixel fotosensible (12a) corresponde a
una unidad de pixel de imagen, y cada pixel fotosensible (122) corresponde a un pixel original;
convertir (220) la imagen de bloque de color en una imagen de simulacioén usando un primer algoritmo
de interpolacion, en el que la imagen de simulacién comprende pixeles de simulacion dispuestos en
una matriz, y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de simulacion; y convertir (230) la imagen
de simulacién en la imagen de simulacion de color verdadero;

en el que convertir (216) la imagen mezclada en una imagen mezclada de color verdadero comprende:
convertir (2162) la imagen mezclada en una imagen de restauracion usando un segundo algoritmo de
interpolacion, en el que la imagen de restauracion corresponde a la imagen de simulacion vy
comprende pixeles de restauracion dispuestos en un matriz, cada pixel fotosensible corresponde a un
pixel de restauracion; y convertir (2164) la imagen de restauracion en la imagen mezclada de color
verdadero, y una complejidad del segundo algoritmo de interpolacion es menor que la del primer
algoritmo de interpolacion.

El procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que determinar
(212) un area de enfoque de la imagen mezclada comprende:

dividir (2121) la imagen mezclada en una pluralidad de regiones de analisis dispuestas en una matriz;
computar (2122) una diferencia de fase de cada una de la pluralidad de regiones de analisis; y
mezclar (2123) cada region de analisis con una diferencia de fase conforme a una condicion
preestablecida en el area de enfoque.

El procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la conversion
(220) de la imagen de bloque de color en la imagen de simulacion usando el primer algoritmo de
interpolacién comprende:

determinar (221) si un color de un pixel de simulacion es idéntico al de un pixel original en la misma
posicion que el pixel de simulacion;

cuando el color del pixel de simulaciéon es idéntico al del pixel original en la misma posicion que el
pixel de simulacién, determinar (222) un valor de pixel del pixel original como un valor de pixel del
pixel de simulacion; y
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cuando el color del pixel de simulacion es diferente del color del pixel original en la misma posicion
que el pixel de simulacion, determinar (223) el valor de pixel del pixel de simulaciéon de acuerdo con
un valor de pixel de un pixel de asociacion, en el que el pixel de asociacién se selecciona de una
unidad de pixel de imagen con un mismo color que el pixel de simulacién y adyacente a una unidad de
pixel de imagen que comprende el pixel original.

El procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con la reivindicacion 3, en el que determinar
(223) el valor de pixel del segundo pixel de acuerdo con un valor de pixel de un pixel de asociacion
comprende:

calcular (2232) un cambio del color del pixel de simulacion en cada direccion de al menos dos
direcciones de acuerdo con el valor de pixel del pixel de asociacion;
calcular (2234) un peso en cada direccion de las al menos dos direcciones de acuerdo con el cambio;

y
calcular (2236) el valor de pixel del pixel de simulaciéon de acuerdo con el peso y el valor de pixel del
pixel de asociacion.

El procedimiento de procesamiento de imagenes de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4,
que ademas comprende:

realizar (224) una compensacion de balance de blancos en la imagen de bloque de color; y realizar
(225) una compensacion de balance de blancos inversa en la imagen de simulacion;

ylo

realizar (226, 227) al menos una de una correccion de pixel defectuoso y una compensacion de
diafonia en la imagen de bloque de color;

ylo

realizar (228) al menos uno de una correccion de forma de espejo, un procesamiento de eliminacion
de mosaico, un procesamiento de eliminacion de ruido y un procesamiento de acentuacion de
contorno en la imagen de simulacion.

Un aparato de procesamiento de imagenes (4000), aplicado en un dispositivo electrénico (1000), en el que
el dispositivo electronico comprende un sensor de imagen (10), el sensor de imagen (10) comprende una
matriz (12) de unidades de pixel fotosensible y una matriz (14 ) de unidades de filtro dispuestas en la matriz
(12) de unidades de pixel fotosensible, cada unidad de filtro (14a) corresponde a una unidad de pixel
fotosensible (12a), y cada unidad de pixel fotosensible (12a) comprende una pluralidad de pixeles
fotosensibles (122) adyacentes entre si y con el mismo color; el aparato de procesamiento de imagenes
(4000) comprende un medio no transitorio legible por ordenador (4600) que comprende instrucciones
ejecutables por ordenador almacenadas en el mismo, y un sistema de ejecucién de instruccion (4800) que
esta configurado por las instrucciones para implementar al menos uno de:

un primer modulo de control (411), configurado para emitir una imagen mezclada mediante el sensor
de imagen (10), en el que la imagen mezclada comprende una matriz de pixeles mezclados, la
pluralidad de pixeles fotosensibles (122) en una misma unidad de pixel fotosensible (12a) se emiten
colectivamente como un pixel combinado;

un primer modulo de determinacion (412), configurado para determinar un area de enfoque de la
imagen mezclada;

un segundo médulo de determinacion (414), configurado para determinar si hay un objeto de destino
en el area de enfoque;

caracterizado porque

un primer médulo de conversion (416), configurado para convertir la imagen mezclada en una imagen
mezclada de color verdadero cuando el objeto de destino esta en el area de enfoque;

en el que el sistema de ejecucion de instruccion (4800) esta ademas configurado por las instrucciones
para implementar: un tercer médulo de determinacion (417), configurado para determinar si un brillo
del area de enfoque es menor o igual que un primer umbral de brillo, si una proporcién de verde es
menor o igual que un umbral de proporcidon y si una frecuencia espacial es menor o igual que un
umbral de frecuencia cuando no hay un objeto de destino en el area de enfoque;

en el que el primer médulo de conversion (416) esta ademas configurado para convertir la imagen
mezclada en la imagen mezclada de color verdadero cuando se satisface al menos uno de lo
siguiente: el brillo del area de enfoque es menor o igual que el primer umbral de brillo, la proporcién de
verde es menor o igual que el umbral de proporcion y la frecuencia espacial es menor o igual que el
umbral de frecuencia;

en el que, el sistema de ejecucion de instruccion (4800) esta ademas configurado por las instrucciones
para implementar: un segundo modulo de control (419), configurado para emitir una imagen de bloque
de color mediante el sensor de imagen (10) cuando el brillo del area de enfoque es mayor que el
primer umbral de brillo, la proporcién de verde es mayor que el umbral de proporcion y la frecuencia
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espacial es mayor que el umbral de frecuencia, en el que la imagen de bloque de color comprende
unidades de pixel de imagen dispuestas en una matriz predeterminada, en el que la matriz
predeterminada comprende un matriz de Bayer, cada unidad de pixel de imagen comprende una
pluralidad de pixeles originales proporcionados por pixeles fotosensibles cubiertos por el filtro de color
que tiene el mismo color del sensor de imagen, cada unidad de pixel fotosensible (12a) corresponde a
una unidad de pixel de imagen, y cada pixel fotosensible (122) corresponde a un pixel original; un
segundo maédulo de conversion (420), configurado para convertir la imagen de bloque de color en una
imagen de simulacion usando un primer algoritmo de interpolacion, en el que la imagen de simulacion
comprende pixeles de simulacién dispuestos en una matriz y cada pixel fotosensible corresponde a un
pixel de simulacion; y un tercer moédulo de conversion (430), configurado para convertir la imagen de
simulacién en una imagen de simulacion de color verdadero;

en el que el primer médulo de conversion (416) esta ademas configurado para: convertir la imagen
mezclada en una imagen de restauracion usando un segundo algoritmo de interpolacion, en el que la
imagen de restauracion corresponde a la imagen de simulaciéon y comprende pixeles de restauracion
dispuestos en una matriz, cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de restauracion; y convertir
la imagen de restauracion en la imagen mezclada de color verdadero, y la complejidad del segundo
algoritmo de interpolacion es menor que la del primer algoritmo de interpolacion.

El aparato de procesamiento de imagenes (4000) de acuerdo con la reivindicacion 6, en el que el primer
modulo de determinacion (412) comprende:

una unidad de divisién (4121), configurada para dividir la imagen mezclada en una pluralidad de
regiones de analisis dispuestas en una matriz;

una unidad de computo (4122), configurada para computar una diferencia de fase de cada una de la
pluralidad de regiones de analisis; y

una unidad de mezclado (4123), configurada para mezclar regiones de analisis, cada una con una
diferencia de fase conforme a una condicidn preestablecida en el area de enfoque.

El aparato de procesamiento de imagenes (4000) de acuerdo con la reivindicacion 6, en el que el segundo
modulo de conversion (420) comprende:

una primera unidad de determinacion (421), configurada para determinar si un color de un pixel de
simulacion es idéntico al de un pixel original en la misma posicién que el pixel de simulacién;

una segunda unidad de determinacion (422), configurada para determinar un valor de pixel del pixel
original como un valor de pixel del pixel de simulacion cuando el color del pixel de simulacién es
idéntico al del pixel original en la misma posicion que el pixel de simulacion; y

una tercera unidad de determinacion (423), configurada para determinar el valor de pixel del pixel de
simulacién de acuerdo con un valor de pixel de un pixel de asociaciéon cuando el color del pixel de
simulacion es diferente del color del pixel original en la misma posicién que el pixel de simulacién, en
el que el pixel de asociacion se selecciona de una unidad de pixel de imagen con un mismo color que
el pixel de simulacion y adyacente a una unidad de pixel de imagen que comprende el pixel original.

Un dispositivo electrénico (1000), que comprende una carcasa (1001), un procesador (1002), una memoria
(1003), una placa de circuito (1006), un circuito de fuente de alimentacion (1007) y un aparato de formacion
de imagenes (100), en el que,

la placa de circuito (1006) esta encerrada por la carcasa (1000);

el procesador (1002) y la memoria (1003) se colocan en la placa de circuito (1006);

el circuito de fuente de alimentacion (1007) esta configurado para proporcionar energia para los respectivos
circuitos o componentes del dispositivo electrénico (1000);

el aparato de formacion de imagenes (100) comprende un sensor de imagen (10), en el que el sensor de
imagen (10) comprende una matriz (12) de unidades de pixel fotosensible y una matriz (14) de unidades de
filtro dispuestas en la matriz (12) de unidades de pixel fotosensible, cada unidad de filtro (14a) corresponde
a una unidad de pixel fotosensible (12a), y cada unidad de pixel fotosensible (12a) comprende una
pluralidad de pixeles fotosensibles (122) que son adyacentes entre si y tienen el mismo color;

la memoria (1003) esta configurada para almacenar cédigos de programa ejecutables; y

el procesador (1002) esta configurado para ejecutar un programa correspondiente a los codigos de
programa ejecutables leyendo los codigos de programa ejecutables almacenados en la memoria (1003),
para realizar las siguientes operaciones:

emitir (211) una imagen mezclada mediante el sensor de imagen (10), en el que la imagen mezclada
comprende una matriz de pixeles mezclados, y la pluralidad de pixeles fotosensibles (122) en una
misma unidad de pixel fotosensible (12a) se emiten colectivamente como un pixel mezclado;
determinar (212) un area de enfoque de la imagen mezclada;

determinar (214) si hay un objeto de destino en el area de enfoque;
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caracterizado porque:

cuando el objeto de destino esta en el area de enfoque, convertir (216) la imagen mezclada en una
imagen mezclada de color verdadero;

en el que el procesador (1002) esta configurado para realizar las siguientes operaciones: cuando no
hay un objeto de destino en el area de enfoque, determinar si un brillo del area de enfoque es menor o
igual que un primer umbral de brillo, si una proporcion de verde del area de enfoque es menor o igual
que un umbral de proporcion y si una frecuencia espacial del area de enfoque es menor o igual que un
umbral de frecuencia;

cuando se satisface al menos uno de lo siguiente: el brillo del area de enfoque es menor o igual que el
primer umbral de brillo, la proporcion de verde es menor o igual que el umbral de proporcion y la
frecuencia espacial es menor o igual que el umbral de frecuencia, convertir la imagen mezclada en la
imagen mezclada de color verdadero;

en el que el procesador (1002) esta configurado para realizar las siguientes operaciones: cuando el
brillo del area de enfoque es mayor que el primer umbral de brillo, la proporcién de verde es mayor
que el umbral de proporcion y la frecuencia espacial es mayor que el umbral de frecuencia, emitir una
imagen de bloque de color mediante el sensor de imagen (10), en el que la imagen de bloque de color
comprende unidades de pixel de imagen dispuestas en una matriz preestablecida, en el que la matriz
preestablecida comprende una matriz de Bayer, cada unidad de pixel de imagen comprende una
pluralidad de pixeles originales proporcionados por pixeles fotosensibles cubiertos por el filtro de color
que tiene el mismo color del sensor de imagen, cada unidad de pixel fotosensible (12a) corresponde a
una unidad de pixel de imagen, y cada pixel fotosensible (122) corresponde a un pixel original;
convertir la imagen de bloque de color en una imagen de simulaciéon usando un primer algoritmo de
interpolacion, en el que la imagen de simulacion comprende pixeles de simulacién dispuestos en una
matriz, y cada pixel fotosensible corresponde a un pixel de simulacion; y convertir la imagen de
simulacion en la imagen de simulacion de color verdadero;

en el que convertir la imagen mezclada en una imagen mezclada de color verdadero comprende:
convertir la imagen mezclada en una imagen de restauraciéon usando un segundo algoritmo de
interpolacion, en el que la imagen de restauracion corresponde a la imagen de simulacion vy
comprende pixeles de restauracion dispuestos en una matriz, cada pixel fotosensible corresponde a
un pixel de restauracion; y convertir la imagen de restauracion en la imagen mezclada de color
verdadero, y la complejidad del segundo algoritmo de interpolacion es menor que la del primer
algoritmo de interpolacion.
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