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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第1の3次元画像に変換すべき2次元画像を受け取るステップと、
　データ格納の複数の3次元画像から、前記変換すべき2次元画像に視覚的に類似する第2
の3次元画像を識別するステップと、
　処理装置で、前記第2の3次元画像と関連した近似の奥行きマップに基づいて、特徴から
奥行きへのマッピング関数を計算するステップと、
　前記2次元画像の複数のピクセルに対して前記特徴から奥行きへのマッピング関数を適
用して、前記複数のピクセルのそれぞれについて奥行き値を求めるステップと、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルについての前記奥行き値に基づいて、前記第1の3
次元画像を生成するステップとを含む方法。
【請求項２】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数が、第1の色値を有する前記第2の3次元画像の
複数のピクセルを、奥行き値に関連付ける請求項1に記載の方法。
【請求項３】
　前記第2の3次元画像を複数の領域へと論理的に分割するステップと、
　前記第2の3次元画像と関連した複数の特徴から奥行きへのマッピング関数を計算するス
テップであって、前記複数の特徴から奥行きへのマッピング関数のそれぞれが、前記第2
の3次元画像の前記複数の領域の別々の領域に関連付けられる、ステップとをさらに含む
請求項1に記載の方法。
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【請求項４】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数を計算するステップが、
　前記第2の3次元画像を識別するステップと、
　特徴空間内の複数のビンを識別するステップと、
　前記第2の3次元画像の複数のピクセルを前記複数のビンに関連付けるステップと、
　前記複数のビンのそれぞれについて奥行き値を求めるステップと、
　前記複数のビンのそれぞれについて重み値を求めるステップとを含む請求項1に記載の
方法。
【請求項５】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数を適用するステップが、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルのそれぞれの特徴を識別するステップと、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルのそれぞれの奥行き値を計算するステップとを含
み、前記複数のピクセルのそれぞれの前記奥行き値を計算するステップが、前記2次元画
像の前記複数のピクセルのそれぞれについて、前記奥行き値のn線形補間を計算するステ
ップを含む、請求項1に記載の方法。
【請求項６】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数が色空間に基づく請求項1に記載の方法。
【請求項７】
　前記色空間がY-Cb-Crである請求項6に記載の方法。
【請求項８】
　処理装置と、
　前記処理装置に結合された記憶装置と、
　画像コンバータとを備え、前記画像コンバータが、前記処理装置により、前記記憶装置
を使用して、
　第1の3次元画像に変換すべき2次元画像を受け取り、
　前記記憶装置の複数の3次元画像から、前記変換すべき2次元画像に視覚的に類似する第
2の3次元画像を識別し、
　前記第2の3次元画像と関連した近似の奥行きマップに基づいて、特徴から奥行きへのマ
ッピング関数を識別し、
　前記2次元画像の複数のピクセルに対して前記特徴から奥行きへのマッピング関数を適
用して、前記複数のピクセルのそれぞれについて奥行き値を求め、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルについての前記奥行き値に基づいて、前記第1の3
次元画像を生成するように実行される、システム。
【請求項９】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数が、第1の色値を有する前記第2の3次元画像の
複数のピクセルを、奥行き値に関連付ける請求項8に記載のシステム。
【請求項１０】
　前記画像コンバータがさらに、
　前記第2の3次元画像を複数の領域へと論理的に分割し、
　前記第2の3次元画像と関連した複数の特徴から奥行きへのマッピング関数を識別し、前
記複数の特徴から奥行きへのマッピング関数のそれぞれが、前記第2の3次元画像の前記複
数の領域の別々の領域に関連付けられる、請求項8に記載のシステム。
【請求項１１】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数を識別するとき、前記画像コンバータが、
　前記第2の3次元画像を識別し、
　特徴空間内の複数のビンを識別し、
　前記第2の3次元画像の複数のピクセルを前記複数のビンに関連付け、
　前記複数のビンのそれぞれについて奥行き値を求め、
　前記複数のビンのそれぞれについて重み値を求める請求項8に記載のシステム。
【請求項１２】
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　前記特徴から奥行きへのマッピング関数を適用するとき、前記画像コンバータが、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルのそれぞれの特徴を識別し、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルのそれぞれの奥行き値を計算し、前記複数のピク
セルのそれぞれの前記奥行き値を計算することが、前記2次元画像の前記複数のピクセル
のそれぞれについて、前記奥行き値のn線形補間を計算することを含む、請求項8に記載の
システム。
【請求項１３】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数が色空間に基づく請求項8に記載のシステム。
【請求項１４】
　前記色空間がY-Cb-Crである請求項13に記載のシステム。
【請求項１５】
　実行されたとき、データ処理システムに、
　第1の3次元画像に変換すべき2次元画像を受け取るステップと、
　データ格納の複数の3次元画像から、前記変換すべき2次元画像に視覚的に類似する第2
の3次元画像を識別するステップと、
　処理装置で、前記第2の3次元画像と関連した近似の奥行きマップに基づいて、特徴から
奥行きへのマッピング関数を計算するステップと、
　前記2次元画像の複数のピクセルに対して前記特徴から奥行きへのマッピング関数を適
用して、前記複数のピクセルのそれぞれについて奥行き値を求めるステップと、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルについての前記奥行き値に基づいて、前記第1の3
次元画像を生成するステップとを含む方法を遂行させる命令を記憶する非一時的な機械可
読記憶媒体。
【請求項１６】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数が、第1の色値を有する前記第2の3次元画像の
複数のピクセルを奥行き値に関連付ける請求項15に記載の非一時的な機械可読記憶媒体。
【請求項１７】
　前記方法が、
　前記第2の3次元画像を複数の領域へと論理的に分割するステップと、
　前記第2の3次元画像と関連した複数の特徴から奥行きへのマッピング関数を計算するス
テップであって、前記複数の特徴から奥行きへのマッピング関数のそれぞれが、前記第2
の3次元画像の前記複数の領域の別々の領域に関連付けられる、ステップとをさらに含む
請求項15に記載の非一時的な機械可読記憶媒体。
【請求項１８】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数を計算するステップが、
　前記第2の3次元画像を識別するステップと、
　特徴空間内の複数のビンを識別するステップと、
　前記第2の3次元画像の複数のピクセルを前記複数のビンに関連付けるステップと、
　前記複数のビンのそれぞれについて奥行き値を求めるステップと、
　前記複数のビンのそれぞれについて重み値を求めるステップとを含む請求項15に記載の
非一時的な機械可読記憶媒体。
【請求項１９】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数を適用するステップが、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルのそれぞれの特徴を識別するステップと、
　前記2次元画像の前記複数のピクセルのそれぞれの奥行き値を計算するステップとを含
み、前記複数のピクセルのそれぞれの前記奥行き値を計算するステップが、前記2次元画
像の前記複数のピクセルのそれぞれについて、前記奥行き値のn線形補間を計算するステ
ップを含む、請求項15に記載の非一時的な機械可読記憶媒体。
【請求項２０】
　前記特徴から奥行きへのマッピング関数が色空間に基づく請求項15に記載の非一時的な
機械可読記憶媒体。
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【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本開示は、画像処理の分野に関し、詳細には、平面ビジュアルコンテンツの立体3Dへの
変換に関する。
【背景技術】
【０００２】
　表示技術の進歩により、3次元(3D)の奥行きの立体的知覚を視野に伝達することができ
る表示装置が、ますます一般的になっている。これらの3D表示は、高解像度(HD)テレビ受
像機、ゲーム装置および他のコンピュータ装置で見ることができる。3D表示がますます多
くなることにより、さらなる3Dのビジュアルコンテンツ(たとえば画像、映像)が要求され
ている。従来、3Dコンテンツの生成は、時間のかかる困難な処理であった。コンテンツク
リエータは、たとえば2つのカメラを使用して対象を取り込み、それぞれのカメラからの
映像または画像を結合して、3D効果が正確に見えるように特別なソフトウェアを用いるこ
とになる。これには、一般に、長期にわたる、技術的に高度で高くつく手作業が含まれる
。さらに、2次元(2D)の画像および映像を3Dに変換するための従来の技法は、多数の画像
または映像を変換するのに必要とされる時間およびリソースを考慮すると、スケーラブル
でない可能性がある。それに加えて、従来の技法は、特殊型式の画像および映像の変換に
限定されていて、一般的な2Dから3Dへの変換タスクには用いられ得ない。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００３】
　以下は、本開示のいくつかの態様の基本的理解を提供するための、本開示の簡単な要約
である。この要約は、本開示の広汎な概要ではない。この要約は、本開示の主要な要素ま
たは重要な要素を明らかにするものではなく、本開示の特定の実装形態の何らかの範囲ま
たは何らかの特許請求の範囲を線引きするように意図されたものでもない。その唯一の目
的は、後に示されるより詳細な説明に対する前置きとして、本開示のいくつかの概念を簡
単な形で示すことにある。
【０００４】
　一実装形態では、画像コンバータは、第1の3次元画像に変換すべき2次元画像を受け取
る。画像コンバータは、第2の3次元画像と関連した近似の奥行きマップに基づいて、特徴
から奥行きへのマッピング関数を計算する。画像コンバータは、2次元画像の複数のピク
セルに対して特徴から奥行きへのマッピング関数を適用して、複数のピクセルのそれぞれ
について奥行き値を求め、2次元画像の複数のピクセルについての奥行き値に基づいて、
第1の3次元画像を生成する。
【０００５】
　一実装形態では、方法は、第1の3次元画像に変換すべき2次元画像を受け取るステップ
と、第2の3次元画像と関連した近似の奥行きマップに基づいて、特徴から奥行きへのマッ
ピング関数を計算するステップと、2次元画像の複数のピクセルに対して特徴から奥行き
へのマッピング関数を適用して、複数のピクセルのそれぞれについて奥行き値を求めるス
テップと、2次元画像の複数のピクセルについての奥行き値に基づいて、第1の3次元画像
を生成するステップとを含む。
【０００６】
　本開示が、限定するためではなく例として、添付図面の図に示されている。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】本開示の態様が実施され得る例示的ネットワークアーキテクチャを示すブロック
図である。
【図２Ａ】一実装形態による、例示的な類似画像と関連した近似の奥行きマップを用いて
奥行きマップを生成する画像コンバータを示すブロック図である。
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【図２Ｂ】一実装形態による、特徴から奥行きへのマッピングのために領域に分割された
画像を示す図である。
【図３】一実装形態による画像変換処理の流れを示すブロック図である。
【図４】一実装形態による、特徴から奥行きへのマッピング関数を示す図である。
【図５】一実装形態によって計算された奥行きマップを示す図である。
【図６】一実装形態による画像変換の方法を示す流れ図である。
【図７】一実装形態による、特徴から奥行きへのマッピング関数を計算する方法を示す流
れ図である。
【図８Ａ】一実装形態による、入力画像に対して特徴から奥行きへのマッピング関数を適
用する方法を示す流れ図である。
【図８Ｂ】一実装形態による、色ビン-奥行きビン間の1次元線形補間を示す図である。
【図９】本開示の一態様によるコンピュータシステムの一実装形態を示すブロック図であ
る。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
　2次元(2D)入力画像に対して奥行きマップを生成するための実装形態が説明される。奥
行きマップは、2次元の入力画像を3次元(3D)の出力画像に変換するのに用いられ得る。2D
の入力画像はユーザによって与えられてよく、または利用可能な画像のデータベースから
選択されてもよい。本明細書で説明される画像コンバータは、3Dの画像を記憶している別
のデータベースにアクセスしてもよい。これらの3Dの画像は、初めから3Dで取り込まれた
ものでも、あらかじめ2Dから3Dに変換されたものでもよい。画像コンバータは、2Dの入力
画像に視覚的に類似した3Dの例画像をデータベースから識別することができる。視覚的に
類似した画像は、2Dの入力画像と、類似した色、類似した対象、類似した位置に取り込ま
れてよいことなどの複数の特徴を共有し得る。本明細書には、説明を明確にするための例
として、特に画像に関連した詳細を提供するが、そのような詳細は、たとえば映像、ドキ
ュメント、テキスト(たとえばツイート)、フラッシュコンテンツなどといった他のタイプ
の媒体にも同様に適宜、適用可能であり得ることを理解されたい。
【０００９】
　視覚的に類似した例画像が3D画像であるので、画像に関する奥行き情報が知られ得る。
奥行き情報が分かっていないか、または容易に利用可能でない場合、奥行き補間技術を用
いて計算してよい。奥行き情報は、奥行きマップの形で記憶されてよい。奥行きマップは
、画像に対して3Dの効果を与えるのに用いられる3Dの例画像の各ピクセルに関する奥行き
値を含むことができる。奥行きマップは、3Dの例画像に関連しているので、2Dの入力画像
に直接関連付けられることにはならない。したがって、奥行きマップは、2Dの入力画像に
関して近似の奥行きマップと称されてもよい。しかし、3Dの例画像が視覚的に2Dの入力画
像に似ているので、近似の奥行きマップは、2Dの入力画像に対して最終的な奥行きマップ
を生成するための優れた起点になり得る。
【００１０】
　一実装形態では、画像コンバータは、3Dの例画像および近似の奥行きマップを用いて、
3Dの例画像の各ピクセルまたはピクセルのグループの色などの特徴値を、奥行き値に関係
付ける、特徴から奥行きへのマッピング関数を生成することができる。画像コンバータは
、2Dの入力画像の各ピクセルの奥行き値を生成するために、この関数を2Dの入力画像の既
知の特徴値に対して適用することができる。これらの奥行き値は、2Dの入力画像に対する
最終的な奥行きマップを形成することができる。画像コンバータは、最終的な奥行きマッ
プを用いて、2Dの入力画像に基づいて3Dの出力画像を描画することができる。したがって
、2Dの入力画像は、3Dの出力画像に効率的に変換され得る。
【００１１】
　本明細書で説明される変換技法の実装形態は、2Dのビジュアルコンテンツの3Dへの全自
動の変換を提供するものである。これによって、個人が、高価で時間集約的な、3D画像を
取り込む処理、または既存の2Dの画像を手動で3Dに変換する処理を回避することが可能に
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なり得る。視覚的に入力画像に似ている画像に対応する、特徴から奥行きへのマッピング
関数を用いると、画像の奥行き値のより正確な予測が可能になる。また、これは、3Dの出
力画像のより正確でより現実的な描画をもたらすことができる。それに加えて、比較のた
めに画像の大きなデータベースを利用すると、視覚的に類似した1つまたは複数の画像が
見いだされる可能性が高まり、多くのタイプのビジュアルコンテンツの変換が容易になる
。一実装形態では、比較用に非常に多くの画像が利用可能である。
【００１２】
　図1は、本開示の態様が実施され得る例示的ネットワークアーキテクチャを示すブロッ
ク図である。ネットワークアーキテクチャ100は、一実装形態により、1つまたは複数のネ
ットワーク140を通じて1つまたは複数のユーザ装置130、132、134と通信する1つまたは複
数のサーバ102を含むことができる。ネットワーク140は、ローカルエリアネットワーク(L
AN)、ワイヤレスネットワーク、電話回線網、移動体通信ネットワーク、インターネット
などの広域ネットワーク(WAN)または類似の通信システムであり得る。ユーザ装置130、13
2、134は、サーバコンピュータ、ゲートウェイコンピュータ、デスクトップコンピュータ
、ラップトップコンピュータ、移動体通信装置、携帯電話、スマートフォン、ハンドヘル
ドコンピュータ、タブレットまたは類似のコンピュータ装置を含む任意のタイプのコンピ
ュータ装置であり得る。ユーザ装置130、132、134は、画像、映像などのビジュアルコン
テンツを見ることができるように種々の機能を伴って様々に構成され得る。
【００１３】
　サーバ102は、ネットワークアクセス可能なサーバベースの機能、種々のデータ格納、
および/または他のデータ処理機器を含むことができる。サーバ102は、単一のマシンまた
はマシンのクラスタによって実装することができる。サーバ102は、たとえば図9のコンピ
ュータシステム900を含むことができる。一実装形態では、サーバ102は画像コンバータ11
0および記憶装置120を含む。別の実装形態では、記憶装置120はサーバ102の外部にあって
よく、ネットワークまたは他の接続によってサーバ102に接続されてよい。他の実装形態
では、サーバ102は、異なる構成要素および/または追加の構成要素を含むことができるが
、本開示が不明瞭にならないように、ここでは示されていない。記憶装置120が含むこと
ができる1つまたは複数の大容量記憶装置には、たとえばフラッシュメモリ、磁気ディス
クもしくは光ディスク、テープ駆動装置、読取り専用メモリ(ROM)、ランダムアクセスメ
モリ(RAM)、消去可能なプログラム可能メモリ(たとえばEPROMおよびEEPROM)、フラッシュ
メモリ、または任意の他のタイプの記憶媒体が含まれ得る。
【００１４】
　一実装形態では、記憶装置120は、複数の3Dの画像ならびに複数の2Dの画像または映像
を含んでいる画像データ格納を含む。少なくとも2Dまたは3Dの画像のうちのいくつかにつ
いては、関連する奥行きマップも記憶装置120に記憶されてよい。一実装形態では、奥行
きマップは、画像の各ピクセル(またはピクセルの各グループ)の奥行き値を含む。別の実
装形態では、3Dの画像のそれぞれに対して特徴から奥行きへの所定のマッピング関数を含
んでいる特徴から奥行きへのマッピングデータベースが与えられ、記憶装置120に記憶さ
れ得る。
【００１５】
　画像コンバータ110は、2Dの入力画像を3Dの出力画像に変換するユーザ要求を受け取る
ことができる。変換すべき2Dの入力画像は、ユーザまたはコンピュータのアプリケーショ
ンプログラムによって以前に提供されて記憶装置120に記憶されている画像、またはユー
ザによって要求とともに提供された画像であり得る。画像コンバータ110は、変換されて
いる2Dの画像に対して視覚的に似ている3Dの1つまたは複数の例画像、および例画像に関
連した近似の奥行きマップを識別することができる。例示的な類似画像および関連した近
似の奥行きマップは記憶装置120に記憶され得る。視覚的に類似した3Dの例画像は、その
例画像が2Dの入力画像と共有する、類似した色、対象、位置、コンテキストなどの特徴に
よって識別されてよい。近似の奥行きマップは、画像に対して3Dの効果を与えるのに用い
られる3Dの例画像の各ピクセル(またはピクセルのグループ)に関する奥行き値を含むこと
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ができる。別の実装形態では、近似の奥行きマップは、3Dの例画像に関連付けられるので
はなく、ユーザまたは画像コンバータ110によって、2Dの入力画像を3Dに変換するのに用
いられる利用可能な奥行きマップの選択肢から選択されてもよい。以下で説明されるよう
に、画像コンバータ110は、近似の奥行きマップを用いて、2Dの入力画像を3Dの出力画像
に自動的に変換することができる。
【００１６】
　図2Aは、本開示の一実装形態により、例示的な類似画像と関連した近似の奥行きマップ
を用いて奥行きマップを生成する画像コンバータを示すブロック図である。一実装形態で
は、画像コンバータ110は、特徴処理モジュール212、特徴から奥行きへのマッピングモジ
ュール214、奥行きマップ生成モジュール216および画像描画モジュール218を含むことが
できる。モジュールのこの構成は論理的分離であってよく、他の実装形態では、これらの
モジュールまたは他の構成要素は、特定の実装形態によって、互いに結合しても、さらな
る構成要素へと分離されてもよい。一実装形態では、記憶装置120は、画像コンバータ110
によって2Dから3Dへのより正確な変換のために用いられる、画像データ格納222および特
徴から奥行きへのマッピングデータベース224を含むことができる。
【００１７】
　画像コンバータ110は、3Dの出力画像に変換すべき、2Dの入力画像を(たとえばユーザま
たはコンピュータのアプリケーションプログラムから)受け取ることができ、データ格納2
22の中の例示的な類似画像および関連する近似の奥行きマップを見いだすことができる。
一実装形態では、データ格納222からの画像を、変換されている入力画像に似ているもの
と見なすために、入力画像とデータ格納222からの画像の間で共有されなければならない
複数の特徴または特性などの閾値が定義される。一旦、類似画像が識別されると、類似画
像と関連した近似の奥行きマップを用いて、3Dの類似画像用の特徴から奥行きへのマッピ
ング関数が求められる。別の実装形態では、3Dの類似画像用の特徴から奥行きへのマッピ
ング関数が前もって求められて、特徴から奥行きへのマッピングデータベース224に記憶
されてよい。
【００１８】
　一実装形態では、特徴から奥行きへのマッピング関数は、特徴処理モジュール212およ
び特徴から奥行きへのマッピングモジュール214によって求められる。詳細には、一実装
形態では、見られたとき奥行きの錯視を生成する立体画像対が、画像データ格納222の各3
D画像(または3D映像のフレーム)に含まれているかまたは関連付けられている。一般に、
画像対は、(人の眼の間の距離とほぼ等しい)わずかに異なる視点から得られた、同一の対
象の2つの画像(たとえば左画像と右画像)を含む。したがって、2つの画像の各ポイントは
、視点からポイントへの距離に比例する(ピクセルで測定された)わずかなオフセットを有
することになる。このオフセットは視差と称され得る。一実装形態では、3Dの例画像と関
連した近似の奥行きマップの中の各ピクセルの奥行き値は、計算された視差に対して等し
いかまたは比例するものである。
【００１９】
　3Dの例画像用の特徴から奥行きへのマッピング関数を生成するために、3Dの例画像の特
徴が、近似の奥行きマップの中の奥行き値に関連付けられてよい。一実装形態では、特徴
処理モジュール212は、画像データ格納222から3Dの例画像の1つまたは複数の特徴を識別
することができる。一実装形態では、特徴は、例画像の各ピクセルの色値を含んでよい。
他の実装形態では、運動(または関連する運動ベクトル)、位置、テクスチャ、エッジ、ま
たはスケールが不変の特徴変換(SIFT)などの画像の特徴に基づく傾斜ヒストグラムなどの
他のいくつかの特徴が用いられてよい。本明細書で説明される特徴から奥行きへのマッピ
ングは、これらまたは他の特徴のうちの任意のものとともに用いられてよい。
【００２０】
　一実装形態では、特徴処理モジュール212は、色空間(たとえばYUV、RGB、YCbCr)におけ
る複数のビンを求めることができる。考慮に入れる色数を減らすためにビニングが用いら
れてよい。YUVは、たとえば24ビットの色値を有することがあり、これは、一般的な特徴
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から奥行きへのマッピング関数にとって大きすぎる可能性がある。したがって、特徴処理
モジュール212は、別々の色値を結合して、扱いやすい数のビンを得ることができる。画
像データ格納222からの例画像については、特徴処理モジュール212は、ピクセルの色値に
基づいて、各ピクセルを適切なビンと関連付けることができる。特徴処理モジュール212
は、近似の奥行きマップを用いて、特定のビンの各ピクセルの奥行き値を結合して(たと
えば平均をとって)、そのビンに関する集合的な奥行き値を生成することもできる。一連
のデータポイントが取得されるまで、残りのビンのそれぞれにおいて、色に関して類似の
結合を遂行してよい。
【００２１】
　特徴から奥行きへのマッピングモジュール214は、画像の1つまたは複数の特徴と特徴処
理モジュール212が求めた奥行き値とに基づいて、例画像に関する特徴から奥行きへのマ
ッピング関数を生成することができる。一実装形態では、関数を生成するのに用いられる
特徴は色でよい。例画像の各ピクセルは、(たとえば画像のメタデータから求められた)既
知の色値を有し、特徴処理モジュール212によって各色ビンについて求められた奥行き値
を有してもよい。特徴から奥行きへのマッピング関数は、同一または類似の色を有する画
像の対象は同一または類似の奥行き値も有するという仮定に基づいて、同一色または類似
色のピクセルに関する奥行き値を凝集することができる。他の実装形態では、特徴から奥
行きへのマッピング関数を生成するのに、色の代わりに、または色に加えて、テクスチャ
、位置、形状などの他の特徴が用いられてもよい。もたらされる関数は、入力として、最
終的に特定のピクセルまたは他のポイントに関する色値(または他の特徴値)を受け取って
、そのピクセルに関する奥行き値を出力することができる。特徴から奥行きへのマッピン
グ関数のさらなる詳細が、図4に関して以下で説明される。
【００２２】
　一実装形態では、特徴から奥行きへのマッピングモジュール214は、3Dの例画像に対し
て特徴から奥行きへのマッピング関数を1つだけ生成するのではなく、画像データ格納222
の中の単一の例画像に対して複数の特徴から奥行きへのマッピング関数を生成することが
できる。たとえば画像の別々の領域に対して別々の関数が生成されてもよい。一実装形態
では、画像データ格納222からの画像は、論理的に(たとえば2つ、4つといった)複数の領
域に分割されてよい。画像は、画像の主要な空間的変化の分布に依拠して、種々のやり方
でタイル表示することができる。たとえば、屋外の山と空の画像については、画像を2つ
の部分、上半分と下半分の画像に水平に分割すれば十分なことがある。屋内の画像につい
ては、より多くの空間的構成要素を有する方がより優れていることがあり得、その場合、
左半分の画像対右半分の画像が異なる奥行きマッピングを有してもよい。図2Bは、4つの
等しい領域252～258に論理的に分割された例画像250を示す図である。特徴から奥行きへ
のマッピングモジュール214は、各領域252～258をそれ自体の個々の画像として扱い、上
記で説明されたやり方で、その領域に特有の特徴から奥行きへのマッピング関数を求める
ことができる。一実装形態では、特徴から奥行きへのマッピングモジュール214は、デー
タベース224の画像の領域に対応する複数の関数を記憶することができる。別の実装形態
では、複数の関数が、(たとえば、ピクセルPから各領域C1～C4の中心への距離に基づく一
次結合を用いて)たとえばデータベース224に記憶される単一の関数へと結合されてよい。
この一次結合により、種々の領域にわたって特徴から奥行きへのマッピング関数を切り換
えることによって生成される「境界効果」が解消され得る。2Dの入力画像に対して特徴か
ら奥行きへのマッピングを適用するとき、最終的な奥行き値は、別々の領域間の補間でよ
い。ピクセルPに関する奥行き値を計算するとき、領域の中心C1～C4への距離が最初に計
算され、d1、d2、d3およびd4として示されてよい。領域252の特徴から奥行きへのマッピ
ングで、ピクセルPに対する奥行き値v1が与えられる。同様に、他の領域254～258からの
、特徴から奥行きへのマッピングで、v2、v3およびv4が得られる。Pの最終的な奥行き値
は、
d1～d4に反比例するv1～v4を結合することによって計算されてよく、たとえば次式となる
。Pの奥行き=(v1/d1+v2/d2+v3/d3+v4/d4)/(1/d1+1/d2+1/d3+1/d4)
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【００２３】
　特徴から奥行きへのマッピング関数の生成が完了すると、画像データ格納222からの画
像に関する特徴から奥行きへのマッピング関数は、特徴から奥行きへのマッピングのデー
タベース224の対応するエントリに記憶され得る。一実装形態では、特徴から奥行きへの
マッピングデータベース224は、データベースに加えていくつかの他の構造(たとえばキー
と値の対のリスト)を有することができる。一実装形態では、特徴から奥行きへのマッピ
ングデータベース224は、(示されたように)個別のデータ構造であり得るが、他の実装形
態では、マッピング情報が、画像データ格納222のメタデータに記憶されてもよい。画像
コンバータ110は、2Dの入力画像から3Dの出力画像を自動的に生成するのに、特徴から奥
行きへのマッピングデータベース224を用いることができる。
【００２４】
　一実装形態では、奥行きマップ生成モジュール216は、特徴から奥行きへのマッピング
モジュール214が求めた特徴から奥行きへのマッピング関数に基づいて、2Dの入力画像に
関する奥行きマップを計算することができる。画像データおよび/または入力画像ととも
に受け取られたメタデータは、たとえば、入力画像の各ピクセルと関連した色値を含んで
よい。次いで、3Dの例画像および近似の奥行きマップに基づいて生成された特徴から奥行
きへのマッピング関数に対する入力として色値(または他の適切な特徴値)を適用すること
により、各ピクセルに対して奥行き値を計算することができる。奥行きマップ生成モジュ
ール216は、この割出しのための計算を遂行することができ、もたらされる奥行き値(たと
えば最終的な奥行きマップ)を記憶装置120に記憶することができる。結果として生じる奥
行きマップ510の一例が図5に示されている。
【００２５】
　画像描画モジュール218は、入力画像および奥行きマップ生成モジュール216が計算した
奥行き値に基づいて3Dの出力画像(すなわち立体画像の対)を描画することができる。一実
装形態では、描画モジュール218は、奥行き画像ベースの描画(DIBR)技法を用いて3D画像
を生成する。DIBR技法は、別の2Dの画像およびピクセルごとの奥行きマップに基づいて2D
の画像を描画することができる。元の2Dの画像が、3Dの画像を構成する2つの視野のうち
の1つになり、DIBRで描画された2D画像は第2の視野になる。一実装形態では、元の2Dの画
像が左の視野であり、描画された2D画像が右の視野である。他の実装形態では、これが反
対になってもよい。
【００２６】
　一例として、ピクセルごとの奥行きマップを仮定すると、それぞれピクセルが左の視野
から右視野へどれだけ移動しなければならないかを示す変位マップが生成されてよい。奥
行きと変位の間の関係は、ほぼ直線状であり得るが、対象が画面から「出てくる」量また
は画面の背後に広がって見える量を制御するために、いくつかのパラメータが調節されて
もよい。一旦、変位マップが生成されると、右視野を描画するために、ピクセルが左の視
野から右の視野へシフトされてよいが、同時に、左の視野マップからの複数のピクセルが
、右の同じピクセルへ画像空間を描画する場合、前方にあるピクセルが後部のピクセルを
遮るようにする。一旦、すべてのピクセルがシフトされると、描画された右視野の中に、
まだいくつかのホールが残されている可能性がある。描画された画像の近接したピクセル
からホールを満たすために、塗り直し(画像補間)技法が採用されてよい。これによって、
最終的な描画された右視野がもたらされる。高品質描画を生成するために、左の視野およ
びピクセルごとの奥行きマップに基づいて補間することにより、中間の、より高い解像度
のピクセルグリッドで描画されてよい。一旦、描画された画像が、より高い中間解像度で
取得されると、これを所望の解像度へ低下させる(scale　back)ことができる。一実装形
態では、描画された画像は、たとえばクロスバイラテラルフィルタリングを用いてフィル
タリングされてよい。クロスバイラテラルフィルタリングは、画像内の対象の寸法形状に
関して画像をフィルタリングするやり方である。たとえば、画像がフィルタリングされる
とき、エイリアシング、ノイズ、および他の望ましくない特徴を除去するために、ピクセ
ル値が、ピクセルの近隣からの値と結合されることがある。これによって、場合によって
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は画像内の同一の対象に属さない値の平均をとることになり、したがって、つじつまの合
わない値をもたらす可能性がある。クロスバイラテラルフィルタリングは、対象を識別し
やすくするために(1つだけでなく)複数のソース画像を用いることにより、これを解決し
ようとするものである。結果として、フィルタリングするとき、両方のピクセルが同一の
対象に属するかどうか判断するために、近隣のピクセル値がそれらのスクリーンスペース
距離によって重み付けされてよく、また、奥行きの差を考慮に入れた式を用いることによ
って重み付けされてもよい。これは、もたらされるフィルタリングされた画像のぶれを防
止するのに役立ち得る。
【００２７】
　図3は、本開示の一実装形態による画像変換処理の流れを示すブロック図である。種々
のモジュールおよび構成要素が、例示的な類似画像に関連した近似の奥行きマップを用い
る、入力画像の奥行きマップの生成におけるそれらの役割に関して説明され得る。
【００２８】
　一実装形態では、処理の流れ300は、ブロック310で2Dの入力画像を受け取ることから始
まる。ブロック320で、例示的な類似画像が識別される。ブロック322で、近似の奥行きマ
ップが識別される。近似の奥行きマップは、例示的な類似画像に関連付けられても、他の
いくつかの視覚的に類似した画像に関連付けられてもよい。ブロック330で、この例画像
について、特徴から奥行きへのマッピング関数が求められる。特徴から奥行きへのマッピ
ングモジュール214は、例示的な類似画像320の特徴と近似の奥行きマップ322とに基づい
て、例示的な類似画像に関する特徴から奥行きへのマッピング関数を求めることができる
。ブロック340で、特徴から奥行きへのマッピング関数に基づいて、入力画像に関する奥
行きマップが生成される。奥行きマップ生成モジュール216は、奥行き値を求めるために
、特徴から奥行きへのマッピング関数に対して入力画像の各ピクセルに関する特徴値(た
とえば色)を適用することにより、奥行きマップを生成することができる。ブロック350で
、3Dの出力画像360を生成するのに、描画技法(たとえばDIBR)とともに奥行きマップが用
いられてよい。
【００２９】
　説明を簡単にするために、本開示の流れおよび方法は、一連の動作として描かれかつ記
述される。しかし、本開示による動作は、種々の順序で、かつ/または同時に生じる可能
性があり、また、本明細書で示されたり説明されたりすることのない他の動作とともに生
じる可能性もある。たとえば、例示的な類似画像と関連した、ブロック322における近似
の奥行きマップの識別、およびブロック330における特徴から奥行きへのマッピングは、
入力画像がブロック310で受け取られてたとえば記憶装置120に記憶される前に生じる可能
性がある。一旦、ブロック320で、例示的な類似画像が識別されると、あらかじめ処理さ
れた近似の奥行きマップおよび特徴から奥行きへのマッピング関数が取得され得て、ブロ
ック340で奥行きマップを生成するのに用いられ得る。
【００３０】
　図4は、本開示の一実装形態による、特徴から奥行きへのマッピング関数を示す図であ
る。この実装形態では、特徴から奥行きへのマッピング関数400は、画像の各ピクセルの
色に基づくものである。関数400は、入力として、特定のピクセルまたは他のポイントに
関する色値を受け取って、そのピクセルに関する奥行き値を出力することができる。図4
は、理解を容易にするために、奥行きを色の関数として1次元で示すものである。当業者
なら、実際には、この関数が、多次元の色空間(たとえばYUV、RGB)における類似の特性を
示し得ることを理解するであろう。一実装形態では、関数が配慮する色数を減少させるた
めにビニングが用いられる。YUVは、たとえば24ビットの色値を有することがあり、これ
は、一般的な特徴から奥行きへのマッピング関数に望まれるものより大きい可能性がある
。場合によっては、24ビットの色方式で表される1600万を上回る種々の色により、色から
奥行きへのマッピング関数の計算コストおよび消費時間が大きくなりすぎることがある。
図4では色値が8つのビン(A～H)へと減少されているが、他の実装形態では、他のいくつか
の数が用いられてもよい。画像データ格納222の画像のうち、色値および奥行き値が既知
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である1つの画像に関して、特定のビン(たとえばビンA)の色のうちの1つを有する各ピク
セルに対応する奥行き値が結合されて(たとえば平均されて)、凝集された奥行き値を生成
する。この値は、関数400の一部分として記憶されてよい。一連のデータポイントが取得
されるまで、残りのビンのそれぞれにおいて、色に関して類似の結合を遂行してよい。特
徴から奥行きへのマッピングモジュール214は、特徴から奥行きへのマッピング関数400を
生成するために、多項式適合の一形態(たとえば曲線当てはめ)を遂行することができる。
もたらされる関数は、f(color)=depthと表現されてよく、またはYUV色の場合、f(YUV)=de
pthと表現されてよい。したがって、所与のピクセルに関する奥行き値は、そのピクセル
に関するYUV色値の関数として計算することができる。関数400は、特徴から奥行きへのマ
ッピングデータベース224に記憶されてよい。
【００３１】
　図5は、本開示の実装形態によって計算された奥行きマップを示す図である。奥行きマ
ップ生成モジュール216は、特徴から奥行きへのマッピングモジュール214が求めた特徴か
ら奥行きへのマッピング関数400などの特徴から奥行きへのマッピング関数に基づいて、
入力画像に関する奥行きマップを計算することができる。図5の奥行きマップ510では、シ
ェーディングは、ソース画像500の視点からのシーンオブジェクトの表面の距離に比例す
る。この実装形態では、より暗い色は、視点により近い奥行きを示し、より明るい色は、
より離れた奥行きを示している。他の実装形態では、シェーディングは反対にされてもよ
い。
【００３２】
　図6は、本開示の一実装形態による画像変換のための方法を示す流れ図である。方法600
は、ハードウェア(たとえば回路、専用ロジック、プログラマブルロジック、マイクロコ
ードなど)、ソフトウェア(たとえばハードウェアシミュレーションを遂行するために処理
装置上で実行される命令)、またはその組合せを含んでいる処理ロジックによって遂行さ
れてよい。方法600は、1つまたは複数の例示的な類似画像と関連した近似の奥行きマップ
を用いて、入力画像に関する奥行きマップを生成することができる。一実装形態では、方
法600は、図1に示されるような画像コンバータ110によって遂行されてよい。
【００３３】
　図6を参照して、方法600は、ブロック610で、3Dに変換するための2Dの入力画像を受け
取る。入力画像は、(たとえば画像コンバータ110によって提供されるユーザインターフェ
ースによって)ユーザから、(たとえばAPIなどのアプリケーションインターフェースによ
って)別のコンピュータアプリケーションプログラムから、または他のいくつかのソース
から受け取られてよい。
【００３４】
　方法600は、ブロック620で、類似の3Dの画像と関連した近似の奥行きマップに基づいて
、(たとえば計算するかまたは記憶装置から取得することにより)入力画像に関する特徴か
ら奥行きへのマッピング関数を識別する。一実装形態では、特徴から奥行きへのマッピン
グモジュール214は、同一または類似の色を有する画像内の対象は同一または類似の奥行
き値も有するという仮定に基づいて、例示的な類似画像の(たとえば色といった)同一の特
徴または類似の特徴のピクセルに関する奥行き値を凝集することができる。関数400など
のもたらされる関数は、入力として、最終的に、入力画像の特定のピクセルまたは他のポ
イントに関する色値(または他の特徴値)を受け取って、そのピクセルに関する奥行き値を
出力することができる。特徴から奥行きへのマッピング関数は、たとえばデータベース22
4に記憶されてよい。
【００３５】
　方法600は、ブロック630で、ブロック620で識別された特徴から奥行きへのマッピング
関数を、入力画像のピクセルに対して適用して、各ピクセルに関する奥行き値を求める。
奥行きマップ生成モジュール216は、入力画像に関して結果として生じる奥行きマップを
生成することができる。一実装形態では、奥行きマップ生成モジュール216は、ブロック6
20で生成された特徴から奥行きへのマッピング関数に対して色値(または他の適切な特徴
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値)を入力として適用することができる。これにより、入力画像の各ピクセルに関する奥
行き値が計算される。これらの奥行き値が、関連するピクセルの位置に基づいて結合され
て、図5に示されるような奥行きマップ510を形成する。
【００３６】
　方法600は、ブロック640で、3Dの出力画像に関する二枚一組の立体画像(stereo　pair)
を生成する。一実装形態では、画像描画モジュール218は、入力画像、およびブロック630
で奥行きマップ生成モジュール216が計算した奥行き値に基づいて3Dの出力画像を描画す
ることができる。一実装形態では、描画モジュール218は、奥行き画像に基づく描画(DIBR
)技法を用いて、3Dの画像を生成することができる。一実装形態では、3Dの出力画像は、
二枚一組の立体画像を形成するために入力画像と併せて用いられる第2の画像を含む。第2
の画像は、実装形態に依拠して、左画像または右画像のいずれでもよく、画像描画モジュ
ール218によって生成され得る。第1の画像と第2の画像は、一緒に3Dの出力画像を形成し
得る。3Dの出力画像は、記憶されても、ユーザによる目視のために表示されてもよい。
【００３７】
　図7は、本開示の一実装形態によって特徴から奥行きへのマッピング関数を計算するた
めの方法を示す流れ図である。方法700は、ハードウェア(たとえば回路、専用ロジック、
プログラマブルロジック、マイクロコードなど)、ソフトウェア(たとえばハードウェアシ
ミュレーションを遂行するために処理装置上で実行される命令)、またはその組合せを含
んでいる処理ロジックによって遂行されてよい。方法700は、平面ビジュアルコンテンツ
を立体3Dに変換するために用いられる特徴から奥行きへのマッピング関数を生成すること
ができる。一実装形態では、方法700は、図1に示されるような画像コンバータ110によっ
て遂行されてよい。
【００３８】
　図7を参照して、方法700は、ブロック710で、画像データ格納222から1つまたは複数の
視覚的に類似した画像を識別する。一実装形態では、データ格納222は、特徴の情報(たと
えば色)および奥行き値が既知の3Dの画像および/または映像のコーパスを含んでよい。一
実装形態では、コーパスは、何百万もの画像および/または映像を含んでいる。指絞法、K
最近傍法などの任意数の技法が、視覚的に類似した画像を識別するのに用いられてよい。
ブロック720で、方法700は、所与の色空間に対して用いられる複数のビンを識別する。考
慮に入れる色数を減らすためにビニングが用いられてよい。色空間がYCbCrである一実装
形態では、空間は、Y、CbおよびCrのビンに独立して分割されてよい。一実装形態では、Y
成分は32個のビンに分割され、CbおよびCrの成分はそれぞれ16個のビンに分割され、その
結果、合計8192個のビンが存在する。他の実装形態では、他の数のビンおよび/または他
の色空間が用いられてよい。
【００３９】
　方法700は、ブロック730で、ブロック710において識別された例示的な類似画像のピク
セルを、ブロック720で識別されたビンと関連付ける。画像データ格納222からの例画像に
ついては、特徴処理モジュール212は、ピクセルの色値に基づいて、各ピクセルを適切な
ビンと関連付けることができる。各ビンは、同一色もしくは類似色(または他の関連した
特徴)のピクセルを含んでよい。
【００４０】
　方法700は、ブロック740で、各色ビンの奥行き値を求める。たとえば、(Y、Cb、Cr)の
ビンのそれぞれに対して、複数の奥行き値があり得る。特徴から奥行きへのマッピング関
数を生成するのに、(Y、Cb、Crの)ビンそれぞれについて1つの奥行き値だけが用いられて
もよい。したがって、1つのビンの奥行き値が、すべて単一の奥行き値へと結合されてよ
い。一実装形態では、ビンに関して結合した奥行き値は、そのビンにマッピングされたす
べての例示的な奥行きの単なる平均である。別の実装形態では、結合された奥行きは、そ
のビンにマッピングされたすべての例示的な奥行きの中央値である。さらに別の実装形態
では、奥行き値のアウトライアを検出するためにRANSAC(Random　Sample　Consensus)方
法が用いられて、インライアの平均が出力される。RANSACの各繰返しについて、奥行き値
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の総数がN個であると想定し、奥行き値のランダムサブセット(N1個)が選択され、その平
均が計算される。この平均の奥行きとすべてのN個の奥行き値の間の差が計算される。閾
値より小さな差を有する奥行き値がインライアの組に含まれてよい。インライアの組が変
化しなくなったとき、または最大繰返し数に到達したとき、繰返しを停止してよい。イン
ライアの組のサイズがM(Nの百分率として指定されてよい)より大きければ、このインライ
アの組は有効であると断言され、その平均が、すべての奥行き値の集計として用いられて
よい。
【００４１】
　ブロック750で、方法700は、各ビンの重み値を計算する。特徴処理モジュール212は、
各ビンの重みを計算することができるが、その重みは、そのビンの内部の占有率(occupan
cy)と任意のビンに関する平均占有率の比の関数である。したがって、例画像にN個のピク
セルと合計B個のビンがある場合には、nヒットを有するビン(a　bin　with　n　hits)の
占有率はn/(BN)である。各ビンの重みは、この占有率、すなわちw(n/(BN))の関数でよい
。一実装形態では、この関数はw(x)=1-exp(-kx)であり、kは、小さな占有率についてはw(
x)が小さいが、少なからぬ占有率については急速に1に近づくように選択される。別の実
装形態では、ノイズによるものであり得る非常に小さな占有率のビンを棄却するために、
重み関数w(x)は、xが小さな値未満のとき0であり、そうでなければ1である。
【００４２】
　ブロック760で、方法700は、特徴から奥行きへのマッピング関数を生成する。特徴から
奥行きへのマッピングモジュール214は、特徴から奥行きへのマッピング関数400を生成す
るために、多項式適合の一形態(たとえば曲線当てはめ)を遂行することができる。もたら
される関数は、f(color)=depthと表現されてよく、またはYUV色の場合、f(YUV)=depthと
表現されてよい。したがって、所与のピクセルに関する奥行き値は、そのピクセルに関す
るYUV色値の関数として計算される。特徴から奥行きへのマッピングモジュール214は、マ
ッピング関数を平滑化することもできる。マッピング関数にはノイズがあり得るので、モ
ジュール214は、所定の平滑化カーネルを用いてマッピング関数を畳み込み積分すること
により(by　convolving)、マッピング関数を平滑化することができる。たとえば、ビンj
は、その近接したビンの重み付き平均を再割当てされてよく、この重みは、平滑化カーネ
ルと、上記でブロック750において計算された占有率に基づく重みとの積である。一実装
形態では、このビンjに関する最終的な奥行き(D)は次式で計算され得る。
【００４３】
【数１】

【００４４】
この式で、N(j)はビンの近隣を示す。特徴から奥行きへのマッピング関数は、たとえばデ
ータベース224などのデータ格納に記憶されてよい。
【００４５】
　図8Aは、本開示の一実装形態による、入力画像に対して特徴から奥行きへのマッピング
関数を適用する方法を示す流れ図である。方法800は、ハードウェア(たとえば回路、専用
ロジック、プログラマブルロジック、マイクロコードなど)、ソフトウェア(たとえばハー
ドウェアシミュレーションを遂行するために処理装置上で実行される命令)、またはその
組合せを含んでいる処理ロジックによって遂行されてよい。方法800は、入力画像に対し
て特徴から奥行きへのマッピング関数を適用して、入力画像を立体3Dに変換することがで
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きる。一実装形態では、方法800は、図1に示されるような画像コンバータ110によって遂
行されてよい。
【００４６】
　図8Aを参照して、方法800は、ブロック810で、3Dに変換すべき2Dの入力画像を受け取る
。方法800は、ブロック820で、入力画像の各ピクセルの特徴(たとえば色値)を識別する。
一実装形態では、特徴データは、画像に関連したメタデータに記憶されてよく、特徴処理
モジュール212はこのメタデータから特徴値、たとえば色値、を求めることができる。
【００４７】
　方法800は、ブロック830で、(たとえば上記で図7と併せて論じられたように)近似の奥
行きマップから求めた特徴から奥行きへのマッピング関数に基づいて、入力画像の各ピク
セルの奥行きを計算する。一実装形態では、奥行きマップ生成モジュール216は、特徴空
間におけるn線形補間(n-linear　interpolation)を遂行して、クエリピクセルの奥行きを
得ることができる。たとえば、1次元の場合では、クエリピクセルの実際の値を取り巻く2
つのビン中心は、C1およびC2と示されてよい。それらのビンの重み付き奥行き値は、それ
ぞれD1およびD2としてよい。奥行きマップ生成モジュール216は、クエリピクセルと、C1
およびC2との間の距離を計算し、それらをそれぞれd1およびd2で示すことができる。奥行
きマップ生成モジュール216は、これらの距離を重みとして用い、次のような式を用いて
、これらの2つのビン間の奥行き値を補間することができる。
【００４８】
【数２】

【００４９】
　図8Bは、一実装形態による、色ビン-奥行きビン間の1次元線形補間を示す図である。補
間値852は、クエリピクセルに関する奥行き値として返されてよい。特徴から奥行きへの
マッピングのヒストグラム表現850を用いると、近似されたマッピングは滑らかではない
。ビン境界の近くで、奥行き値が急激に変化することがある。一実装形態では、近似され
たマッピングに対して補間が用いられ得る。一実装形態では、3Dのマッピング関数f(y、u
、v)=dがあるので、マッピングの3つの線の補間が用いられてもよい。特徴は画像内の対
象の輪郭を辿る傾向があるので、この方法を用いると、対象の境界を辿る奥行きマップに
おける優れたセグメント化が達成され得る。
【００５０】
　図8Aを再び参照して、方法800は、ブロック840で、3Dの出力画像に関する二枚一組の立
体画像を生成する。一実装形態では、画像描画モジュール218は、入力画像、およびブロ
ック830で奥行きマップ生成モジュール216が計算した奥行き値に基づいて、3Dの出力画像
を描画することができる。一実装形態では、描画モジュール218は、奥行き画像に基づく
描画(DIBR)技法を用いて、3Dの画像を生成することができる。出力画像は、記憶されても
、ユーザによる目視のために表示されてもよい。
【００５１】
　図9には、コンピュータシステム900の例示的形態のマシンの図式表示が示されており、
その内部では、本明細書で論じた1つまたは複数の方法のうち任意のものをマシンに遂行
させるための1組の命令が実行され得る。代替実装形態では、マシンは、ローカルエリア
ネットワーク(LAN)、イントラネット、エクストラネット、またはインターネットにおけ
る他のマシンに接続(たとえばネットワーク接続)されてよい。マシンは、クライアント／
サーバネットワーク環境のサーバもしくはクライアントマシンの容量内で動作してよく、
またはピアツーピア(または分散した)ネットワーク環境のピアマシンとして動作してもよ
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い。マシンは、パーソナルコンピュータ(PC)、タブレットPC、セットトップボックス(STB
)、携帯情報端末(PDA)、携帯電話、ウェブ機器、サーバ、ネットワークルータ、スイッチ
もしくはブリッジ、またはそのマシンが行う動作を指定する1組の命令(シーケンシャルな
命令またはその他)を実行することができる任意のマシンでよい。さらに、単一のマシン
のみが示されているが、用語「マシン」は、本明細書で論じた方法のうち任意の1つまた
は複数を遂行するための1組(または複数の組)の命令を、個々に、または一緒に実行する
マシンの任意の集合も含むように理解されるものとする。一実装形態では、コンピュータ
システム900は、画像コンバータ110を実行するサーバ102などのサーバを表してよい。
【００５２】
　例示的なコンピュータシステム900は、処理装置902、メインメモリ904(たとえば読取り
専用メモリ(ROM)、フラッシュメモリ、ダイナミックランダムアクセスメモリ(DRAM)(シン
クロナスDRAM(SDRAM)またはRambus　DRAM(RDRAM)など)、スタティックメモリ906(たとえ
ばフラッシュメモリ、スタティックランダムアクセスメモリ(SRAM)など)、およびデータ
記憶装置918を含み、これらはバス930を介して互いに通信する。本明細書で説明した種々
のバスを通じて供給される信号のうち任意のものが、他の信号と時分割多重化され、1つ
または複数の共通バスを通じて供給されてよい。さらに、回路の構成要素またはブロック
の間の相互接続は、バスまたは単一信号ラインとして示され得る。あるいは、バスのそれ
ぞれが1つまたは複数の単一信号ラインでもよく、単一信号ラインのそれぞれがバスでも
よい。
【００５３】
　処理装置902は、マイクロプロセッサ、中央処理装置などの1つまたは複数の汎用処理装
置を表す。より詳細には、処理装置は、複雑命令セットコンピューティング(CISC)マイク
ロプロセッサ、縮小命令型コンピュータ(RISC)マイクロプロセッサ、長大命令語(VLIM)マ
イクロプロセッサ、または他の命令セットを実施するプロセッサ、または命令セットの組
合せを実施するプロセッサでよい。処理装置902は、特定用途向け集積回路(ASIC)、フィ
ールドプログラマブルゲートアレイ(FPGA)、デジタル信号プロセッサ(DSP)、ネットワー
クプロセッサなどの1つまたは複数の専用処理装置でもよい。処理装置902は、本明細書で
論じた動作およびステップを遂行するための処理ロジック926を実行するように構成され
ている。
【００５４】
　コンピュータシステム900は、ネットワークインターフェース装置908をさらに含んでよ
い。またコンピュータシステム900は、映像表示装置910(たとえば液晶表示器(LCD)または
ブラウン管(CRT))、文字数字入力装置912(たとえばキーボード)、カーソル制御装置914(
たとえばマウス)、および信号生成装置916(たとえばスピーカ)を含んでよい。
【００５５】
　データ記憶装置918は、本明細書で説明した機能の方法のうち任意の1つまたは複数を具
体化する命令の1つまたは複数の組922(たとえばソフトウェア)を記憶している機械可読記
憶媒体928を含んでよい。命令922は、コンピュータシステム900による実行中には、メイ
ンメモリ904および/または処理装置902の内部に、完全に、または少なくとも部分的に存
在してよく、メインメモリ904および処理装置902は、機械可読の記憶媒体も構成する。命
令922は、ネットワークインターフェース装置908によって、ネットワーク920を通じて、
さらに送信されるかまたは受信されてよい。
【００５６】
　機械可読記憶媒体928は、本明細書で説明したように、例示的な類似画像と関連した例
示的な近似奥行きマップを用いて、入力画像に関する奥行きマップを生成する方法を遂行
する命令を記憶するのに用いられてもよい。例示的な実装形態では、機械可読記憶媒体92
8が単一の媒体として示されているが、「機械可読記憶媒体」という用語は、命令の1つま
たは複数の組を記憶する単一の媒体または複数の媒体(たとえば集中型データベースまた
は分散型データベース、および/または関連するキャッシュおよびサーバ)を含むものと理
解されたい。機械可読媒体には、マシン(たとえばコンピュータ)による読取りが可能な形
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態(たとえばソフトウェア、処理アプリケーション)で情報を記憶するための任意のメカニ
ズムが含まれる。機械可読媒体には、それだけではないが、磁気記憶媒体(たとえばフロ
ッピー（登録商標）ディスケット)、光記憶媒体(たとえばCD-ROM)、光磁気記憶媒体、読
取り専用メモリ(ROM)、ランダムアクセスメモリ(RAM)、消去可能なプログラム可能メモリ
(たとえばEPROMおよびEEPROM)、フラッシュメモリ、または電子的命令を記憶するのに適
する別のタイプの媒体が含まれ得る。
【００５７】
　先の記述は、本開示のいくつかの態様をよく理解できるように、特定のシステム、構成
要素、方法等の例などの多数の特定の詳細を説明するものである。しかし、本開示の少な
くともいくつかの実装形態が、これらの特定の詳細なしで実施され得ることが当業者には
明らかであろう。他の例では、本開示を不必要に曖昧にすることのないように、よく知ら
れた構成要素または方法は、詳細には説明されず、または単純なブロック図の形式で示さ
れている。したがって、説明された特定の詳細は単なる例示である。特定の実装形態はこ
れらの例示的詳細から変化してよく、依然として、本開示の範囲に入るように企図されて
いる。
【００５８】
　本明細書を通じて、「一実装形態」または「ある実装形態」に対する参照は、実装形態
に関連して説明された特定の特徴、構造または特性が、少なくとも1つの実装形態に含ま
れることを意味する。したがって、本明細書を通じて、種々の位置における「一実装形態
では」または「ある実装形態では」という慣用句の出現は、必ずしもすべてが同一の実装
形態を指すわけではない。それに加えて、「または」という用語は、排他的な「または」
ではなく、包括的な「または」を意味するように意図されている。さらに、「例示的な」
または「例示的」という単語は、本明細書では、例、実例、または具体例として役立つこ
とを意味するのに用いられる。本明細書で「例示的」として説明されるいかなる態様もし
くは設計も、必ずしも他の態様もしくは設計より好ましい、または有利であるものと解釈
されるべきではない。むしろ、「例示的な」または「例示的」という単語の使用は、概念
を具体的なやり方で示すことが意図されている。
【００５９】
　本明細書の方法の動作は、特定の順番で示されかつ説明されているが、各方法の動作の
順番は、特定の動作が逆順で遂行され得るように、または、特定の動作が少なくとも部分
的には他の動作と同時に遂行され得るように、変更されてよい。別の実装形態では、命令
または別個の動作のサブ動作は、断続的な、かつ/または交番するやり方でもよい。さら
に、開示された対象の態様を実施するのに、示された動作のすべて必要とされるとは限ら
ない可能性がある。それに加えて、当業者なら、これらの方法が、状態図または各イベン
トによって、一連の相互関係がある状態として代替的に表され得ることを納得し、かつ理
解するであろう。さらに、本明細書で開示された方法が、そのような方法をコンピュータ
装置に転送したり伝送したりすることを容易にするために製品に記憶され得ることを理解
されたい。本明細書で用いられる用語「製品」は、任意のコンピュータ可読装置または記
憶媒体からアクセス可能なコンピュータプログラムを包含するように意図されている。
【符号の説明】
【００６０】
　　100　ネットワークアーキテクチャ
　　102　サーバ
　　110　画像コンバータ
　　120　記憶装置
　　130　ユーザ装置
　　132　ユーザ装置
　　134　ユーザ装置
　　140　ネットワーク
　　212　特徴処理モジュール
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　　214　特徴から奥行きへのマッピングモジュール
　　216　深さマップ生成モジュール
　　218　画像描画モジュール
　　222　画像データ格納
　　224　特徴から奥行きへのマッピングデータベース
　　252　領域
　　254　領域
　　256　領域
　　258　領域
　　300　処理の流れ
　　310　入力画像(2D)
　　320　例示的な類似画像
　　322　近似の奥行きマップ
　　330　特徴から奥行きへのマッピング
　　340　奥行きマップ
　　350　描画
　　360　出力画像(3D)
　　400　特徴から奥行きへのマッピング関数
　　500　ソース画像
　　510　奥行きマップ
　　850　特徴から奥行きへのマッピングのヒストグラム表現
　　852　補間値
　　900　コンピュータシステム
　　902　処理装置
　　904　メインメモリ
　　906　スタティックメモリ
　　908　ネットワークインターフェース装置
　　910　映像表示装置
　　912　文字数字入力装置
　　914　カーソル制御装置
　　916　信号生成装置
　　918　データ記憶装置
　　920　ネットワーク
　　922　命令
　　926　処理ロジック
　　928　機械可読記憶媒体
　　930　バス
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