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DESCRIPCIÓN

Dispositivo de procesamiento de imágenes, método de procesamiento de imágenes y programa

Campo técnico5

La presente invención se refiere a un dispositivo de procesamiento de imágenes, un método de procesamiento de 
imágenes, un programa y un medio de almacenamiento de información.

Antecedentes de la técnica10

Como método para tomar (imágenes) de una circunferencia completa de un objeto, se conoce un método en el que 
se toman imágenes de un objeto mientras se hace rotar mecánicamente una mesa giratoria, en el que el objeto se 
coloca en el centro, a una velocidad angular constante (documento no de patentes 1). Además, también se conoce un 
programa de aplicación en el que se permite a un usuario que rote un objeto visualizado en una pantalla arbitrariamente 15
con el uso de los datos de imágenes captadas obtenidos de esta manera (documento no de patentes 1).

En el programa de aplicación divulgado en el documento no de patentes 1, está configurado que, cuando un usuario 
desliza un dedo sobre un panel táctil, una trama de los datos de imágenes captadas se mueve hacia atrás y hacia 
adelante en un número basándose en la cantidad de deslizamiento. Como resultado, el objeto se hace rotar un ángulo 20
basándose en la cantidad de deslizamiento del usuario y, por tanto, el usuario puede ver el objeto desde cualquier 
dirección. Esta tecnología permite a un usuario, por ejemplo, ver un producto desde una dirección arbitraria en un sitio 
web en el que se vende el producto.

Lista de referencias25

Documento no de patentes

Documento no de patentes 1: “The Coolest AppAtSXSW-Arqball Spin”. [En línea]. 13 de marzo de 2012. [Consultado 
el 26 de julio de 2012]. Consultado en Internet: <URL: http://erickschonfeld.com/2012/03/13/coolest-application-sxsw-30
arqball-spin/>.

En el documento US 2004/0227751 A1, un método para generar una imagen tridimensional de un objeto incluye 
colocar una cámara de vídeo a una distancia predeterminada del objeto, de tal manera que la cámara de vídeo tenga 
una vista sin obstáculos del objeto y haga que el objeto rote alrededor de un eje central. Se capta un flujo de vídeo de 35
al menos una revolución del objeto rotatorio con la cámara de vídeo. Se determina un periodo de la al menos una 
revolución del objeto. Se selecciona un número predeterminado de fotogramas del flujo de vídeo captado y se crea 
una imagen tridimensional del objeto usando los fotogramas seleccionados.

El documento US 2012/0082347 A1 describe un aparato y un método para medir la velocidad de un cuerpo de rotación 40
y reconocer un giro usando una exploración de línea. Un aparato y un método para calcular el movimiento de un objeto 
son capaces de adquirir imágenes de exploración de línea usando algunas líneas de una cámara de exploración de
área y calcular una velocidad tridimensional y un giro tridimensional de un cuerpo de rotación usando una imagen 
compuesta en la que se acoplan las imágenes de exploración de línea. Esto puede proporcionar un juego o 
entrenamiento realista a bajo coste al proporcionar una simulación física realista del cuerpo de rotación al tiempo que 45
permite un precio competitivo al producir productos usando la cámara económica existente.

En el documento US 2003/0038801 A1, se captan imágenes de un objeto de referencia para detectar cada posición 
de cámara mediante cámaras y se obtiene la posición relativa entre las cámaras usando las imágenes captadas. 
Luego, se coloca un objetivo en una mesa giratoria sobre la que se forman marcas de referencia para detectar la 50
posición, y mientras se hace rotar la mesa giratoria, las cámaras captan imágenes. Basándose en las marcas de 
referencia en la mesa giratoria, se determina la relación de posición entre la cámara y el objetivo y, basándose en la 
posición relativa de las cámaras, se determina la relación de posición entre el objetivo y la cámara. Se produce un 
modelo tridimensional del objetivo basándose en las imágenes captadas por las cámaras. De esta manera, un objetivo 
de tamaño relativamente grande se modela fácilmente de manera tridimensional.55

Sumario de la invención

Problema técnico
60

La tecnología descrita anteriormente requiere una mesa giratoria que rote mecánicamente a una velocidad angular 
constante, y la preparación de una mesa giratoria de este tipo requiere costes o mano de obra considerable. Por el 
contrario, en el caso de una mesa giratoria que se hace rotar manualmente, pueden reducirse los costes y la mano de 
obra.

65
Sin embargo, si se usa una mesa giratoria que se hace rotar manualmente, la velocidad angular del objeto no es 
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constante y, por tanto, el ángulo de rotación del objeto para cada trama no es constante en los datos de imágenes 
captadas. Como tal, cuando tales datos de imágenes captadas se reproducen tal cual, la velocidad de rotación del 
objeto no es constante. Además, en un caso en el que tales datos de imágenes captadas se usan en el programa de 
aplicación descrito anteriormente tal cual es, el ángulo de rotación del objeto basándose en la cantidad de 
deslizamiento del usuario no es constante. Como resultado, a veces los usuarios pueden sentirse incómodos.5

Para resolver tal inconveniente, es necesario proporcionar tecnología para obtener datos de imágenes en movimiento
en la que el ángulo de rotación de un objeto es aproximadamente constante para cada trama, basándose en los datos 
de imágenes captadas obtenidos al tomar imágenes de un objeto que rota a una velocidad angular no constante.

10
Se han concebido una o más realizaciones de la presente invención en vista de lo anterior, y un objeto de la misma 
es proporcionar un dispositivo de procesamiento de imágenes, un método de procesamiento de imágenes, un 
programa y un medio de almacenamiento de información capaz de obtener datos de imágenes en movimiento en los 
que un ángulo de rotación de un objeto es aproximadamente constante para cada trama, basándose en los datos de 
imágenes captadas obtenidos al tomar imágenes de un objeto que rota a una velocidad angular no constante.15

Solución al problema

La presente invención proporciona un dispositivo de procesamiento de imágenes, tal como se expone en la 
reivindicación 1, un método de procesamiento de imágenes, tal como se expone en la reivindicación 14, y un programa 20
tal como se expone en la reivindicación 15. Se definen realizaciones adicionales mediante las reivindicaciones 
dependientes adjuntas.

En un caso en el que la imagen captada se selecciona como una imagen de trama de los datos de imágenes en 
movimiento y la información de ángulo de rotación es igual a o mayor que el valor umbral, los medios de generación 25
de datos de imágenes en movimiento pueden seleccionar, como otra imagen de trama de los datos de imágenes en 
movimiento, una cualquiera de la otra imagen captada y una imagen captada que se tomó inmediatamente antes de 
la otra imagen captada.

En un caso en el que la información de ángulo de rotación relativa a un ángulo de rotación del objeto entre el punto de 30
tiempo en el que se toma la imagen captada y el punto de tiempo en el que se toma la otra imagen captada está más 
cerca del valor umbral que la información de ángulo de rotación relativa a un ángulo de rotación del objeto entre el 
punto de tiempo en el que se toma la una imagen captada y un punto de tiempo en el que se toma la imagen captada 
que se tomó inmediatamente antes de que se tome la otra imagen captada, los medios de generación de datos de 
imágenes en movimiento pueden seleccionar la otra imagen captada como una imagen de trama de los datos de 35
imágenes en movimiento y, en un caso en el que la información de ángulo de rotación relativa al ángulo de rotación 
del objeto entre el punto de tiempo en el que se toma la una imagen captada y el punto de tiempo en el que la imagen 
captada que se tomó inmediatamente antes de que se tomara la otra imagen captada está más cerca del valor umbral
que la información de ángulo de rotación relativa al ángulo de rotación del objeto entre el punto de tiempo en el que 
se toma la una imagen captada y el punto de tiempo en el que se toma la otra imagen captada, los medios de 40
generación de datos de imágenes en movimiento pueden seleccionar la imagen captada que se tomó inmediatamente 
antes que la otra imagen captada como imagen de trama de los datos de imágenes en movimiento.

En un caso en el que se especifica un punto característico correspondiente a un cierto punto del objeto en un primer 
par de imágenes captadas, los medios de obtención de información de posición pueden obtener información de 45
posición relativa a una posición del punto característico en una imagen captada que se toma primero entre el primer 
par de imágenes captadas y en otra imagen captada que se toma más tarde entre el primer par de imágenes captadas. 
Los medios de obtención de información de ángulo de rotación pueden obtener información de ángulo de rotación 
relativa a un ángulo de rotación del objeto entre un punto de tiempo en el que se toma la una imagen captada del 
primer par de imágenes captadas y un punto de tiempo en el que se toma la otra imagen captada del primer par de 50
imágenes captadas basándose en la información de posición del primer par de imágenes captadas. En un caso en el 
que un punto característico correspondiente a un cierto punto en el objeto se especifica en un segundo par de 
imágenes captadas, los medios de obtención de información de posición pueden obtener información de posición 
relativa a una posición del punto característico de una imagen captada que se toma primero entre el segundo par de 
imágenes captadas y otra imagen captada que se toma más tarde entre el segundo par de imágenes captadas. Los 55
medios de obtención de información de ángulo de rotación pueden obtener información de ángulo de rotación relativa 
a un ángulo de rotación del objeto entre un punto de tiempo en el que se toma la una imagen captada del segundo par 
de imágenes captadas y un punto de tiempo en el que se toma la otra imagen captada del segundo par de imágenes 
captadas basándose en la información de posición del segundo par de imágenes captadas. En el caso de que la otra 
imagen captada del primer par de imágenes captadas sea idéntica a la una imagen captada del segundo par de 60
imágenes captadas, los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden incluir medios para 
obtener información de ángulo de rotación acumulada relativa a un ángulo de rotación del objeto entre el punto de 
tiempo en el que se toma la una imagen captada del primer par de imágenes captadas y el punto de tiempo en el que 
se toma la otra imagen captada del segundo par de imágenes captadas, basándose en la información de ángulo de 
rotación del primer par de imágenes captadas y la información de ángulo de rotación del segundo par de imágenes 65
captadas. Los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden seleccionar una pluralidad de 
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imágenes de trama de los datos de imágenes en movimiento de la pluralidad de imágenes captadas basándose en la 
información de ángulo de rotación acumulada.

En un caso en el que la una imagen captada del primer par de imágenes captadas se selecciona como imagen de 
trama de los datos de imágenes en movimiento, los medios de generación de datos de imágenes en movimiento5
pueden determinar si seleccionar o no la otra imagen captada del segundo par de imágenes captadas como otra 
imagen de trama de los datos de imágenes en movimiento, basándose en el resultado de comparar la información de 
ángulo de rotación acumulada con el valor umbral.

En un caso en el que la una imagen captada del primer par de imágenes captadas se selecciona como imagen de 10
trama de los datos de imágenes en movimiento y la información de ángulo de rotación acumulada es igual a o mayor 
que el valor umbral, los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden seleccionar una cualquiera 
de la otra imagen captada del segundo par de imágenes captadas y una imagen captada que se tomó inmediatamente 
antes de la otra imagen captada del segundo par de imágenes captadas como otra imagen de trama de los datos de 
imágenes en movimiento.15

Los medios de obtención de información de ángulo de rotación pueden incluir medios para obtener información de 
diferencia de posición relativa a una diferencia entre la posición del punto característico en la una imagen captada y 
la posición del punto característico en la otra imagen captada, y medios para obtener el ángulo de rotación información 
basada en la información de diferencia de posición.20

El dispositivo de procesamiento de imágenes puede incluir medios para establecer un área en la imagen captada 
como área de observación basándose en la posición de un eje de rotación del objeto en la imagen captada, y medios 
de obtención de información de ángulo de rotación pueden obtener la información de ángulo de rotación basándose 
en la información de diferencia de posición en un caso en el que el punto característico se incluye en el área de 25
observación.

Los medios de obtención de información de ángulo de rotación pueden obtener la información de ángulo de rotación
usando la información de diferencia de posición de un punto característico cuyo radio de rotación de cuando rota el 
objeto es grande, con preferencia con respecto a la información de diferencia de posición de un punto característico 30
cuyo radio de rotación de cuando rota el objeto es pequeño.

Los medios de obtención de información de ángulo de rotación pueden incluir medios de obtención de información de 
radio de rotación para obtener, en un caso en el que una pluralidad de puntos característicos correspondientes,
respectivamente, a una pluralidad de puntos en el objeto se especifican en la una imagen captada y la otra imagen 35
captada, información de radio de rotación relativa a un radio de rotación de un punto en el objeto correspondiente al 
punto característico, para cada uno de la pluralidad de puntos característicos, medios para obtener, para cada uno de 
la pluralidad de puntos característicos, información de ángulo de rotación relativa a un ángulo de rotación del punto 
correspondiente al punto característico del objeto entre un punto de tiempo en el que se toma la una imagen captada 
y un punto de tiempo en el que se toma la otra imagen captada, basándose en la información de diferencia de posición 40
y la información de radio de rotación de los puntos característicos, y medios para obtener la información de ángulo de 
rotación del objeto basándose en la información de ángulo de rotación de cada uno de la pluralidad de los puntos 
característicos.

Los medios de obtención de información de radio de rotación pueden incluir medios para obtener, en un caso en el 45
que el punto característico correspondiente a cierto punto en el objeto se especifica en al menos tres imágenes 
captadas, información de órbita elíptica relativa a una órbita elíptica del punto característico basándose en la posición 
del punto característico en las al menos tres imágenes captadas, y medios para obtener la información de radio de 
rotación del punto característico basándose en la información de órbita elíptica del punto característico.

50
En un caso en el que el punto característico correspondiente a cierto punto del objeto se especifica primero en una 
imagen captada de orden i (i: un número entero de 1 o más) y se especifica en último lugar en una imagen captada 
de orden j (j: un número entero mayor que i) que se toma más tarde que la imagen captada de orden i, los medios de 
obtención de información de radio de rotación pueden obtener la información de radio de rotación del punto 
característico basándose en una posición del punto característico en la imagen captada de orden i y una posición del 55
punto característico en la imagen captada de orden j.

Los medios de obtención de información de ángulo de rotación pueden incluir medios para obtener, en el caso de que 
el punto característico correspondiente a cierto punto del objeto se especifica en al menos tres imágenes captadas,
información de órbita elíptica relativa a una órbita elíptica del punto característico y medios para obtener la información 60
de ángulo de rotación basándose en las posiciones del punto característico en la una imagen captada y en la otra 
imagen captada y la información de órbita elíptica.

Los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden incluir medios para obtener información de 
similitud relativa a una similitud entre una imagen captada de referencia que se selecciona de la pluralidad de imágenes 65
captadas y cada una de una pluralidad de imágenes captadas que se toman después de que pasa un periodo de 
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tiempo predeterminado desde un punto de tiempo en el que se toma la imagen captada de referencia, y medios para 
seleccionar una de la pluralidad de imágenes captadas que se toman después de que pasa el periodo de tiempo 
predeterminado desde el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada de referencia como imagen captada 
de un punto de tiempo en el que el objeto completa una rotación basándose en la información de similitud. Los medios 
de generación de datos de imágenes en movimiento pueden generar los datos de imágenes en movimiento que 5
muestran cómo rota el objeto una vez basándose en las imágenes captadas que se toman antes del punto de tiempo
en el que se toma la imagen captada seleccionada como imagen captada del punto de tiempo en el que el objeto 
completa una rotación.

Los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden incluir medios de obtención de número de 10
puntos característicos para obtener un número de puntos característicos correspondientes a puntos característicos 
especificados en la imagen captada de referencia, de los puntos característicos especificados en la imagen captada 
que se toma después de que pasa el periodo de tiempo predeterminado desde el punto de tiempo en el que se toma 
la imagen captada de referencia, medios para seleccionar candidatos de la imagen captada del punto de tiempo en el 
que el objeto completa una rotación, de la pluralidad de imágenes captadas que se toman después de que pasa el 15
periodo de tiempo predeterminado desde el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada de referencia,
basándose en un resultado obtenido por los medios de obtención de número de puntos característicos, medios para 
obtener información de similitud relativa a una similitud entre la imagen captada de referencia y cada una de las 
imágenes captadas seleccionadas como los candidatos, y medios para seleccionar una de las imágenes captadas 
seleccionadas como los candidatos como la imagen captada de un punto de tiempo en el que el objeto completa una 20
rotación basándose en la información de similitud.

La pluralidad de imágenes captadas puede incluir las imágenes captadas 1ª a de orden m (m: un número entero de 2 
o más) y las imágenes captadas de orden m+1 a de orden m+n (n: un número entero de 1 o más), que se toman 
después de la imagen captada de orden m. Los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden 25
incluir medios de obtención de número de selección para obtener un número de las imágenes captadas seleccionadas 
como imágenes de trama de los datos de imágenes en movimiento de las imágenes captadas 1ª a de orden m, y 
medios para seleccionar las imágenes de trama de los datos de imágenes en movimiento de las imágenes captadas 
de orden m+1 a orden m+n, en un caso en el que el punto característico correspondiente al punto en el objeto no se 
especifica en las imágenes captadas de orden m+1 a orden m+n, basándose en una razón de un número de las 30
imágenes captadas 1ª a de orden m con respecto al número de imágenes captadas obtenidas por los medios de 
obtención de número de selección.

La pluralidad de imágenes captadas puede incluir las imágenes captadas 1ª a de orden m (m: un número entero de 2 
o más) y las imágenes captadas de orden m+1 a de orden m+n (n: un número entero de 1 o más), que se toman 35
después de la imagen captada de orden m. Los medios de generación de datos de imágenes en movimiento pueden 
incluir medios de obtención de número de selección para obtener un número de las imágenes captadas seleccionadas 
de las imágenes captadas de orden m+1 a de orden m+n como imágenes de trama de los datos de imágenes en 
movimiento, y medios para seleccionar las imágenes de trama de los datos de imágenes en movimiento de las 
imágenes captadas 1ª a de orden m, en un caso en el que el punto característico correspondiente al punto en el objeto 40
no se especifica en las imágenes captadas 1ª a de orden m, basándose en una razón de un número de las imágenes 
captadas de orden m+1 a orden m+n con respecto al número de imágenes captadas obtenidas por los medios de 
obtención de número de selección.

El dispositivo de procesamiento de imágenes puede incluir un primer medio de determinación para determinar si una 45
cantidad de característica del punto característico especificado en la una imagen captada y una cantidad de 
característica del punto característico especificado en la otra área de imagen captada son iguales o sustancialmente 
iguales o no, un segundo medio de determinación para determinar si existe o no una diferencia de un valor de 
coordenadas de una dirección de un eje correspondiente a un eje de rotación del objeto entre la posición del punto 
característico especificado en la una imagen captada y la posición del punto característico especificado en la otra 50
imagen captada es igual a o mayor que el valor umbral, y medios para determinar si el punto característico especificado 
en la una imagen captada y el punto característico especificado en la otra imagen captada son o no puntos 
característicos correspondientes a cierto punto en el objeto basándose en un resultado de determinación del primer 
medio de determinación y el segundo medio de determinación.

55
El dispositivo de procesamiento de imágenes puede incluir medios de determinación para determinar si la cantidad de 
característica del punto característico especificado en la una imagen captada y la cantidad de característica del punto 
característico especificado en la otra imagen captada son iguales o sustancialmente iguales o no, medios de 
comparación para comparar (a) información relativa a una diferencia de un valor de coordenadas de una dirección de 
un segundo eje perpendicular a un primer eje correspondiente a un eje de rotación del objeto entre la posición de un 60
punto característico en la una imagen captada y la posición del punto característico en la otra imagen captada con (b)
información relativa a una diferencia de un valor de coordenadas de la dirección del segundo eje entre la posición del
otro punto característico en la una imagen captada y la posición del otro punto característico en la otra imagen captada,
en un caso en el que un punto característico tenga una cantidad de característica igual o sustancialmente igual en 
ambos de la una imagen captada y la otra imagen captada, y el otro punto característico tenga una cantidad de 65
característica igual o sustancialmente igual tanto en la una imagen captada como en la otra imagen captada se 
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especifican, y medios para determinar si el punto característico especificado en la una imagen captada y el punto 
característico especificado en la otra imagen captada son puntos característicos correspondientes al cierto punto en 
el objeto, basándose en un resultado de determinación de los medios de determinación y un resultado de comparación 
de los medios de comparación.

5
Los medios de obtención de imágenes captadas pueden obtener una pluralidad de imágenes captadas que se obtienen 
tomando imágenes repetidamente del objeto mientras rota el objeto una pluralidad de veces. Los medios de 
generación de datos de imágenes en movimiento pueden generar los datos de imágenes en movimiento que muestran 
cómo rota el objeto una vez basándose en la pluralidad de imágenes captadas que se obtienen tomando imágenes 
repetidamente del objeto mientras rota el objeto la pluralidad de veces.10

Efectos ventajosos de la invención

Según la presente invención, es posible obtener datos de imágenes en movimiento en los que un ángulo de rotación 
de un objeto es aproximadamente constante para cada trama basándose en los datos de imágenes captadas del 15
objeto que rota a una velocidad angular no constante.

Breve descripción de los dibujos

[FIG. 1] Un diagrama que ilustra un ejemplo de una configuración de hardware de un dispositivo de procesamiento de 20
imágenes según una realización de la presente invención.

[FIG. 2] Un diagrama para explicar un método de toma de imágenes de un artículo.

[FIG. 3] Un diagrama para explicar un método de toma de imágenes de un artículo.25

[FIG. 4] Un diagrama para explicar un esquema de un método para generar datos de imágenes en movimiento de un 
artículo.

[FIG. 5] Un diagrama de bloques funcionales que ilustra las funciones implementadas en el dispositivo de 30
procesamiento de imágenes.

[FIG. 6] Un diagrama que ilustra un ejemplo de un punto característico especificado por una unidad de especificación 
de puntos característicos.

35
[FIG. 7] Un diagrama que ilustra un ejemplo de una órbita de un punto característico correspondiente al cierto punto
en el artículo.

[FIG. 8] Un diagrama que ilustra un ejemplo de puntos característicos especificados en la una imagen captada y otra 
imagen captada.40

[FIG. 9] Un diagrama para explicar un método para obtener información de ángulo de rotación.

[FIG. 10] Un diagrama que ilustra la función Sen.
45

[FIG. 11] Un diagrama para explicar un método para establecer un área de observación.

[FIG. 12] Un diagrama para explicar un método para establecer un área de observación.

[FIG. 13] Un diagrama para explicar un ejemplo de un método para seleccionar imágenes de trama.50

[FIG. 14] Un diagrama para explicar otro ejemplo de un método para seleccionar imágenes de trama.

[FIG. 15] Un diagrama para explicar el otro ejemplo de un método para seleccionar imágenes de trama.
55

[FIG. 16] Un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de procesamiento ejecutado en el dispositivo de procesamiento 
de imágenes.

[FIG. 17] Un diagrama de flujo que muestra un ejemplo de procesamiento ejecutado en el dispositivo de procesamiento 
de imágenes.60

[FIG. 18] Un diagrama para explicar un esquema del procesamiento ejecutado en el dispositivo de procesamiento de 
imágenes.

[FIG. 19] Un diagrama de flujo que muestra los detalles del procesamiento ejecutado en el dispositivo de 65
procesamiento de imágenes.
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[FIG. 20] Un diagrama de flujo que muestra otro ejemplo de procesamiento ejecutado en el dispositivo de 
procesamiento de imágenes.

[FIG. 21] Un diagrama de flujo que muestra otro ejemplo de procesamiento ejecutado en el dispositivo de 5
procesamiento de imágenes.

[FIG. 22A] Un diagrama que ilustra una variación.

[FIG. 22B] Un diagrama que ilustra una variación.10

[FIG. 23] Un diagrama que ilustra otra variación.

Descripción de realizaciones
15

A continuación se describirán en detalle ejemplos de una realización de la presente invención con referencia a los 
dibujos adjuntos.

La figura 1 ilustra un ejemplo de una configuración de hardware de un dispositivo de procesamiento de imágenes 
según una realización de la presente invención. El dispositivo 10 de procesamiento de imágenes según esta 20
realización se implementa, por ejemplo, mediante un ordenador personal, un ordenador de servidor, un teléfono móvil 
(incluido un teléfono inteligente (smartphone)) o un terminal de información portátil (incluyendo una tableta).

Tal como se muestra en la figura 1, el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes incluye una unidad 11 de control,
una unidad 12 de almacenamiento, una unidad 13 de disco duro óptico, una unidad 14 de comunicación, una unidad 25
15 de funcionamiento, una unidad 16 de visualización y una unidad 17 de salida de audio.

La unidad 11 de control incluye, por ejemplo, uno o más microprocesadores, y ejecuta el procesamiento según un 
sistema operativo o un programa almacenado en la unidad 12 de almacenamiento. La unidad 12 de almacenamiento
incluye una unidad de almacenamiento principal, tal como una RAM, y una unidad de almacenamiento auxiliar, tal 30
como un disco duro o una unidad de estado sólido.

La unidad 13 de disco duro óptico lee un programa y datos almacenados en un disco óptico (medio de almacenamiento 
de información). El programa y los datos se proporcionan a la unidad 12 de almacenamiento a través del disco óptico. 
Es decir, el programa y los datos almacenados en el disco óptico se leen y almacenan en la unidad 12 de 35
almacenamiento. La unidad 13 de disco duro óptico no es un elemento esencial. El dispositivo 10 de procesamiento 
de imágenes puede incluir un elemento para la lectura del programa y los datos almacenados en un medio de 
almacenamiento de información diferente del disco óptico (por ejemplo, una tarjeta de memoria). El programa y los 
datos pueden proporcionarse a la unidad 12 de almacenamiento a través de un medio de almacenamiento de 
información diferente del disco óptico.40

La unidad 14 de comunicación es una interfaz para conectar el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes a una 
red de comunicación. El dispositivo 10 de procesamiento de imágenes está configurado para enviar y recibir datos a
y desde otros dispositivos a través de la red de comunicación. El programa y los datos pueden proporcionarse a la 
unidad 12 de almacenamiento a través de la red de comunicación.45

La unidad 15 de funcionamiento es una unidad para que la haga funcionar un usuario. La unidad 15 de funcionamiento
incluye, por ejemplo, un teclado, un dispositivo señalador o similar. La unidad 16 de visualización es, por ejemplo, una 
pantalla de visualización de cristal líquido, una pantalla de visualización de EL orgánico o similar, y la unidad 17 de 
salida de audio son, por ejemplo, altavoces, auriculares o similares.50

A continuación se explica la tecnología de generación de datos de imágenes en movimiento en la que el ángulo de 
rotación de un objeto es aproximadamente constante para cada trama, basándose en los datos de imágenes captadas
de un objeto que rota a una velocidad angular no constante. A continuación, se comenta un caso en el que se generan 
datos de imágenes en movimiento de artículos comerciales. Sin embargo, la presente invención es aplicable a un caso 55
en el que se generan datos de imágenes en movimiento de un objeto diferente de un artículo comercial.

En primer lugar, se comentará un método para tomar imágenes de un artículo. Las figuras 2 y 3 ilustran un método 
para tomar imágenes de un artículo. Tal como se muestra en la figura 2, cuando se toman imágenes de un artículo 30 
(el gato de la suerte en el ejemplo de la figura 2), el artículo 30 se coloca sobre una mesa 20 giratoria.60

La mesa 20 giratoria incluye un tablero 22 grueso, un cartón 24 y una chincheta 28. El tablero 22 grueso es un tablero
en el que la chincheta 28 puede clavarse de manera segura, y el cartón 24 se fija al tablero 22 grueso con la chincheta
28 La chincheta 28 se clava en el centro 26 del cartón 24.

65
El artículo 30 se coloca en el centro del cartón 24. El artículo 30 se coloca de modo que el eje central del artículo 30 
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coincida con el centro 26 del cartón. El cartón 24 puede rotar con la chincheta 28 como eje 32 de rotación. Cuando un 
camarógrafo rota el cartón 24 manualmente, el artículo 30 colocado sobre el cartón 24 rota alrededor del eje 32 de 
rotación.

Tal como se muestra en la figura 3, un dispositivo 34 de toma de imágenes para tomar imágenes del artículo 30 se fija 5
en la posición desde la que pueden tomarse imágenes del artículo 30 colocado sobre la mesa 20 giratoria. En el 
ejemplo mostrado en la figura 3, el dispositivo 34 de toma de imágenes se coloca delante de la mesa 20 giratoria y 
ligeramente por encima del artículo 30.

El dispositivo 34 de toma de imágenes incluye una cámara de vídeo digital y puede tomar imágenes de una imagen 10
fija y una imagen en movimiento. Por ejemplo, se usa una única cámara de vídeo digital o una cámara de vídeo digital 
incorporada en un teléfono móvil, etc. como dispositivo 34 de toma de imágenes. Además, por ejemplo, una cámara 
de vídeo digital incorporada en el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes puede usarse como dispositivo 34 de 
toma de imágenes. Puede usarse una cámara digital capaz de tomar sólo imágenes fijas como dispositivo 34 de toma 
de imágenes.15

El dispositivo 34 de toma de imágenes realiza la toma de imágenes a intervalos predeterminados (por ejemplo, cada 
1/30 segundos). Dicho de otro modo, el dispositivo 34 de toma de imágenes toma una imagen en movimiento que 
tiene el número predeterminado (por ejemplo, 30) de tramas por segundo.

20
El camarógrafo comienza a tomar imágenes de con el dispositivo 34 de toma de imágenes y también hace rotar el 
cartón 24, sobre el que se coloca el artículo 30, en sentido antihorario (o en sentido horario). Por ejemplo, el 
camarógrafo rota el cartón 24 usando un dedo índice y un dedo corazón, alternativamente. En este caso, el dispositivo 
34 de toma de imágenes toma una imagen en movimiento del artículo rotatorio 30. Esta imagen en movimiento se 
almacena en la unidad 12 de almacenamiento del dispositivo 10 de procesamiento de imágenes a través de un medio 25
de almacenamiento o una red de comunicación. Esta imagen en movimiento puede almacenarse en un dispositivo 
diferente del dispositivo 10 de procesamiento de imágenes.

En lugar de tomar una imagen en movimiento del artículo 30, el camarógrafo puede tomar continuamente imágenes 
fijas del artículo 30 mientras el artículo 30 está rotando. Puede usarse un grupo de imágenes fijas obtenidas tal como 30
se describió anteriormente en lugar de la imagen en movimiento anterior.

A continuación, una imagen en movimiento o un grupo de imágenes fijas tomadas por el dispositivo 34 de toma de 
imágenes se denominan “datos de imágenes captadas”. Cada imagen incluida en los datos de imágenes captadas se 
denomina “imagen captada”. Por ejemplo, si una imagen en movimiento tomada por el dispositivo 34 de toma de 35
imágenes son datos de imágenes captadas, cada imagen de trama de la imagen en movimiento corresponde a una 
“imagen captada”. Además, por ejemplo, si un grupo de imágenes fijas tomadas por el dispositivo 34 de toma de 
imágenes son datos de imágenes captadas, cada imagen fija corresponde a una “imagen captada”.

A continuación, los datos de imágenes en movimiento de un artículo 30 que van a generarse basándose en los datos 40
de imágenes captadas, es decir, los datos de imágenes en movimiento en los que un ángulo de rotación de un artículo
30 es aproximadamente constante para cada trama, se denominan simplemente “datos de imágenes en movimiento”.

A continuación, se comentará más adelante un método para generar datos de imágenes en movimiento en el que el 
ángulo de rotación de un artículo 30 es aproximadamente constante para cada trama, basándose en los datos de 45
imágenes captadas, como antes. La figura 4 ilustra un esquema de un método para generar datos de imágenes en 
movimiento.

En la figura 4, los números adjuntos por encima de las imágenes 40 captadas incluidas en los datos de imágenes 
captadas son números de imagen. Cada número de imagen indica un orden de toma de imágenes para una imagen 50
captada. Si los datos de imágenes captadas son una imagen en movimiento, un número de imagen corresponde a un 
número de trama de la imagen en movimiento. Por otro lado, si los datos de imágenes captadas son un grupo de 
imágenes fijas, un número de imagen indica dónde se encuentra una imagen fija en cuestión en un orden cronológico 
de toma de imágenes. A continuación, una imagen 40 captada con un número de imagen “i”, es decir, la imagen 40 
captada de orden i se escribe como una imagen captada [i].55

En la figura 4, los números adjuntos por encima de las imágenes 42 de trama incluidas en los datos de imágenes en 
movimiento son números de trama. A continuación, una imagen 42 de trama con un número de trama “j”, es decir, la 
imagen 42 de trama de orden j se escribe como la imagen de trama [j].

60
Tal como se muestra en la figura 4, el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes genera datos de imágenes en 
movimiento seleccionando cada imagen 42 de trama que constituye los datos de imágenes en movimiento de las 
imágenes 40 captadas.

En particular, el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes selecciona cada imagen 42 de trama de modo que un 65
ángulo de rotación () del artículo 30 en las imágenes 42 de trama adyacentes sea aproximadamente constante.
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Dicho de otro modo, cada imagen 42 de trama se selecciona de modo que un ángulo () entre una dirección 
representativa (por ejemplo, dirección frontal) del artículo 30 en una imagen 42 de trama y una dirección representativa 
del artículo 30 en una imagen 42 de trama posterior a la imagen 42 de trama sea aproximadamente constante.

5
Dicho todavía de otro modo, cada imagen 42 de trama se selecciona de modo que un ángulo de rotación () del 
artículo 30 entre un punto de tiempo en el que se toma una imagen 40 captada seleccionada como imagen 42 de 
trama y un punto de tiempo en el que se toma una imagen 40 captada seleccionada como imagen 42 de trama posterior 
a la toma de la imagen 42 de trama sea aproximadamente constante.

10
En el ejemplo mostrado en la figura 4, la imagen captada [1] se selecciona como imagen de trama [1]. La imagen 
captada [4] se selecciona como imagen de trama [2]. La imagen captada [6] se selecciona como imagen de trama [3].

A continuación, se comentará una constitución para implementar el método de generación descrito anteriormente. La 
figura 5 es un diagrama de bloques funcionales que ilustra las funciones implementadas en el dispositivo 10 de 15
procesamiento de imágenes.

Tal como se muestra en la figura 5, el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes incluye una unidad 50 de obtención 
de imágenes captadas, una unidad 52 de especificación de puntos característicos, una unidad 54 de obtención de 
información de posición, una unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación y una unidad 58 de 20
generación de datos de imágenes en movimiento. Estos bloques funcionales se implementan, por ejemplo, por la 
unidad 11 de control. Es decir, la unidad 11 de control ejecuta el procesamiento según un programa, para funcionar 
de ese modo como estos bloques funcionales.

Se comentará la unidad 50 de obtención de imágenes captadas. La unidad 50 de obtención de imágenes captadas25
obtiene una pluralidad de imágenes 40 captadas que se obtienen tomando imágenes repetidamente de un objeto 
mientras el objeto está rotando. En el ejemplo descrito anteriormente, el artículo 30 corresponde al “objeto”.

Es decir, la unidad 50 de obtención de imágenes captadas lee los datos de imágenes captadas almacenados en la 
unidad 12 de almacenamiento. Los datos de imágenes captadas pueden almacenarse en un dispositivo diferente del30
dispositivo 10 de procesamiento de imágenes. Dicho de otro modo, la unidad 50 de obtención de imágenes captadas
puede obtener datos de imágenes captadas almacenados en un dispositivo diferente del dispositivo 10 de 
procesamiento de imágenes a través de una red de comunicación.

Se comentarán la unidad 52 de especificación de puntos característicos y la unidad 54 de obtención de información 35
de posición. La unidad 52 de especificación de puntos característicos especifica puntos característicos en imágenes 
40 captadas. En un caso en el que un punto característico correspondiente al cierto punto en el objeto se especifica 
en un par de imágenes 40 captadas, la unidad 54 de obtención de información de posición obtiene información de 
posición de una posición del punto característico en una imagen 40 captada del par, que se toma antes, y una posición 
del punto característico en la otra imagen 40 captada del par, que se toma más tarde.40

Por ejemplo, la unidad 52 de especificación de puntos característicos obtiene posiciones y cantidades de característica
de los puntos característicos en las imágenes 40 captadas usando un algoritmo conocido para especificar un punto 
característico. Por ejemplo, puede usarse como tal algoritmo, el algoritmo SURF (Speed-Up Robust Features, 
características robustas de mayor rapidez). También puede utilizarse un algoritmo diferente del algoritmo SURF. Por 45
ejemplo, también pueden usarse el algoritmo SIFT (Scale-Invariant Feature Transform, transformada de 
características invariantes a escala) y el algoritmo Brisk (Binary Robust Invariant Scalable Keypoints, puntos clave 
binarios invariantes escalables robustos).

Tal como se comentará a continuación, se usa un punto característico para obtener información sobre un ángulo de 50
rotación del artículo 30. Como tal, un punto característico incluido en un área (denominado más adelante en el presente 
documento, “área de fondo”) diferente del área en la que está incluido el artículo 30 no es necesario. Por tanto, la 
unidad 52 de especificación de puntos característicos puede ignorar un punto característico en el área de fondo.

Por ejemplo, la unidad 52 de especificación de puntos característicos obtiene una imagen de substracción entre dos 55
imágenes 40 captadas consecutivas. La imagen 40 captada es una imagen captada de un artículo 30 en rotación y,
por tanto, un área de fondo de la imagen 40 captada no se cambia básicamente. Como tal, la unidad 52 de 
especificación de puntos característicos adopta un área que tiene un valor de píxel cero en la imagen de sustracción
como área de fondo, y elimina los puntos característicos en esta área. Dicho de otro modo, los puntos característicos 
incluidos en esta área no se consideran en la unidad 54 de obtención de información de posición ni en la unidad 56 60
de obtención de información de ángulo de rotación.

La figura 6 ilustra un ejemplo de un punto característico especificado por la unidad 52 de especificación de puntos 
característicos. En la figura 6, se especifica un punto 60 característico correspondiente al hocico del gato de la suerte. 
En realidad, se especifican una pluralidad de puntos 60 característicos en una imagen 40 captada, pero se omiten en 65
la figura 6. La posición del punto 60 característico se representa, por ejemplo, mediante valores de coordenadas de 
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un sistema de coordenadas X-Y, en el que el vértice superior izquierdo de la imagen 40 captada es el origen O, y el 
sentido hacia la derecha y el sentido hacia abajo de la imagen 40 captada son el sentido positivo del eje X y el sentido
positivo del eje Y, respectivamente.

Por ejemplo, el punto 60 característico correspondiente al hocico del gato de la suerte se especifica en cada una de 5
las imágenes 40 captadas en las que se presenta el hocico del gato de la suerte. Dicho de otro modo, el punto 60 
característico correspondiente al cierto punto en el artículo 30 se especifica en la pluralidad de imágenes 40 captadas.

La figura 7 ilustra un ejemplo de una órbita del punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en el artículo
30. Por ejemplo, la figura 7 muestra una órbita 70 del punto 60 característico correspondiente al hocico del gato de la 10
suerte. En el ejemplo mostrado en la figura 3, el dispositivo 34 de toma de imágenes se coloca delante de la mesa 20 
giratoria y ligeramente por encima del artículo 30, y así, la órbita 70 del punto 60 característico es una órbita elíptica 
tal como se muestra en la figura 7.

Básicamente, la cantidad de característica del punto 60 característico correspondiente al hocico del gato de la suerte15
es igual en cada una de las imágenes 40 captadas. Dicho de otro modo, los puntos 60 característicos correspondientes 
al cierto punto en el artículo 30 pueden especificarse en la pluralidad de imágenes 40 captadas, pero básicamente,
las cantidades de característica de los puntos 60 característicos correspondientes al cierto punto en el artículo 30 es 
igual en cada una de la pluralidad de imágenes 40 captadas.

20
Entonces, la unidad 52 de especificación de puntos característicos (primer medio de determinación) determina si una 
cantidad de característica de un punto 60 característico especificado en una primera imagen 40 captada es igual o 
sustancialmente igual o no, que una cantidad de característica de un punto 60 característico especificado en una 
segunda imagen 40 captada. Cuando una diferencia entre las cantidades de característica de estos puntos 60 
característicos es igual a o menor que un valor umbral, la unidad 52 de especificación de puntos característicos25
determina que las cantidades de característica de estos puntos 60 característicos son sustancialmente iguales. 
Cuando las cantidades de característica de estos puntos 60 característicos son iguales o sustancialmente iguales, la 
unidad 52 de especificación de puntos característicos determina que estos puntos 60 característicos son puntos 60 
característicos correspondientes a un cierto punto en el artículo 30.

30
El artículo 30 rota alrededor del eje 32 de rotación y el eje Y es un eje correspondiente al eje 32 de rotación y, así, los 
valores de coordenadas de eje Y de los puntos 60 característicos correspondientes al cierto punto en el artículo 30 no 
difieren tanto unos de otros.

Como tal, la unidad 52 de especificación de puntos característicos (segundo medio de determinación) determina si 35
una diferencia entre un valor de coordenadas de eje Y de un punto 60 característico especificado en una primera 
imagen 40 captada y un valor de coordenadas de eje Y de un punto 60 característico especificado en una segunda 
imagen 40 captada es o no un valor umbral o más. Si la diferencia entre los valores de coordenadas de eje Y de estos 
puntos 60 característicos es el valor umbral o más, la unidad 52 de especificación de puntos característicos determina 
que estos puntos 60 característicos no son puntos 60 característicos correspondientes a un cierto punto en el artículo40
30, aunque las cantidades de característica de estos puntos 60 característicos sean iguales o sustancialmente iguales.

Además, cuando se especifican una pluralidad de puntos 60 característicos que corresponden, respectivamente, a 
ciertos puntos en el artículo 30 en una primera imagen 40 captada y una segunda imagen 40 captada, las cantidades 
de cambio de los valores de coordenadas de eje X de cada uno de la pluralidad de puntos 60 característicos son 45
sustancialmente iguales y no son significativamente diferentes entre sí.

Como tal, tal como se muestra en la figura 8, por ejemplo en un caso en el que un punto 60A característico que tiene 
una cantidad de característica igual o sustancialmente igual tanto en una primera imagen 40 captada como en una 
segunda imagen 40 captada, un punto 60B característico que tiene una cantidad de característica igual o 50
sustancialmente igual tanto en la primera imagen 40 captada como en la segunda imagen 40 captada, un punto 60C 
característico que tiene una cantidad de característica igual o sustancialmente igual tanto en la primera imagen 40 
captada como en la segunda imagen 40 captada, y un punto 60D característico que tiene la una cantidad de 
característica igual o sustancialmente igual tanto en la primera imagen 40 captada como en la segunda imagen 40 
captada, la unidad 52 de especificación de puntos característicos (medios de comparación) compara una cantidad de 55
cambio del valor de coordenadas de eje X del punto 60D característico con cantidades de cambio de valores de 
coordenadas de eje X de otros puntos 60A-60C característicos.

En el ejemplo mostrado en la figura 8, las cantidades de cambio de los valores de coordenadas de eje X de los puntos 
60A-60C característicos son sustancialmente iguales, y la cantidad de cambio del valor de coordenadas de eje X del 60
punto 60D característico es mayor que las de los puntos 60A-60C característicos. Tal como se describió anteriormente,
cuando la cantidad de cambio del valor de coordenadas de eje X del punto 60D característico es muy diferente de las 
cantidades de cambio de los valores de coordenadas de eje X de los puntos 60A-60C característicos de esta manera,
la unidad 52 de especificación de puntos característicos determina que el punto 60D característico no es un punto 60 
característico correspondiente al cierto punto en el artículo 30. Dicho de otro modo, la unidad 52 de especificación de 65
puntos característicos determina que el punto 60D característico, que tiene un valor absoluto de desviación de la 
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cantidad de cambio del valor de coordenadas de eje X mayor que el valor umbral, no es un punto 60 característico
correspondiente al cierto punto en el artículo 30.

Se comentará la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación. La unidad 56 de obtención de 
información de ángulo de rotación obtiene información de ángulo de rotación en un ángulo de rotación de un objeto 5
entre el punto de tiempo en el que se toma una primera imagen 40 captada y el punto de tiempo en el que se toma 
una segunda imagen 40 captada, basándose en la información de posición obtenida por la unidad 54 de obtención de 
información de posición.

La “información de ángulo de rotación” puede ser, por ejemplo, información numérica que indica un ángulo de rotación 10
en sí mismo, o información numérica que no indica un ángulo de rotación en sí mismo, pero que es proporcional a un 
ángulo de rotación. Dicho de otro modo, la “información de ángulo de rotación” puede ser información numérica que 
indica directamente el tamaño de un ángulo de rotación, o información numérica que indica indirectamente el tamaño 
de un ángulo de rotación.

15
La figura 9 es un diagrama para explicar un método para obtener información de ángulo de rotación y una relación 
entre un ángulo de rotación del artículo 30 y los cambios en los valores de coordenada X de un punto 60 característico. 
La figura 9 ilustra el artículo 30 colocado sobre la mesa 20 giratoria, visto justo desde arriba.

Cuando el artículo 30 rota alrededor del eje 32 de rotación, una órbita 80 de un punto 30A en el artículo 30 es una 20
órbita circular centrada en el eje 32 de rotación. A continuación, el radio de la órbita circular se escribe como “r”.

Por ejemplo, en un caso en el que el artículo 30 rota sólo en ángulo de rotación 1, una cantidad x1 de cambio del valor 
de coordenadas de eje X del punto 60 característico correspondiente al punto 30A en el artículo 30 se representa
mediante la siguiente ecuación (1). Es decir, x1 es un valor obtenido al multiplicar r por sen1. De manera similar, en 25
un caso en el que el artículo 30 rota sólo en ángulo de rotación 2, una cantidad x2 de cambio del valor de coordenadas 
de eje X del punto 60 característico correspondiente al punto 30A en el artículo 30 se representa mediante la siguiente 
ecuación (2). Es decir, x2 es un valor obtenido al multiplicar r por sen2.

x1 = r sen 1 . . . (1)30

x2 = r sen 2 . . . (2)

La función Sen es tal como se muestra en la figura 10, y luego la función Sen puede aproximarse linealmente en un 
área 90 cercana en la que el ángulo  es cero o próximo a cero. Como tal, las ecuaciones (1) y (2) anteriores pueden 35
aproximarse como las siguientes ecuaciones (3) y (4) usando una constante proporcional a. Además, basándose en
las ecuaciones (3) y (4), una relación entre x1, x2, 1, y 2 se representa mediante la siguiente ecuación (5).

x1 = r sen 1  ar1 . . . (3)
40

x2 = r sen 2  ar2 . . . (4)

Además, x2 y 2 puede representarse mediante las siguientes ecuaciones (6) y (7).45

x2 = x1 + x . . . (6)

2 = 1 +  . . . (7)
50

La ecuación (5) anterior puede modificarse como la siguiente ecuación (8). La siguiente ecuación (8) puede 
reorganizarse como la siguiente ecuación (9). Además, basándose en la ecuación (3) anterior, la siguiente ecuación 
(9) puede modificarse como la siguiente ecuación (10). Entonces, la siguiente ecuación (11) puede obtenerse
basándose en la siguiente ecuación (10).

55
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La ecuación (11) anterior indica que un cambio del ángulo () es proporcional a un cambio del valor de coordenadas 
de eje X (x). Por consiguiente, el ángulo de rotación () de cuando el artículo 30 rota tiene una relación proporcional 
con la cantidad de cambio (x) del valor de coordenadas de eje X del punto 60 característico correspondiente al punto 5
30A en el artículo 30.

Ahora, un radio r en la ecuación (11) varía básicamente en cada punto del artículo 30. Sin embargo, en un caso en el 
que el artículo 30 tiene una forma cilíndrica, el radio r anterior no varía en cada punto del artículo 30 y es 
sustancialmente igual. Como tal, suponiendo que una forma del artículo 30 es cilíndrica, el radio r en la ecuación (11)10
puede ignorarse y, así, la cantidad de cambio del valor de coordenadas de eje X del punto 60 característico puede 
usarse como valor que indica un tamaño de un ángulo de rotación del artículo 30.

En vista de lo anterior, las funciones de la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación se comentarán 
en detalle.15

La unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación establece un área de observación en una imagen 40 
captada basada en la posición del eje 32 de rotación en la imagen 40 captada. El área de observación es un área 
correspondiente al área 90 cercana mostrada en la figura 10. Las figuras 11 y 12 son diagramas para explicar un 
método para establecer el área de observación.20

En primer lugar, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación extrae un punto 60 característico que 
tiene el valor mínimo de coordenadas de eje X y un punto 60 característico que tiene el valor máximo de coordenadas 
de eje X de los puntos 60 característicos en todas las imágenes 40 captadas. En este caso, se ignora un punto 60 
característico incluido en el área de fondo.25

En la figura 11, el valor de coordenadas de eje X del punto 60 característico que tiene el valor mínimo de coordenadas 
de eje X se escribe como “Xmín”, y el valor de coordenadas de eje X del punto 60 característico que tiene el valor 
máximo de coordenadas de eje X se escribe como “Xmáx”. La unidad 56 de obtención de información de ángulo de 
rotación supone que un área en la que un valor de coordenadas de eje X satisface Xmín ≦ x ≦ Xmáx como área 100 en 30
la que puede existir un punto 60 característico (denominado más adelante en el presente documento “área de 
existencia”).

Posteriormente, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación obtiene una posición del eje 32 de 
rotación en la imagen 40 captada basándose en el área 100 de existencia. Tal como se muestra en la figura 11, por 35
ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación supone una línea 102 recta que divide por 
igual el área 100 de existencia hacia la derecha y la izquierda como una línea recta correspondiente al eje 32 de 
rotación. Dicho de otro modo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación supone la línea 102 
recta, que pasa por el valor intermedio de Xmín y Xmáx, ((Xmín+Xmáx)/2), y es paralela al eje Y, como una línea recta 
correspondiente al eje 32 de rotación.40

La unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede obtener un área de objeto, en la que se 
presenta un objeto (artículo 30), en cada una de las imágenes 40 captadas. Entonces, la unidad 56 de obtención de 
información de ángulo de rotación puede suponer una línea recta que divide por igual un área sumada de esas áreas 
de objeto hacia la derecha y la izquierda como una línea recta correspondiente al eje 32 de rotación.45

La unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación establece un área de observación basada en la línea 
102 recta obtenida tal como se describió anteriormente. Tal como se muestra en la figura 12, por ejemplo, la unidad 
56 de obtención de información de ángulo de rotación establece un área rectangular con la línea 102 recta que pasa
por el centro y que tiene la anchura d como el área 110 de observación. En este caso, la anchura d se establece como 50
un valor menor que una anchura w del área 100 de existencia.

Tal como se describe más adelante, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación usa sólo un punto 
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60 característico incluido en el área 110 de observación para obtener información de ángulo de rotación. Por este
motivo, si un valor de la anchura d es demasiado pequeño, un número de los puntos 60 característicos incluidos en el 
área 110 de observación se vuelve pequeño y, así, la precisión de la información de ángulo de rotación puede reducirse 
posiblemente. Por otro lado, si un valor de la anchura d es demasiado grande, el área 110 de observación posiblemente 
no corresponda con el área 90 cercana en la figura 10. En este caso, no se satisface la premisa de que es posible una 5
aproximación lineal de la función Sen y, como resultado, es posible que se reduzca la precisión de la información de 
ángulo de rotación. Es preferible establecer el valor de anchura d como, por ejemplo, aproximadamente un tercio del 
valor de anchura (w) del área 100 de existencia.

En un caso en el que se especifica el punto 60 característico correspondiente al cierto punto en el artículo 30, en las 10
áreas 110 de observación tanto en una primera imagen 40 captada como en una segunda imagen 40 captada, la 
unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación obtiene información de diferencia de posición referente
a una diferencia entre una posición de un punto 60 característico en la primera imagen 40 captada y una posición de 
un punto 60 característico en la segunda imagen 40 captada.

15
Por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación obtiene información referente a
diferencias en los valores de coordenadas de eje X como la información de diferencia de posición anterior. Tal como 
se describió anteriormente, el eje X es un eje perpendicular al eje Y correspondiente al eje 32 de rotación.

La unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación obtiene información de ángulo de rotación basándose 20
en la información de diferencia de posición anterior.

Por ejemplo, cuando una pluralidad de puntos 60 característicos correspondientes, respectivamente, a ciertos puntos 
en el artículo 30 se especifican en las áreas 110 de observación tanto en una primera imagen 40 captada como en 
una segunda imagen 40 captada, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación calcula una cantidad 25
de cambio de valores de coordenadas de eje X entre la primera imagen 40 captada y la segunda imagen 40 captada
para cada uno de los puntos 60 característicos. Posteriormente, la unidad 56 de obtención de información de ángulo 
de rotación calcula datos estadísticos (por ejemplo, valor promedio) de las cantidades de cambio de los puntos 60
característicos respectivos. En este caso, tales valores calculados se usan como información de ángulo de rotación.

30
Alternativamente, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede calcular posiciones del centro 
de gravedad de los puntos 60 característicos anteriores en la primera imagen 40 captada. Además, la unidad 56 de 
obtención de información de ángulo de rotación puede calcular posiciones del centro de gravedad de los puntos 60 
característicos anteriores en la segunda imagen 40 captada. Entonces, la unidad 56 de obtención de información de 
ángulo de rotación puede calcular diferencias en los valores de coordenadas de eje X entre esas posiciones del centro 35
de gravedad. En este caso, tales valores calculados se usan como información de ángulo de rotación.

Los valores descritos anteriormente corresponden a valores numéricos que representan tamaños de ángulos de 
rotación, pero no son valores numéricos que representan los ángulos de rotación en sí mismos. Por este motivo, a 
continuación, tales valores numéricos se denominan “ángulo de pseudorrotación” por conveniencia.40

Se comentará la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento. La unidad 58 de generación de datos 
de imágenes en movimiento genera datos de imágenes en movimiento seleccionando, de las imágenes 40 captadas,
cada imagen 42 de trama de los datos de imágenes en movimiento que muestra cómo rota el objeto basándose en la 
información de posición obtenida por la unidad 54 de obtención de información de posición.45

Por ejemplo, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona, de las imágenes 40 
captadas, imágenes 42 de trama de los datos de imágenes en movimiento que muestran cómo rota el artículo 30 
basándose en la información de ángulo de rotación obtenida por la unidad 56 de obtención de información de ángulo 
de rotación para cada una de las imágenes 40 captadas incluidas en los datos de imágenes captadas.50

Específicamente, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona cada imagen 42 de 
trama de modo que los ángulos de rotación del artículo 30 entre las imágenes 42 de trama sean sustancialmente 
iguales.

55
La figura 13 es un diagrama para explicar un ejemplo de un método para seleccionar imágenes 42 de trama. En la 
figura 13, por ejemplo, 1,2 representa un ángulo de pseudorrotación entre una imagen captada [1] y una imagen 
captada [2]. Es decir, 1,2 representa un ángulo de pseudorrotación del artículo 30 entre el punto de tiempo en el que 
se toma la imagen captada [1] y el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada [2]. Por ejemplo, en un caso 
en el que una pluralidad de puntos 60 característicos correspondientes, respectivamente, a ciertos puntos en el artículo60
30 se especifican en las áreas 110 de observación tanto en la imagen captada [1] como en la imagen captada [2], un 
valor promedio de las cantidades de cambio de los valores de coordenadas de eje X de los puntos 60 característicos
entre la imagen captada [1] y la imagen captada [2] corresponde a 1,2.

En primer lugar, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona una imagen de trama65
[1]. Por ejemplo, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [1] 
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como imagen de trama [1].

Posteriormente, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona una imagen de trama
[2]. La unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina primero si seleccionar o no la imagen 
captada [2], que sigue a la imagen captada [1] seleccionada como imagen de trama [1] precedente, como la imagen 5
de trama [2].

En este caso, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento compara un ángulo de pseudorrotación 
1,2 entre la imagen captada [1] y la imagen captada [2] con un valor umbral T. Dicho de otro modo, la unidad 58 de 
generación de datos de imágenes en movimiento determina si el ángulo de pseudorrotación 1,2 entre la imagen 10
captada [1] y la imagen captada [2] es igual a o mayor que el valor umbral T. El valor umbral T es un ángulo de 
pseudorrotación apropiado como ángulo de pseudorrotación entre las imágenes 42 de trama, y se determina de 
antemano.

Si el ángulo de pseudorrotación 1,2 es igual a o mayor que el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos 15
de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [2] como imagen de trama [2]. Por otro lado, tal como se 
muestra en la figura 13, si el ángulo de pseudorrotación 1,2 es menor que el valor umbral T, la unidad 58 de 
generación de datos de imágenes en movimiento no selecciona la imagen captada [2] como imagen de trama [2].

Si la imagen captada [2] no se selecciona como imagen de trama [2], la unidad 58 de generación de datos de imágenes 20
en movimiento determina si se selecciona o no la siguiente imagen captada [3] como imagen de trama [2].

En este caso, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento compara un ángulo de pseudorrotación 
acumulado entre la imagen captada [1] seleccionada como imagen de trama [1] precedente y la imagen captada [3] 
con el valor umbral T. Es decir, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina si la suma 25
del ángulo de pseudorrotación 1,2 entre las imágenes captadas [1] y [2] y el ángulo de pseudorrotación 2,3 entre las 
imágenes captadas [2] y [3] es igual a o mayor que el valor umbral T. En este caso, la suma corresponde a un valor 
numérico que indica un tamaño del ángulo de rotación del artículo 30 entre el punto de tiempo en el que se toma la 
imagen captada [1] y el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada [3].

30
Si la suma de los ángulos de pseudorrotación 1,2 y 2,3 es igual a o mayor que el valor umbral T, la unidad 58 de 
generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [3] como imagen de trama [2]. Por 
otro lado, tal como se muestra en la figura 13, la suma de los ángulos de pseudorrotación 1,2 y 2,3 es menor que 
el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento no selecciona la imagen captada 
[3] como imagen de trama [2].35

En un caso en el que la imagen captada [3] no se selecciona como imagen de trama [2], la unidad 58 de generación 
de datos de imágenes en movimiento determina si se selecciona o no la siguiente imagen captada [4] como imagen 
de trama [2].

40
En este caso, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina si el ángulo de 
pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [1] seleccionada como imagen de trama [1] precedente y la 
imagen captada [4] es igual a o mayor que el valor umbral T. Es decir, la unidad 58 de generación de datos de 
imágenes en movimiento determina si la suma del ángulo de pseudorrotación 1,2 entre las imágenes captadas [1] y 
[2], el ángulo de pseudorrotación 2,3 entre las imágenes captadas [2] y [3], y el ángulo de pseudorrotación 3,4 entre 45
las imágenes captadas [3] y [4] es igual a o mayor que el valor umbral T. En este caso, la suma corresponde a un 
valor numérico que indica un tamaño del ángulo de rotación del artículo 30 entre el punto de tiempo en el que se toma 
la imagen captada [1] y el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada [4].

Tal como se muestra en la figura 13, si la suma de los ángulos de pseudorrotación 1,2, 2,3 y 3,4 es igual a o 50
mayor que el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen 
captada [4] como imagen de trama [2].

Después de seleccionar la imagen de trama [2], la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento
selecciona la trama [3]. La unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina primero si se 55
selecciona o no la imagen captada [5], que sigue a la imagen captada [4] seleccionada como imagen de trama [2] 
precedente, como imagen de trama [3].

En este caso, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina si el ángulo de 
pseudorrotación 4,5 entre la imagen captada [4] y la imagen captada [5] es igual a o mayor que el valor umbral T. 60
Si el ángulo de pseudorrotación 4,5 es igual a o mayor que el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos 
de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [5] como imagen de trama [3]. Por otro lado, tal como se 
muestra en la figura 13, si el ángulo de pseudorrotación 4,5 es menor que el valor umbral T, la unidad 58 de 
generación de datos de imágenes en movimiento no selecciona la imagen captada [5] como imagen de trama [3].
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Si la imagen captada [5] no se selecciona como imagen de trama [3], la unidad 58 de generación de datos de imágenes 
en movimiento determina si se selecciona o no la siguiente imagen captada [6] como imagen de trama [3].

En este caso, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina si el ángulo de 5
pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [4] seleccionada como imagen de trama [2] precedente y la 
imagen captada [6] es igual a o mayor que el valor umbral T. Es decir, la unidad 58 de generación de datos de 
imágenes en movimiento determina si la suma del ángulo de pseudorrotación 4,5 entre las imágenes captadas [4] y 
[5] y el ángulo de pseudorrotación 5,6 entre las imágenes captadas [5] y [6] es igual a o mayor que el valor umbral 
T.10

Tal como se muestra en la figura 13, si la suma de los ángulos de pseudorrotación 4,5 y 5,6 es igual a o mayor que
el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [6] 
como imagen de trama [3].

15
Tal como se describió anteriormente, si se selecciona una imagen captada [i] como imagen de trama [j], la unidad 58 
de generación de datos de imágenes en movimiento determina si el ángulo de pseudorrotación acumulado entre la 
imagen captada [i] y la imagen captada [i+1] es igual a o mayor que el valor umbral T para determinar si se selecciona
o no la imagen captada [i+1] como imagen de trama [j+1].

20
Si el ángulo de pseudorrotación acumulado es igual a o mayor que el valor umbral T, la unidad 58 de generación de 
datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [i+1] como la imagen de trama [j+1]. Por otro lado, si 
el ángulo de pseudorrotación acumulado es menor que el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos de 
imágenes en movimiento no selecciona la imagen captada [i+1] como imagen de trama [j+1]. En este caso, la unidad 
58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina si el ángulo de pseudorrotación acumulado entre la 25
imagen captada [i] y la imagen captada [i+2] es igual a o mayor que el valor umbral T para determinar si se selecciona 
o no la imagen captada [i+2] como imagen de trama [j+1].

De esta manera, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento busca una primera imagen 40 
captada que tenga un valor del ángulo de pseudorrotación acumulado entre ella y la imagen captada [i] igual a o mayor 30
que el valor umbral T. Por ejemplo, si el ángulo de pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [i] y la imagen 
captada [i+k] (k: un número entero de 1 o más) es el valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos de imágenes 
en movimiento selecciona la imagen captada [i+k] como imagen de trama [j+1].

Tal como se describió anteriormente, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona 35
cada imagen 42 de trama de los datos de imágenes en movimiento.

Un método para seleccionar las imágenes 42 de trama no se limita al ejemplo ilustrado en la figura 13. A continuación 
se comentarán otros ejemplos de selección de imágenes 42 de trama.

40
Ahora, se comentará el primer ejemplo. La figura 14 es un diagrama para explicar el primer ejemplo. En este caso, se 
supone un caso en el que, después de seleccionar la imagen captada [i] como imagen de trama [j], si la imagen 
captada [i+1] no se selecciona como imagen de trama [j+1], se determina si se selecciona o no la imagen captada [i+k] 
(k: un número entero de 2 o más) como imagen de trama [j+1].

45
En este caso, en el método de selección mostrado en la figura 13, está configurado para determinar si el ángulo de 
pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [i] seleccionada como imagen de trama [j] precedente y la imagen 
captada [i+k] es igual a o mayor que el valor umbral T. Es decir, en el método de selección mostrado en la figura 13,
está configurado para determinar si el ángulo de pseudorrotación acumulado i,i+1+...+i-k-1,i+k entre la imagen 
captada [i] y la imagen captada [i+k] es igual a o mayor que el valor umbral T.50

Por otro lado, en el método de selección mostrado en la figura 14, se calculan las cantidades de cambio de los valores 
de coordenadas de eje X de los puntos 60 característicos correspondientes al cierto punto en el artículo 30 entre la 
imagen captada [i] y la imagen captada [i+k], y se basan en las cantidades de cambio calculadas, se calcula el ángulo 
de pseudorrotación i,i+k entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+k].55

Es decir, por ejemplo en un caso en el que se especifican una pluralidad de puntos 60 característicos que 
corresponden, respectivamente, a ciertos puntos en el artículo 30 en las áreas 110 de observación tanto en la imagen 
captada [i] como en la imagen captada [i+k], se calcula un valor promedio de las cantidades de cambio de los valores 
de coordenadas de eje X de los puntos 60 característicos como el ángulo de pseudorrotación i,i+k, y se determina si 60
el ángulo de pseudorrotación i,i+k es igual a o mayor que el valor umbral T.

Se comentará el segundo ejemplo. En este caso, también se comenta un caso en el que, después de seleccionar la 
imagen captada [i] como imagen de trama [j], se determina si se selecciona o no la imagen captada [i+k] como imagen 
de trama [j+1].65
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En este caso, puede determinarse si el ángulo de pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [1] 
seleccionada como primera imagen de trama [1] y la imagen captada [i+k] (o el ángulo de pseudorrotación 1,i+k) es 
igual a o mayor que T* j. Entonces, si el ángulo de pseudorrotación acumulado (o el ángulo de pseudorrotación 1,i+k)
es igual a o mayor que T* j, la imagen captada [i+k] puede seleccionarse como la imagen de trama [j+1].5

Se comentará el tercer ejemplo. La figura 15 es un diagrama para explicar el tercer ejemplo. En este caso, se supone
un caso en el que, después de seleccionar la imagen captada [i] como imagen de trama [j], se determina si se 
selecciona o no la imagen captada [i+3] como imagen de trama [j+1 ].

10
En el método de selección mostrado en la figura 13, en un caso en el que el ángulo de pseudorrotación acumulado
entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+3] es igual a o mayor que el valor umbral T, la imagen captada [i+3] 
se selecciona como imagen de trama [j+1]. Además, en el método de selección mostrado en la figura 14, en un caso 
en el que el ángulo de pseudorrotación i,i+3 entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+3] es igual a o mayor 
que el valor umbral T, la imagen captada [i+3] se selecciona como imagen de trama [j+1]. También en el segundo 15
ejemplo, en un caso en el que el ángulo de pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [1] y la imagen 
captada [i+3] (o el ángulo de pseudorrotación 1,i+3) es igual a o mayor que T* j, la imagen captada [i+3] se selecciona 
como imagen de trama [j+1].

Sin embargo, en este caso, una cualquiera de la imagen captada [i+3] y la imagen captada [i+2] inmediatamente antes 20
de la imagen captada [i+3] puede seleccionarse de manera selectiva como imagen de trama [j+1].

Por ejemplo, en el caso del método de selección mostrado en la figura 13, en el caso descrito anteriormente, la unidad 
58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina cuál del ángulo de pseudorrotación acumulado 
i,i+1+i+1,i+2 entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+2] y el ángulo de pseudorrotación acumulado25
i,i+1+i+1,i+2+i+2,i+3 entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+3] está más cerca del valor umbral T. La 
unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina, por ejemplo, si el valor intermedio de estos 
ángulos de pseudorrotación acumulados es menor que el valor umbral T. Dicho de otro modo, la unidad 58 de 
generación de datos de imágenes en movimiento determina si el valor intermedio de los ángulos de pseudorrotación 
acumulados, ((i,i+1+i+1,i+2)+(i,i+1+i+1,i+2+i+2,i+3))/2, es menor que el valor umbral T.30

Tal como se muestra en la figura 15, si el valor intermedio es mayor que el valor umbral T, el ángulo de 
pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+2] está más cerca del valor umbral T

y, por tanto, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [i+2] como 
imagen de trama [j+1]. Por otro lado, si el valor intermedio es menor que el valor umbral T, el ángulo de 35
pseudorrotación acumulado entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+3] está más cerca del valor umbral T

y, por tanto, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [i+3] como 
imagen de trama [j+1].

Además, en el método de selección mostrado en la figura 14, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en 40
movimiento determina cuál del ángulo de pseudorrotación entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+2], i,i+2,
y el ángulo de pseudorrotación entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+3], i,i+3, está más cerca del valor 
umbral T. Por ejemplo, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento determina si el valor 
intermedio de estos ángulos de pseudorrotación, (i,i+2+i,i+3)/2, es menor que el valor umbral T.

45
Tal como se muestra en la figura 15, si el valor intermedio es mayor que el valor umbral T, el ángulo de 
pseudorrotación entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+2], i,i+2, está más cerca del valor umbral T y, por 
tanto, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [i+2] como 
imagen de trama [j+1]. Por otro lado, si el valor intermedio es menor que el valor umbral T, el ángulo de 
pseudorrotación entre la imagen captada [i] y la imagen captada [i+3], i,i+3, está más cerca del valor umbral T y, por 50
tanto, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento selecciona la imagen captada [i+3] como 
imagen de trama [j+1].

De esta forma, el artículo 30 rota más suavemente en los datos de imágenes en movimiento. Si el valor intermedio es 
igual al valor umbral T, la unidad 58 de generación de datos de imágenes en movimiento puede seleccionar una de 55
la imagen captada [i+2] y la imagen captada [i+3] como imagen de trama [j+1].

A continuación, se comentará el procesamiento ejecutado en el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes para 
implementar los bloques funcionales mostrados en la figura 5. Las figuras 16 y 17 son diagramas de flujo que muestran 
un ejemplo del procesamiento ejecutado en el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes con el fin de generar 60
datos de imágenes en movimiento del artículo 30 que rota una vez basándose en los datos captados. El procesamiento 
mostrado en las figuras 16 y 17 corresponde a métodos de selección realizados combinando los métodos de selección 
mostrados en las figuras 13 y 15. La unidad 11 de control ejecuta el procesamiento mostrado en las figuras 16 y 17 
según un programa, para funcionar de ese modo como los bloques funcionales mostrados en la figura 5.
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Tal como se muestra en la figura 16, la unidad 11 de control extrae datos de imágenes captadas correspondientes a 
una rotación del artículo 30 a partir de los datos de imágenes captadas para generar datos de imágenes en movimiento
de una rotación del artículo 30 (S101). La figura 18 es un diagrama que ilustra un esquema del procesamiento de la
etapa S101, y la figura 19 es un diagrama de flujo que muestra detalles del procesamiento de la etapa S101.5

Tal como se muestra en la figura 18, la unidad 11 de control busca una imagen 40 captada en el punto de tiempo en 
el que el artículo 30 completa una rotación entre las imágenes 40 captadas incluidas en los datos de imágenes 
captadas. La imagen 40 captada en el punto de tiempo en el que el artículo 30 completa una rotación se supone que 
es una imagen que es igual o sustancialmente igual que la imagen 40 captada inmediatamente antes de que el artículo10
30 comience a rotar (más adelante en el presente documento, “imagen captada de referencia”) y se toma después de 
que pasa un cierto periodo de tiempo desde que se toma la imagen captada de referencia. Como tal, si la imagen 
captada [i] satisface las siguientes dos condiciones (A) y (B), puede suponerse que la imagen captada [i] corresponde 
a la imagen 40 captada en el punto de tiempo en el que el artículo 30 completa una rotación. Por ejemplo, la primera 
imagen 40 captada de las imágenes 40 captadas incluidas en los datos de imágenes captadas se establece como 15
“imagen captada de referencia”.

(A) La imagen captada de referencia es igual o sustancialmente igual que la imagen captada [i]. Dicho de otro modo,
la similitud entre la imagen captada de referencia y la imagen captada [i] es extremadamente alta.

20
(B) El punto de tiempo en el que se toma la imagen captada de referencia y el punto de tiempo en el que se toma la 
imagen captada [i] se separan entre sí durante un periodo de tiempo predeterminado o más. Dicho de otro modo, una 
diferencia entre el número de imagen de la imagen captada de referencia y el número de imagen de la imagen captada 
[i] es igual a o mayor que el valor umbral (IT).

25
El “periodo de tiempo predeterminado” y el “valor umbral (IT)” en la condición (B) anterior se determinan en vista del 
tiempo promedio requerido para que el artículo 30 complete una rotación.

Tal como se describió anteriormente, la unidad 11 de control busca una imagen 40 captada que satisfaga las dos 
condiciones (A) y (B) de los datos de imágenes captadas, para encontrar de ese modo una imagen 40 captada en el 30
punto de tiempo en el que el artículo 30 completa una rotación. La unidad 11 de control luego extrae imágenes,
comenzando desde la imagen captada de referencia hasta tal imagen 40 captada, como datos de imágenes captadas
de una rotación del artículo 30. En el procesamiento mostrado en la figura 19, se busca una imagen 40 captada que 
satisfaga las dos condiciones (A) y (B) en el orden desde la última imagen 40 captada hasta la primera imagen 40 
captada. En este caso, la primera imagen 40 captada se establece como la imagen captada de referencia.35

En el procesamiento mostrado en la figura 19, la unidad 11 de control obtiene en primer lugar el número total N de 
imágenes 40 captadas incluidas en los datos de imágenes captadas (S201). La unidad 11 de control sustituye entonces 
el número total N por una variable i (S202). Además, la unidad 11 de control establece un valor obtenido multiplicando 
el número total N por un coeficiente  predeterminado (: 0<<1, por ejemplo, 1/3) como valor umbral IT (S203). La 40
unidad 11 de control puede establecer un valor fijo predeterminado como valor umbral IT.

Posteriormente, la unidad 11 de control determina si la imagen captada [1] y la imagen captada [i] son iguales o 
sustancialmente iguales entre sí (S204). Es decir, la unidad 11 de control determina si la similitud entre la imagen 
captada [1] y la imagen captada [i] es extremadamente alta.45

Por ejemplo, en un caso en el que una pluralidad de puntos 60 característicos correspondientes, respectivamente, a 
ciertos puntos en el artículo 30 se especifican tanto en la imagen captada [1] como en la imagen captada [i], la unidad 
11 de control determina si el número de tales puntos 60 característicos es mayor que un valor umbral predeterminado.

50
Si el número es mayor que el valor umbral, la unidad 11 de control genera una imagen de sustracción entre la imagen 
captada [1] y la imagen captada [i], y calcula un valor total de los valores de píxel de la imagen de sustracción. En este 
caso, cuando el valor total es menor, la similitud entre la imagen captada [1] y la imagen captada [i] es mayor. Como 
tal, la unidad 11 de control determina si el valor total es menor que el valor umbral predeterminado.

55
Si el valor total es menor que el valor umbral, la unidad 11 de control determina que la imagen captada [1] y la imagen 
captada [i] son iguales o sustancialmente iguales. Por otro lado, cuando el número es menor que el valor umbral o 
cuando el valor total es igual a o mayor que el valor umbral, la unidad 11 de control determina que la imagen captada 
[1] y la imagen captada [i] no son iguales o sustancialmente iguales.

60
En el método de determinación descrito anteriormente, por ejemplo, se genera una imagen de sustracción sólo cuando 
el número anterior es mayor que el valor umbral y, como resultado, puede reducirse la carga de procesamiento. Sin 
embargo, el método para determinar si la imagen captada [1] y la imagen captada [i] son iguales o sustancialmente 
iguales no se limita al método anterior. En el método descrito anteriormente, está configurado para considerar el 
número de puntos 60 característicos, pero puede configurarse para no considerar el número de puntos 60 65
característicos. Alternativamente, también puede aplicarse un método conocido diferente del método descrito 
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anteriormente.

Si la imagen captada [1] y la imagen captada [i] no son iguales o sustancialmente iguales (S204: N), la unidad 11 de 
control sustrae 1 del valor de la variable i (S205) y determina si el valor de la variable i es menor que el valor umbral 
IT (S206). Si el valor de la variable i no es menor que el valor umbral IT (S206: N), la unidad 11 de control ejecuta la 5
etapa S204.

Por otro lado, si la imagen captada [1] y la imagen captada [i] son iguales o sustancialmente iguales (S204: S), la 
unidad 11 de control extrae las imágenes captadas [1] a [i] como datos de imágenes captadas de una rotación (S208). 
Es decir, la unidad 11 de control usa las imágenes captadas [1] a [i] en el procesamiento que se describe más adelante 10
(S102-S120). En este caso, se eliminan las imágenes 40 captadas desde y después de la imagen captada [i+1].

En la etapa S206, en un caso en el que se determina que el valor de la variable i es menor que el valor umbral IT, la 
unidad 11 de control extrae las imágenes captadas [1] a [N] (S207). El caso en el que se determina que el valor de la 
variable i es menor que el valor umbral IT en la etapa S206 es un caso en el que no hay una imagen 40 captada que 15
satisfaga las dos condiciones (A) y (B). En este caso, la unidad 11 de control usa todas las imágenes 40 captadas
incluidas en los datos de imágenes captadas en el procesamiento descrito más adelante (S102-S120).

En lugar de ejecutar las etapas S204-S208, puede buscarse una imagen 40 captada en la que la similitud entre ella y
la imagen captada [1] es la mayor entre las imágenes captadas [IT] a [N]. Entonces, las imágenes captadas,20
comenzando desde la primera imagen 40 captada hasta la imagen 40 captada que se ha encontrado, pueden extraerse 
como datos de una rotación.

Tal como se muestra en la figura 16, después de que se ejecuta la etapa S101, la unidad 11 de control lee la imagen 
captada [1] (S102) y especifica los puntos 60 característicos en la imagen captada [1] (S103). Además, la unidad 11 25
de control selecciona la imagen captada [1] como imagen de trama [1] (S104).

Posteriormente, la unidad 11 de control inicializa la variable s en 0, las variables i y j en 2, y la variable k en 1 (S105). 
La variable s se usa para calcular un ángulo de pseudorrotación acumulado. La variable i representa un número de 
imagen de una imagen 40 captada que va a procesarse, y la variable j representa un número de trama de una imagen 30
42 de trama que va a seleccionarse. La variable k representa un número de imagen de la imagen 40 captada
seleccionada como imagen de trama [j-1].

Después de que se ejecuta la etapa S105, la unidad 11 de control lee la imagen captada [i] (S106) y especifica puntos 
60 característicos en la imagen captada [i] (S107). Un resultado de la especificación en la etapa S107 se almacena en 35
la unidad 12 de almacenamiento.

Después de que se ejecuta la etapa S107, la unidad 11 de control calcula el ángulo de pseudorrotación i-1,i entre la 
imagen captada [i-1] y la imagen captada [i] (S108), y añade el ángulo de pseudorrotación i-1,i a la variable s (S109). 
La unidad 11 de control determina entonces si la variable s es igual a o mayor que el valor umbral T (S110).40

Si la variable s no es igual a o mayor que el valor umbral T (S110: N), tal como se muestra en la figura 17, la unidad 
11 de control añade 1 a la variable i (S119) y determina si hay una imagen captada [i] (S120). Si hay una imagen 
captada [i] (S120: S), la unidad 11 de control ejecuta la etapa S106.

45
Por otro lado, si la variable s es igual a o mayor que el valor umbral T (S110: S), tal como se muestra en la figura 17,
la unidad 11 de control calcula un valor intermedio, (sk,i-1+sk,i)/2, del ángulo de pseudorrotación acumulado sk,i-1 entre 
la imagen captada [k] seleccionada como imagen de trama [j] y la imagen captada [i-1] y el ángulo de pseudorrotación 
acumulado sk,i entre la imagen captada [k] y la imagen captada [i], y determina si el valor intermedio es igual a o menor 
que el valor umbral T (S111).50

Si el valor intermedio es igual a o menor que el valor umbral T (S111: S), la unidad 11 de control selecciona la imagen 
captada [i] como imagen de trama [j] (S112). En este caso, la unidad 11 de control sustituye el valor de la variable i en 
la variable k (S113) y añade 1 a la variable i (S114). La unidad 11 de control determina entonces si hay una imagen 
captada [i] (S115). Si hay una imagen captada [i] (S115: S), la unidad 11 de control añade 1 a la variable j (S118) y 55
ejecuta la etapa S106.

Por otro lado, si el valor intermedio es mayor que el valor umbral T (S111: N), la unidad 11 de control selecciona la 
imagen captada [i-1] como imagen de trama [j] (S116). En este caso, la unidad 11 de control sustituye el valor, que se 
obtiene sustrayendo 1 del valor de la variable i, en la variable k (S117). La unidad 11 de control añade entonces 1 a la 60
variable j (S118) y ejecuta la etapa S106.

Si se determina que no hay una imagen captada [i] en la etapa S115 o S120, la unidad 11 de control termina el 
procesamiento. En este caso, se generan datos de imágenes en movimiento que incluyen las imágenes de trama [1] 
a [j] como datos de imágenes en movimiento que muestran el artículo 30 que rota una vez.65
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El procesamiento ejecutado en el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes no se limita al procesamiento mostrado 
en las figuras 16 y 17.

Por ejemplo, las etapas S111, S116 y S117 en la figura 17 pueden eliminarse. Es decir, puede configurarse que si se 5
determina que la variable s es igual a o mayor que el valor umbral T en la etapa S110, siempre se ejecutan las etapas 
S112 a S115. En este caso, se ejecuta el método de selección mostrado en la figura 13.

Además, por ejemplo, en lugar de ejecutar las etapas S108 y S109 en la figura 16, la unidad 11 de control puede 
calcular un ángulo de pseudorrotación entre la imagen captada [k] y la imagen captada [i], k,i. Y, en la etapa S110,10
puede determinarse si el ángulo de pseudorrotación k,i es igual a o mayor que el valor umbral T. En este caso, se 
ejecuta el método de selección mostrado en la figura 14.

Alternativamente, por ejemplo, puede omitirse la etapa S101 en la figura 16 y puede ejecutarse el procesamiento 
mostrado en la figura 20 en lugar del procesamiento mostrado en la figura 17. El procesamiento mostrado en la figura15
20 es diferente del procesamiento mostrado en la figura 17 en el punto que incluye las etapas S121 a S124.

En el procesamiento mostrado en la figura 20, después de que se ejecutan las etapas S113 y S117, la unidad 11 de 
control ejecuta el procesamiento para determinar si la imagen 40 captada seleccionada como imagen de trama [j] 
corresponde a la imagen 40 captada en el punto de tiempo en el que el artículo 30 ha completado una rotación. (pasos 20
S121-S124).

Es decir, después de que se ejecuta la etapa S113, la unidad 11 de control determina si el valor de la variable i es 
igual a o mayor que el valor umbral IT (S121). El valor umbral IT es el mismo que el de la etapa S206 de la figura 19.

25
Si el valor de la variable i no es igual a o mayor que el valor umbral IT (S121: N), la unidad 11 de control ejecuta la 
etapa S114. Por otro lado, si el valor de la variable i es igual a o mayor que el valor umbral IT (S121: S), la unidad 11 
de control determina si la imagen de trama [1] y la imagen de trama [j] son iguales o sustancialmente iguales (S122). 
Este procesamiento es el mismo que el de la etapa S204 de la figura 19.

30
Si se determina que la imagen de trama [1] y la imagen de trama [j] no son iguales o sustancialmente iguales (S122: 
N), la unidad 11 de control ejecuta la etapa S114. Por otro lado, si se determina que la imagen de trama [1] y la imagen 
de trama [j] son iguales o sustancialmente iguales (S122: S), la unidad 11 de control termina el procesamiento. En 
este caso, se generan datos de imágenes en movimiento que incluyen las imágenes de trama [1] a [j] como datos de 
imágenes en movimiento que muestran el artículo 30 que rota una vez.35

Después de que se ejecuta la etapa S117, la unidad 11 de control determina si el valor obtenido sustrayendo 1 del 
valor de la variable i es igual a o mayor que el valor umbral IT (S123). Si el valor obtenido al sustraer 1 del valor de la 
variable i no es igual a o mayor que el valor umbral IT (S123: N), la unidad 11 de control ejecuta la etapa S118. Por 
otro lado, si el valor obtenido al sustraer 1 del valor de la variable i es igual a o mayor que el valor umbral IT (S123: S),40
la unidad 11 de control determina si la imagen de trama [1] y la imagen de trama [j] son iguales o sustancialmente 
iguales (S124).

Si se determina que la imagen de trama [1] y la imagen de trama [j] no son iguales o sustancialmente iguales (S124: 
N), la unidad 11 de control ejecuta la etapa S118. Por otro lado, si se determina que la imagen de trama [1] y la imagen 45
de trama [j] son iguales o sustancialmente iguales (S124: S), la unidad 11 de control termina el procesamiento. En 
este caso, se generan datos de imágenes en movimiento que incluyen las imágenes de trama [1] a [j] como datos de 
imágenes en movimiento que muestran el artículo 30 que rota una vez.

De la manera descrita anteriormente, también pueden generarse datos de imágenes en movimiento del artículo 30 50
que rota una vez.

En lugar de ejecutar las etapas S121 a S124, puede configurarse que se ejecute el procesamiento mostrado en la 
figura 21 en un caso en el que se determina que no hay ninguna imagen captada [i] en la etapa S115 o S120. El 
procesamiento mostrado en la figura 21 está procesando para extraer datos de imágenes en movimiento de una 55
rotación de las imágenes de trama [1] a [j] incluidas en los datos de imágenes en movimiento generados.

En el procesamiento mostrado en la figura 21, la unidad 11 de control sustituye el valor de la variable j en la variable 
h (S301) y establece un valor obtenido al multiplicar la variable j por un coeficiente  (0<<1: por ejemplo, 1/3) como 
valor umbral HT (S302). El valor umbral HT corresponde al valor umbral IT en las figuras 19 y 20.60

Posteriormente, la unidad 11 de control determina si la imagen de trama [1] y la imagen de trama [h] son iguales o 
sustancialmente iguales (S303). Este procesamiento es el mismo que el de la etapa S204 de la figura 19.

Si la imagen de trama [1] y la imagen de trama [h] no son iguales o sustancialmente iguales (S303: N), la unidad 11 65
de control sustrae 1 del valor de la variable h (S304). La unidad 11 de control determina entonces si el valor de la 
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variable h es menor que el valor umbral HT (S305). Si el valor de la variable h no es menor que el valor umbral HT

(S305: N), la unidad 11 de control ejecuta la etapa S303.

Por otro lado, si la imagen de trama [1] y la imagen de trama [h] son iguales o sustancialmente iguales (S303: S), la 
unidad 11 de control extrae las imágenes de la trama [1] a [h] como datos de imágenes en movimiento del artículo 30 5
que rota una vez (S307). En este sentido, las imágenes de trama [1] a [h] se obtienen a partir de las imágenes de 
trama [1] a [j] una vez seleccionadas como los datos de imágenes en movimiento del artículo 30 que rota una vez. En 
este caso, se eliminan las imágenes de trama [h+1] a [j].

En caso de que el valor de la variable h sea menor que el valor umbral HT (S305: S), la unidad 11 de control extrae las 10
imágenes de trama [1] a [j] (S306). El caso en el que se determina que el valor de la variable h es menor que el valor 
umbral HT en la etapa S306 es un caso en el que no pudo encontrarse una imagen 42 de trama correspondiente a la 
imagen del punto de tiempo en el que el artículo 30 completa una rotación. En este caso, la unidad 11 de control extrae 
las imágenes de trama [1] a [j] como datos de imágenes en movimiento del artículo 30.

15
Los datos de imágenes en movimiento del artículo 30 que rota una vez pueden generarse también ejecutando el 
procesamiento mostrado en la figura 21 en lugar del procesamiento mostrado en la figura 20.

En el procesamiento mostrado en la figura 21, puede buscarse una imagen 42 de trama que tenga la mayor de manera 
similar a la imagen de trama [1] entre las imágenes de trama [HT] a [j]. Entonces, pueden obtenerse los datos de 20
imágenes en movimiento de las imágenes, comenzando desde la primera imagen 42 de trama hasta la imagen 42 de 
trama que se ha encontrado, como datos de imágenes en movimiento del artículo 30 que rota una vez. De esta manera,
también pueden generarse los datos de imágenes en movimiento del artículo 30 que rota una vez.

Usando el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes descrito anteriormente, es posible obtener datos de imágenes 25
en movimiento en los que un ángulo de rotación del artículo 30 es aproximadamente constante para cada trama
basándose en los datos de imágenes captadas obtenidos tomando imágenes del artículo 30 que rota a una velocidad
angular no constante. Además, usando el dispositivo 10 de procesamiento de imágenes, es posible obtener datos de 
imágenes en movimiento de una rotación.

30
La presente invención no se limita a la realización descrita anteriormente.

[1] En lo anterior, la explicación se ha facilitado basándose en la suposición de que la forma del artículo 30 es 
sustancialmente cilíndrica, y el radio r de una órbita 80 de cada punto en el artículo 30 (órbita circular) es siempre 
igual. Sin embargo, la forma del artículo 30 no se limita a una forma sustancialmente cilíndrica. En un caso en el que 35
la forma del artículo 30 no sea sustancialmente cilíndrica, el radio r varía en cada punto y, por tanto, el error puede ser 
posiblemente grande si se supone que el radio r es siempre igual. Como tal, el dispositivo 10 de procesamiento de 
imágenes puede tener una configuración para suprimir la aparición de tal inconveniente.

[1-1] Por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede configurarse para usar un 40
punto 60 característico que tiene un radio r grande en lugar de un punto 60 característico que tiene un radio r pequeño 
para obtener información de ángulo de rotación.

[1-1-1] Por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede configurarse para usar 
sólo el punto 60 característico que tiene un radio r grande para obtener información de ángulo de rotación, y para no 45
usar el punto 60 característico que tiene un radio r grande, para obtener información de ángulo de rotación.

Por ejemplo, puede decirse que un punto 60 característico que pasa tanto por el interior como por el exterior del área 
110 de observación corresponde a un punto en el artículo 30 (punto 60 característico) que tiene un radio r relativamente 
grande. Como tal, puede configurarse que, usando sólo un punto 60 característico de este tipo para obtener 50
información de ángulo de rotación, sólo se use un punto 60 característico que tenga un radio r relativamente grande 
para obtener información de ángulo de rotación.

En este caso, basta con determinar si el punto 60 característico se mueve hacia el área 110 de observación desde 
fuera del área 110 de observación, y no es necesario calcular el radio r y, por tanto, puede suprimirse un aumento de 55
la carga de procesamiento.

[1-1-2] Por supuesto, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación (medios de obtención de 
información de radio de rotación) puede configurarse para calcular un radio r (información de radio de rotación) para 
cada punto 60 característico. Y, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede configurarse 60
para usar sólo un punto 60 característico que tiene un radio r mayor que un valor umbral para obtener información de 
ángulo de rotación, y para no usar un punto 60 característico que tiene un radio r igual a o menor que un valor umbral 
para obtener información de ángulo de rotación.

[1-2] Además, por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación (medios de obtención de 65
información de radio de rotación) puede calcular un radio r (información de radio de rotación) para cada punto 60 
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característico. Y, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede calcular un ángulo de 
pseudorrotación (información de ángulo de rotación) de un punto 60 característico según la ecuación (11), basándose 
en una cantidad de cambio del valor de coordenadas de eje X del punto 60 característico (información de diferencia 
de posición) y el radio r del punto 60 característico en cuestión (información de radio de rotación). Entonces, la unidad 
56 de obtención de información de ángulo de rotación puede usar un valor estadístico (por ejemplo, valor promedio)5
del ángulo de pseudorrotación calculado de esta manera como el ángulo de pseudorrotación del artículo 30.

En las variaciones 1-1-2 y 1-2 descritas anteriormente, es necesario calcular un radio r. Como tal, se comentará un 
método para calcular el radio r (información de radio de rotación).

10
Por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación (medios de obtención de información de 
radio de rotación) puede obtener información de órbita elíptica relativa a una órbita 70 (órbita elíptica) de un punto 60 
característico correspondiente a un cierto punto en el artículo 30, y calcular el radio r basándose en la información de 
órbita elíptica. Por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación estima el radio r basándose 
en al menos uno de los diámetros mayor y menor de la órbita 70. La unidad 56 de obtención de información de ángulo 15
de rotación obtiene, por ejemplo, la mitad del diámetro mayor de la órbita 70 como el radio r.

Si el punto 60 característico correspondiente al cierto punto en el artículo 30 se especifica en al menos tres de las 
imágenes 40 captadas, puede obtenerse información de órbita elíptica relativa a la órbita 70 de los puntos 60 
característicos. En este caso, puede mejorarse la precisión del cálculo de la órbita 70 tal como se describe a 20
continuación.

En un caso en el que se calcula una órbita 70 para cada uno de los puntos 60 característicos correspondientes, 
respectivamente, a los ciertos puntos del artículo 30, los puntos centrales de estas órbitas 70 coinciden y deberían ser 
elipses concéntricas. Como tal, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede configurarse 25
para no usar una órbita 70 que tenga un punto central que no coincida con los de las otras órbitas 70 y que no sea 
concéntrico con otras órbitas 70.

Si el punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en el artículo 30 se especifica en cuatro o más de las 
imágenes 40 captadas, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede obtener una pluralidad 30
de combinaciones de tres posiciones de los puntos 60 característicos. Además, la unidad 56 de obtención de 
información de ángulo de rotación puede calcular una pluralidad de órbitas 70 correspondientes, respectivamente, a 
las combinaciones. La unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede obtener entonces un 
promedio de cada uno de los puntos centrales y diámetros mayor y menor de las órbitas 70 calculados como 
anteriormente como el punto central y los diámetros mayor y menor de la órbita 70 del punto 60 característico. En de 35
esta manera, también es posible mejorar la precisión del cálculo de la órbita 70.

El siguiente método también puede adaptarse en lugar del método descrito anteriormente.

Por ejemplo, en un caso en el que el punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en el artículo 30 se 40
especifica primero en una imagen captada [i] (i: un número entero de 1 o más) y se especifica en último lugar en una 
imagen captada [j] (j: un número entero mayor que i), la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación
(medios de obtención de información de radio de rotación) puede obtener el radio r basándose en las posiciones del 
punto 60 característico en las imágenes captadas [i] y [j].

45
Por ejemplo, si las posiciones del punto 60 característico en las imágenes captadas [i] y [j] están incluidas ambas en 
un área de borde del área 100 de existencia, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede 
obtener la mitad de la longitud de una línea recta que conecta las posiciones del punto 60 característico en cuestión 
en las imágenes captadas [i] y [j] como el radio r. A este respecto, el “área de borde” es un área dentro de una distancia 
predeterminada desde el borde del área 100 de existencia.50

Alternativamente, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede obtener la mitad de la 
diferencia en los valores de coordenadas de eje X del punto 60 característico entre las imágenes captadas [i] y [j] como 
el radio r.

55
Por cierto, el patrón en el artículo 30 se deforma alrededor del borde del área 100 de existencia y, por tanto, una 
cantidad de característica de un punto 60 característico correspondiente a la parte del patrón es diferente entre un 
caso en el que el punto 60 característico se sitúa en el área central del área 100 de existencia y un caso en el que el 
punto 60 característico se sitúa en el área de borde del área 100 de existencia. Por consiguiente, en un caso en el que
el punto 60 característico correspondiente a la parte del patrón se sitúa en el área de borde del área 100 de existencia,60
tal punto 60 característico podría reconocerse como que es diferente del punto 60 característico correspondiente a la 
parte del patrón. Además, cuando el dispositivo 34 de toma de imágenes y el artículo 30 están cerca, hay un caso en 
el que la rotación de 180 grados de la parte del patrón del artículo 30 no se visualiza, y sólo se visualiza una rotación 
de un ángulo menor de 180 grados. Teniendo esto en cuenta, el método de cálculo mencionado anteriormente tiene 
una precisión mayor que la de este método de cálculo. Sin embargo, este método de cálculo no requiere el cálculo de 65
una órbita elíptica y, por tanto, puede reducir la carga de procesamiento en comparación con el método de cálculo 
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mencionado anteriormente.

[2] En la realización descrita anteriormente, por ejemplo, el valor umbral T se establece de antemano, pero el valor
umbral T puede configurarse dinámicamente.

5
[2-1] Por ejemplo, el valor umbral T puede determinarse, basándose en el número de imágenes 40 captadas que 
sirven como base para generar datos de imágenes en movimiento. El valor umbral T puede establecerse de manera 
que, a medida que el número de imágenes 40 captadas correspondientes a una rotación del artículo 30 es mayor, el 
valor umbral T es menor. En este caso, puede configurarse que la información de relación de correspondencia indique 
la relación de correspondencia del número de imágenes 40 captadas y el valor umbral T se almacena en la unidad 10
12 de almacenamiento, y este valor umbral T se establece basándose en la información de relación de 
correspondencia.

A medida que el valor umbral T es menor, los datos de imágenes en movimiento se vuelven más suaves. En este 
sentido, de la manera descrita anteriormente, el valor umbral T puede reducirse según los datos captados y, por tanto,15
los datos de imágenes en movimiento pueden suavizarse tanto como sea posible.

[2-2] Además, por ejemplo, el valor umbral T puede cambiarse, cuando las imágenes 42 de trama no se seleccionan 
lo suficiente. La figura 22 es un diagrama para explicar esta variación.

20
En esta variación, en primer lugar, la unidad 11 de control establece el valor umbral T en un valor relativamente 
pequeño. La unidad 11 de control selecciona entonces las imágenes 42 de trama de modo que un ángulo de rotación 
entre las imágenes 42 de trama adyacentes sea el valor umbral T.

En este caso, la unidad 11 de control determina si las imágenes 42 de trama se han seleccionado de modo que el 25
ángulo de rotación entre las imágenes 42 de trama adyacentes sea el valor umbral T. Por ejemplo, si una diferencia 
entre el ángulo de pseudorrotación entre la imagen de trama [j] y la imagen de trama [j+1] y el valor umbral T está 
dentro de un rango predeterminado, la unidad 11 de control supone que las imágenes 42 de trama se han seleccionado 
de modo que el ángulo de rotación entre las imágenes 42 de trama adyacentes es el valor umbral T. Específicamente,
si el ángulo de pseudorrotación está dentro de un rango de más o menos el 20% del valor umbral T, la unidad 11 de 30
control supone que las imágenes 42 de trama se han seleccionado de modo que el ángulo de rotación entre las 
imágenes 42 de trama adyacentes sea el valor umbral T.

Además, en este caso, tal como se muestra en las imágenes de la trama [2] y [6] en la figura 22(A), cuando las 
imágenes 42 de la trama no se han seleccionado de modo que el ángulo de rotación entre las imágenes 42 de la trama35
adyacentes sea el valor umbral T, la unidad 11 de control aumenta el valor umbral T tal como se muestra en la figura
22(B), y selecciona las imágenes 42 de trama basándose en el valor umbral T actualizado. Tal procesamiento se 
repite hasta que se seleccionan todas las imágenes 42 de trama de modo que el ángulo de rotación entre las imágenes 
42 de trama adyacentes sea el valor umbral T.

40
De esta forma, el valor umbral T también puede reducirse según los datos de imágenes captadas y, por tanto, los 
datos de imágenes en movimiento pueden suavizarse tanto como sea posible.

[2-3] Puede configurarse que los datos de imágenes captadas correspondientes a múltiples rotaciones se obtengan 
de antemano, y una imagen 42 de trama, que no se ha obtenido a partir de los datos de imágenes captadas de la 45
primera rotación, se obtenga de los datos de imágenes captadas de las rotaciones segunda y siguientes. Los datos 
captados de las rotaciones segunda y siguientes pueden extraerse de la misma manera que se extraen los datos 
captados de la primera rotación.

Por ejemplo, en el ejemplo mostrado en la figura 22(A), no se ha seleccionado la imagen de trama [2], el ángulo de 50
pseudorrotación entre ella y la imagen de trama [1] es T. En este caso, puede buscarse una imagen 42 de trama, el 
ángulo de pseudorrotación entre ella y la imagen de trama [1] es T, a partir de los datos de imágenes captadas de 
las rotaciones segunda y siguientes.

Entonces, puede configurarse que el valor umbral T se aumente tal como se muestra en la figura 22(B) sólo cuando 55
una imagen 42 de trama, el ángulo de pseudorrotación entre ella y la imagen de trama [1] es T, no puede encontrarse
a partir de los datos de imágenes captadas de las rotaciones segunda y siguientes.

[3] Por ejemplo, en un caso en el que la forma del artículo 30 presenta simetría rotacional con respecto al eje 32 de
rotación, y sólo una parte del artículo 30 (por ejemplo, el anverso) tiene letras, diseños o patrones, las imágenes 40 60
captadas no cambian mientras que la parte con letras, etc. no está cubierta por el dispositivo 34 de toma de imágenes. 
En este caso, no puede especificarse un punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en el artículo 30 y,
como resultado, no puede obtenerse una cantidad de cambio de los valores de coordenadas de eje X del punto 60 
característico.
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La figura 23 es un diagrama para explicar el procesamiento para abordar el inconveniente mencionado anteriormente. 
La figura 23 ilustra un caso en el que no se especifica un punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en 
el artículo 30 en las imágenes captadas [m+1] a [m+n] de las imágenes captadas [1] a [m+n] incluidas en los datos de 
imágenes captadas de una rotación.5

En este caso, la unidad 11 de control obtiene el número de imágenes 40 captadas que se seleccionan de las imágenes 
captadas [1] a [m] como imágenes 42 de trama. En el ejemplo de la figura 23, el número es p.

Luego, la unidad 11 de control selecciona las imágenes 42 de trama de las imágenes captadas [m+1] a [m+n] 10
basándose en una razón del número de imágenes captadas [1] y [m] con respecto al número de imágenes 40 captadas
que se seleccionan de las imágenes captadas [1] a [m] como imágenes 42 de trama.

En el ejemplo mostrado en la figura 23, la razón es p/m y, por tanto, la unidad 11 de control selecciona las imágenes 
42 de trama de las imágenes captadas [m+1] a [m+n] en la misma razón que esta razón. Dicho de otro modo, la unidad 15
11 de control selecciona q (q: q = n*p/m) imágenes 40 captadas de n imágenes captadas [m+1] a [m+n] como imágenes 
42 de trama. Por ejemplo, la unidad 11 de control selecciona una imagen 40 captada como imagen 42 de trama a 
intervalos de m/p de las imágenes captadas [m+1] a [m+n]. Si m/p es “3”, la unidad 11 de control selecciona las 
imágenes captadas [m+3], [m+6] y [m+9], ... como imágenes 42 de trama. De esta manera, es posible para abordar el 
inconveniente tal como se describió anteriormente.20

En lo anterior, se ha facilitado una descripción referente a un caso en el que un punto 60 característico correspondiente 
a un cierto punto en el artículo 30 no se especifica en las imágenes captadas [m+1] a [m+n], y la misma descripción 
puede aplicarse a un caso en el que un punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en el artículo 30 no 
se especifica en las imágenes captadas [1] a [m]. En este caso, la unidad 11 de control puede seleccionar imágenes 25
42 de trama de las imágenes captadas [1] a [m] basándose en una razón del número de imágenes captadas [m+1] a 
[m+n] con respecto al número de las imágenes 40 captadas que se seleccionan de las imágenes captadas [m+1] a 
[m+n] como imágenes 42 de trama.

[4] Además, por ejemplo, las operaciones de la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación no se 30
limitan a la realización descrita anteriormente.

Por ejemplo, la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede obtener información de órbita 
elíptica relativa a la órbita 70 del punto 60 característico (órbita elíptica) correspondiente al cierto punto en el artículo
30. Si un punto 60 característico correspondiente a un cierto punto en el artículo 30 se especifica en al menos tres 35
imágenes 40 captadas, es posible obtener información de órbita elíptica de la órbita 70 del punto 60 característico
basándose en las posiciones del punto 60 característico en estas imágenes 40 captadas.

En un caso en el que, por ejemplo, se calcula un ángulo de rotación del artículo 30 entre el punto de tiempo en el que 
se toma la imagen captada [i] y el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada [i+k] (k: un número entero de 40
1 o más), la unidad 56 de obtención de información de ángulo de rotación puede calcular el ángulo de rotación 
basándose en la posición del punto 60 característico en la imagen captada [i], la posición del punto 60 característico
en la imagen captada [i+k], y la información de órbita elíptica. De esta manera, también puede obtenerse la información 
de ángulo de rotación del ángulo de rotación del artículo 30 entre el punto de tiempo en el que se toma la imagen 
captada [i] y el punto de tiempo en el que se toma la imagen captada [i+k].45
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes, que comprende:

medios (50) de obtención de imágenes captadas para la lectura de datos de imágenes captadas de una 5
pluralidad de imágenes captadas que se obtienen tomando imágenes repetidamente de un objeto (30) 
mientras el objeto (30) completa una rotación;

medios (52) de especificación de puntos característicos para especificar, usando un algoritmo, una pluralidad 
de puntos (60) característicos en la pluralidad de imágenes (40) captadas que se tomaron mientras el objeto 10
completaba una rotación,

medios (54) de obtención de información de posición para obtener, en un caso en el que un punto (60) 
característico correspondiente a un cierto punto en el objeto (30) se especifica en una primera imagen captada 
y una segunda imagen captada de la pluralidad de imágenes captadas, tomándose la segunda imagen 15
captada después de la primera imagen captada y tomándose antes de un punto de tiempo en el que el objeto 
completa la rotación, información de posición (x, y) relativa a posiciones del punto (60) característico en la 
primera imagen captada y la segunda imagen captada;

medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación configurados para calcular un radio (r) para 20
cada punto (60) característico basándose en las imágenes captadas, para obtener información de ángulo de 
rotación (1, 2) relativa a un ángulo de rotación del objeto entre un punto de tiempo en el que se toma la 
primera imagen captada y un punto de tiempo en el que se toma la segunda imagen captada, basándose en 
la información de posición y el radio calculado; y

25
medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento para generar datos (42) de imágenes en 
movimiento que muestran cómo rota el objeto (30), seleccionando una pluralidad de imágenes de trama de 
los datos (42) de imágenes en movimiento de la pluralidad de imágenes (40) captadas, basándose en la 
información de ángulo de rotación (1, 2) obtenida por los medios de obtención de información de ángulo de 
rotación para cada una de la pluralidad de imágenes (40) captadas.30

2. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 1,

en el que los medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación comprenden:
35

medios para obtener información de diferencia de posición (x1, x2) relativa a una diferencia entre la 
posición del punto característico en la primera imagen captada y la posición del punto característico en 
la segunda imagen captada; y

medios para obtener la información de ángulo de rotación (1, 2) basándose en la información de 40
diferencia de posición (x1, x2).

3. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 2, que comprende:

medios para establecer un área en la imagen captada como área (110) de observación basándose en una 45
posición de un eje (32) de rotación del objeto (30) en la imagen captada,

en el que los medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación están configurados para usar 
sólo el punto (60) característico para obtener la información de ángulo de rotación (1, 2) basándose en la 
información de diferencia de posición (x1, x2) si el punto (60) característico está incluido en el área (110) de 50
observación.

4. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 2 ó 3,

en el que los medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación comprenden:55

medios de obtención de información de radio de rotación para obtener, en un caso en el que una 
pluralidad de puntos (60) característicos correspondientes, respectivamente, a una pluralidad de puntos 
en el objeto se especifican en la primera imagen (40) captada y la segunda imagen (40) captada, 
información de radio de rotación relativa a un radio de rotación de un punto en el objeto (30) 60
correspondiente al punto (60) característico, para cada uno de la pluralidad de puntos (60) 
característicos;

medios para obtener, para cada uno de la pluralidad de puntos (60) característicos, información de 
ángulo de rotación relativa a un ángulo de rotación del punto correspondiente al punto (60) característico 65
en el objeto (30) entre un punto de tiempo en el que se toma la primera imagen captada y un punto de 
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tiempo en el que se toma la segunda imagen captada, basándose en la información de diferencia de 
posición (x1, x2) y la información de radio de rotación de los puntos característicos; y

medios para obtener la información de ángulo de rotación del objeto basándose en la información de 
ángulo de rotación de cada uno de la pluralidad de puntos característicos.5

5. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 4,

en el que los medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación obtienen la información de 
ángulo de rotación (1, 2) usando la información de diferencia de posición (x1, x2) de un punto (60) 10
característico con un primer radio de rotación cuando rota el objeto (30), con preferencia con respecto a la 
información de diferencia de posición de un punto (60) característico con un segundo radio de rotación cuando 
rota el objeto (30), que es más pequeño que el primer radio de rotación.

6. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 4,15

en el que los medios de obtención de información de radio de rotación comprenden:

medios para obtener, en un caso en el que el punto (60) característico correspondiente a cierto punto 
del objeto (30) se especifica en al menos tres imágenes (40) captadas, información de órbita elíptica 20
relativa a una órbita elíptica del punto (60) característico basándose en la posición del punto (60) 
característico en las al menos tres imágenes (40) captadas; y

medios para obtener la información de radio de rotación del punto (60) característico basándose en la 
información de órbita elíptica del punto (60) característico.25

7. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 1,

en el que los medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación comprenden:
30

medios para obtener, en un caso en el que el punto (60) característico correspondiente al cierto punto 
en el objeto (30) se especifica en al menos tres imágenes captadas, información de órbita elíptica relativa 
a una órbita elíptica del punto (60) característico; y

medios para obtener la información de ángulo de rotación basándose en las posiciones del punto (60) 35
característico en la primera imagen captada y en la segunda imagen captada y la información de órbita 
elíptica.

8. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7,
40

en el que los medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento comprenden:

medios para obtener información de similitud relativa a una similitud entre una imagen (40) captada de 
referencia que se selecciona de la pluralidad de imágenes (40) captadas y cada una de una pluralidad 
de imágenes (40) captadas que se toman después de que pasa un periodo de tiempo predeterminado 45
desde un punto de tiempo en el que se toma la imagen (40) captada de referencia; y

medios para seleccionar una de la pluralidad de imágenes (40) captadas que se toman después de que 
pasa el periodo de tiempo predeterminado desde el punto de tiempo en el que la imagen (40) captada 
de referencia se toma como una imagen (40) captada de un punto de tiempo cuando el objeto (30) 50
completa una rotación basándose en la información de similitud, y

en el que los medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento generan los datos (42) de 
imágenes en movimiento que muestran cómo el objeto rota una vez basándose en las imágenes (40) 
captadas que se toman antes del punto de tiempo en el que se toma la imagen (40) captada seleccionada 55
como la imagen (40) captada del tiempo en el que el objeto (30) completa una rotación.

9. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según la reivindicación 8,

en el que los medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento comprenden:60

medios de obtención de número de puntos característicos para obtener un número de puntos (60) 
característicos correspondientes a puntos (60) característicos especificados en la imagen (40) captada 
de referencia, de los puntos (60) característicos especificados en la imagen (40) captada que se toma 
después de que pasa el periodo de tiempo predeterminado desde el punto de tiempo en el que se toma 65
la imagen (40) captada de referencia;
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medios para seleccionar candidatos de la imagen (40) captada del punto de tiempo en el que el objeto 
(30) completa una rotación, de la pluralidad de imágenes (40) captadas que se toman después de que 
pasa el periodo de tiempo predeterminado desde el punto de tiempo en el que se toma la imagen (40) 
captada de referencia, basándose en un resultado obtenido por los medios de obtención de número de 5
puntos característicos;

medios para obtener información de similitud relativa a una similitud entre la imagen (40) captada de 
referencia y cada una de las imágenes (40) captadas seleccionadas como los candidatos; y

10
medios para seleccionar una de las imágenes (40) captadas seleccionadas como los candidatos como 
imagen (40) captada de un punto de tiempo en el que el objeto (30) completa una rotación basándose 
en la información de similitud.

10. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9,15

en el que la pluralidad de imágenes (40) captadas incluye las imágenes captadas de orden 1 a orden m (m: 
un número entero de 2 o más) e imágenes captadas de orden m+1 a orden m+n (n: un número entero de 1 o 
más), que se toman después de la imagen captada de orden m,

20
en el que los medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento comprenden:

medios de obtención de número de selección para obtener un número de las imágenes (40) captadas 
seleccionadas como imágenes de trama de los datos (42) de imágenes en movimiento de las imágenes 
captadas 1ª a de orden m; y25

medios para seleccionar las imágenes de trama de los datos (42) de imágenes en movimiento de las 
imágenes captadas de orden m+1 a orden m+n, en un caso en el que el punto (60) característico 
correspondiente al punto en el objeto (30) no se especifica en las imágenes captadas de orden m+1 a 
orden m+n, basándose en una razón de un número de las imágenes captadas 1ª a de orden m con 30
respecto al número de imágenes (40) captadas obtenidas por los medios de obtención de número de 
selección.

11. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10, que 
comprende:35

primer medio de determinación para determinar si una cantidad de característica del punto (60) característico 
especificado en la primera imagen captada y una cantidad de característica del punto (60) característico 
especificado en la segunda imagen captada son iguales o sustancialmente iguales o no;

40
segundo medio de determinación para determinar si una diferencia de un valor de coordenadas de una 
dirección de un eje correspondiente a un eje (32) de rotación del objeto (30) entre la posición del punto (60) 
característico especificado en la primera imagen captada y la posición del punto (60) característico 
especificado en la segunda imagen captada es igual o mayor que el valor umbral o no; y

45
medios para determinar si el punto (60) característico especificado en la primera imagen captada y el punto 
(60) característico especificado en la segunda imagen captada son puntos característicos correspondientes 
a un cierto punto en el objeto (30) o no, basándose en un resultado de determinación del primer medio de 
determinación y del segundo medio de determinación.

50
12. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11, que 

comprende:

medios de determinación para determinar si la cantidad de característica del punto (60) característico 
especificado en la primera imagen captada y la cantidad de característica del punto (60) característico 55
especificado en la segunda imagen captada son iguales o sustancialmente iguales o no;

medios de comparación para comparar (a) información relativa a una diferencia de un valor de coordenadas 
de una dirección de un segundo eje perpendicular a un primer eje correspondiente a un eje (32) de rotación 
del objeto (30) entre la posición de un primer punto característico en la primera imagen captada y la posición 60
del primer punto característico en la segunda imagen captada con (b) información relativa a una diferencia 
de un valor de coordenadas de la dirección del segundo eje entre la posición de un segundo punto 
característico en la primera imagen captada y la posición del segundo punto característico en la segunda 
imagen captada, en un caso en el que el primer punto característico tenga una cantidad de característica 
igual o sustancialmente igual tanto en la primera imagen captada como en la segunda imagen captada, y el 65
segundo punto característico tenga una cantidad de característica igual o sustancialmente igual tanto en la 
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primera imagen captada como en la segunda imagen captada; y

medios para determinar si el punto característico especificado en la primera imagen captada y el punto 
característico especificado en la segunda imagen captada son o no puntos (60) característicos 
correspondientes a cierto punto en el objeto (30), basándose en un resultado de determinación de los medios 5
de determinación y un resultado de comparación de los medios de comparación.

13. Dispositivo (10) de procesamiento de imágenes según una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12,

en el que el medio (50) de obtención de imágenes captadas obtiene una pluralidad de imágenes (40) captadas 10
que se obtienen tomando imágenes repetidamente del objeto (30) mientras rota el objeto (30) una pluralidad 
de veces, y

en el que los medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento generan los datos (42) de 
imágenes en movimiento que muestran cómo rota el objeto (30) una vez basándose en la pluralidad de 15
imágenes (40) captadas que se obtienen tomando imágenes repetidamente del objeto (30) mientras rota el 
objeto (30) la pluralidad de veces.

14. Método de procesamiento de imágenes, que comprende:
20

una etapa (S102) de obtención de imágenes captadas de lectura de datos de imágenes captadas de una 
pluralidad de imágenes (40) captadas que se obtienen tomando imágenes repetidamente de un objeto (30) 
mientras el objeto completa una rotación;

una etapa (S103) de especificación de puntos característicos de especificación, usando un algoritmo, de una 25
pluralidad de puntos (60) característicos en la pluralidad de imágenes (40) captadas que se tomaron mientras 
el objeto completaba una rotación;

una etapa de obtención de información de posición de obtención, en un caso en el que un punto (60) 
característico correspondiente a un cierto punto en el objeto (30) se especifica en una primera imagen captada 30
y una segunda imagen captada de la pluralidad de imágenes captadas, tomándose la segunda imagen 
captada después de la primera imagen captada y tomándose antes de un punto de tiempo en el que el objeto 
completa la una rotación, de información de posición (x, y) relativa a posiciones del punto (60) característico 
en la primera imagen captada y la segunda imagen captada;

35
una etapa de obtención de información de ángulo de rotación de cálculo de un radio (r) para cada punto 
característico basándose en las imágenes captadas y de obtención de información de ángulo de rotación (1, 
2) relativa a un ángulo de rotación del objeto (30) entre un punto de tiempo en el que se toma la primera 
imagen captada y un punto de tiempo en el que se toma la segunda imagen captada, basándose en la 
información de posición (x, y) y el radio (r) calculado; y40

una etapa de generación de datos de imágenes en movimiento de generación de datos (42) de imágenes en 
movimiento seleccionando una pluralidad de imágenes de trama de los datos (42) de imágenes en 
movimiento, que muestran cómo rota el objeto (30), de la pluralidad de imágenes (40) captadas, basándose 
en la información de ángulo de rotación (1, 2) obtenida mediante la etapa de obtención de información de 45
ángulo de rotación para cada una de la pluralidad de imágenes (40) captadas.

15. Programa para hacer que un ordenador funcione como:

medios (50) de obtención de imágenes captadas para la lectura de datos de imágenes captadas de una 50
pluralidad de imágenes (40) captadas que se obtienen tomando imágenes repetidamente de un objeto (30) 
mientras el objeto completa una rotación;

medios (52) de especificación de puntos característicos para especificar, usando un algoritmo, una pluralidad 
de puntos (60) característicos en la pluralidad de imágenes captadas que se tomaron mientras el objeto 55
completaba una rotación,

medios (54) de obtención de información de posición para obtener, en un caso en el que un punto (60) 
característico correspondiente a un cierto punto en el objeto (30) se especifica en una primera imagen captada 
y una segunda imagen captada de la pluralidad de imágenes captadas, tomándose la segunda imagen 60
captada después de la primera imagen captada y tomándose antes de un punto de tiempo en el que el objeto 
completa una rotación, información de posición (x, y) relativa a posiciones del punto característico en la 
primera imagen captada y la segunda captada imagen;

medios (56) de obtención de información de ángulo de rotación configurados para calcular un radio (r) para 65
cada punto (60) característico basándose en las imágenes captadas, para obtener información de ángulo de 
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rotación (1, 2) relativa a un ángulo de rotación del objeto (30) entre un punto de tiempo en el que se toma 
la primera imagen captada y un punto de tiempo en el que se toma la segunda imagen captada, basándose 
en la información de posición (x, y) y el radio (r); y

medios (58) de generación de datos de imágenes en movimiento para generar datos (42) de imágenes en 5
movimiento seleccionando una pluralidad de imágenes de trama de los datos (42) de imágenes en 
movimiento, que muestran cómo rota el objeto (30), de la pluralidad de imágenes (40) captadas, basándose 
en la información de ángulo de rotación (1, 2) obtenida por los medios (56) de obtención de información de 
ángulo de rotación para cada una de la pluralidad de imágenes (40) captadas.

10
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