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Resumen— En este trabajo se presenta seguidor 
electro óptico, TV Tracker. Se describe la etapa 
mecánica así como la motorización del pedestal de 
dos ejes sobre el que se montó un sensor óptico para 
el seguimiento por imágenes. Luego se discute la 
máxima resolución alcanzable según la precisión de 
los sensores y herramientas para la instalación de la 
montura de seguimiento en el terreno. También se 
describe la etapa telemétrica de las coordenadas 
GPS del objetivo a seguir, que sirve de apoyo al 
seguimiento por imágenes en situaciones en que éstas 
no se encuentran disponibles debido a pérdida de la 
visibilidad del móvil. Se contrasta la precisión 
esperable de cada método de seguimiento (imágenes 
y GPS) y se explica el sentido de una fusión entre 
ambas fuentes de información para el seguimiento, y 
se describe el funcionamiento del software de 
comando del seguidor. Finalmente se ensaya el 
sistema en dos situaciones clave, primero se sigue un 
avión comercial sin asistencia del sistema de 
navegación satelital, y luego se sigue un objetivo en 
tierra bajo situaciones de visibilidad y ocultamiento 
de duración variable. Se presentan y analizan 
resultados y se proponen líneas de investigación 
futura. 

Palabras Clave— TV Tracker, control, visión, 
fusión, información. 

1. INTRODUCCIÓN 

Un sistema de seguimiento electro-óptico (E-O 
tracking system) puede ser visto como un ensamble de 
elementos esenciales que se pueden estructurar en una 
variedad de configuraciones para alcanzar misiones 
específicas, según los requerimientos. Como mínimo un 
sistema de seguimiento incluye: un paquete de sensores 
para la detección del objetivo, un sistema de 
posicionamiento para seguir la trayectoria del objetivo, 
y un método de comando para la orientación del 
sistema. 

Los sistema de seguimiento EO, pueden además 
contener instrumentos como telémetros láser, radares, y 
radares de corto alcance, que complementan la 
arquitectura del sistema proveyendo un posicionamiento 
preciso en el espacio y datos sobre la trayectoria de los 
sistemas. 

Los numerosos usos para los seguidores EO se 
pueden agrupar en cinco categorías: vigilancia en 
tiempo real, telemetría, guiado terminal de misiles, 
designación láser de blancos, y control de fuego de 
armas. [1][2] 

El sistema de seguimiento de precisión por 
procesamiento de imágenes denominado TV Tracker es 
un proyecto que surge en el Instituto Universitario 
Aeronáutico a partir de la necesidad de lograr la 
visualización directa y registro de imágenes de ensayos 
de móviles aéreos (blanco) y de los eventos que se 
sucedan durante los mismos.  

El requerimiento surge principalmente a partir de las 
dificultades que se presentan al operador humano al 
intentar seguir por el visor de un dispositivo de 
grabación a un móvil que se mueve en el cielo, o que, 
dada la velocidad a la que se suceden los eventos 
quedan muchas veces inadvertidos por el ojo humano y 
por lo tanto se corre el riesgo de perder el registro para 
su posterior observación y análisis. Esto sucede con 
frecuencia en ensayos de cohetería, y análogos. 

A partir de estos requerimientos, se plantó el 
desarrollo de un pedestal de seguimiento automático de 
alta precisión (15,9 [µrad] de arco) con el fin de 
encontrar una solución para estos problemas y que 
permitirían profundizar en el desarrollo de herramientas 
de teledetección. [3] 

TV Tracker, es además un proyecto de interés para las 
aplicaciones de defensa, y en la actualidad cuenta con 
financiación del ministerio de defensa a través del 
programa PIDDEF en sintonía con el plan de vigilancia 
y control del espacio aéreo nacional, que en  pocos años 
ya ha reactivado la investigación y el desarrollo en el 
ámbito nacional, y que a nivel global mantiene 
crecimiento constante acorde a las nuevas tecnologías. 

En este trabajo se presentan los módulos (ver figura 1) 
que componen al Sistema de Seguimiento por Imágenes 
Asistido por GNSS-GPS: TV Tracker, el criterio tenido 
en cuenta a lo largo del desarrollo del mismo explicando 
las consideraciones a tener en cuenta para alcanzar la 
precisión necesaria que se desea alcanzar, y se presentan 
los lineamientos para investigaciones futuras.  

Este trabajo se presenta en cuatro partes según el 
siguiente esquema: primero se introducen la montura 
mecánica y se analiza la máxima resolución alcanzable. 
Luego se presenta la etapa electrónica de motores, 
drivers, y controladores. A continuación se presentan 
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