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Resumen

En el presente trabajo se muestra una nueva estrategia de corrección de
no-uniformidad, problema presente en la totalidad de los sistemas de visión in-
frarroja basados en arreglos de detectores y que es provocado principalmente
por la electrónica de detección. La no-uniformidad provoca que la imagen resul-
tante tenga un patrón fijo superpuesto a la imagen capturada por el arreglo de
detectores degradando el desempeño general de la cámara.

El nuevo método acá presentado es una modificación al método presentado
por [18] cuyo objetivo es encontrar una solución óptima recursiva con un mı́nimo
de costo computacional.

El desarrollo del filtro estuvo sujeto a las caracteŕısticas f́ısicas propias de
los transductores infrarrojos que conforman el arreglo de detectores. Una de
ellas es la desviación temporal de los parámetros estimados, llamada drift. Este
fenómeno es principalmente producido por la variación de las condiciones a las
cuales esta expuesto el IRFPA, como por ejemplo, la tensión de alimentación o
la temperatura.

El trabajo se presenta con una introducción a los IRFPA y a su problema
de no-uniformidad continuando con el desarrollo del Filtro de Kalman. Final-
mente se estudia su desempeño con indices tales como el RMSE y el factor Q
comparando también con otro algoritmo de funcionamiento similar.

Los resultados muestran que el algoritmo desarrollado logra corregir la no-
uniformidad hasta un nivel subjetivamente imperceptible, con una estabilidad
mayor en la evolución de las variables de estado que la obtenida por algoritmos
similares.
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