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ES 2354057 T4

DESCRIPCION
Procedimiento de visualizacion autoestereoscopica

La presente invencion tiene por objeto un procedimiento de visualizacion autoestereoscopica de una imagen con N
puntos de observacion en una pantalla que comprende puntos de imagen o pixeles de visualizacion dispuestos segun
lineas y columnas, presentando cada pixel de visualizacion p >1 puntos de color correspondientes a un primer, un
segundo, ..., un p*™° componente de color, procedimiento en el cual los pixeles de una imagen autoestereoscopica se
visualizan repartiendo espacialmente los p puntos de color de cada pixel entre los puntos de color del componente de
color homologo de p pixeles de visualizacion diferentes.

Un procedimiento tal se describe en la Solicitud PCT WO 94/26072 depositada a nombre del solicitante bajo el titulo
“Dispositif y systéme vidéo autostéréoscopique” y publicado el 10 de noviembre de 1994. Segun este procedimiento
relativo al caso en donde los pixeles de la pantalla de video estan compuestos de p puntos de color colocados lado a
lado en la direccion de las lineas, los p (por ejemplo 2 o0 3) componentes de color (0 puntos de color) de un mismo punto
de imagen o pixel de una imagen autoestereoscépica con N puntos de observacion se reparten entre p (por ejemplo 2 o
3) pixeles sucesivos dispuestos en la direccion de las lineas de la imagen. El nimero N de puntos de observacion de
imagen no es un multiplo de p, y la red lenticular presenta un paso igual al producto de paso de los puntos de color
multiplicado por el niUmero de puntos de observacion.

Un procedimiento que aplica el mismo principio se describe en la Solicitud de Patente Europea N° EP—A-0 791 847
(PHILIPS ELECTRONICS) titulado “Autostereoscopic display apparatus” publicado el 27 de agosto de 1997. Segun este
procedimiento que apunta a repartir entre las lineas y las columnas la pérdida de definicién debida a la multiplicacion de
las imagenes, los pixeles se desfasan de una linea a otra de una distancia igual a la mitad del paso de puntos de color
que componen los pixeles, obteniéndose en este caso este desfase dpticamente inclinando los lenticulos de la red de
visualizacion con respecto a la direccién de las columnas de los pixeles de visualizacion de la pantalla.

Los procedimientos descritos en los documentos mencionados anteriormente no permiten compensar, al menos
parcialmente, la pérdida de definicion debido a la presencia de N puntos de observacion.

La presente invencion tiene por objeto un procedimiento de visualizacion que permite remediar al menos parcialmente al
problema precitado.

La invencion se relaciona asi con un procedimiento de visualizacién autoestereoscépica de una imagen con N puntos de
observacion en una pantalla que comprende pixeles de visualizacion dispuestos segun lineas y columnas, presentando
cada pixel de observacion p>1 puntos de color, correspondientes a un primero, un segundo,..., un p®™ , componente
de color, procedimiento en el cual los pixeles de una imagen autoestereoscOpica para visualizar se visualizan
repartiendo espacialmente los puntos de color de cada pixel entre los puntos de color del componente de color
homoélogo de p pixeles de visualizacion diferentes, tal como se define en la reivindicacion 1.

La reparticion entre los p puntos de color de un pixel de la imagen que se va a visualizar se realiza entonces a partir de
p pixeles diferentes de la imagen autoestereoscopica de definicién superior, mientras que en la técnica anterior
precitada esta reparticion se efectta a partir de p puntos de color provenientes de un mismo punto de imagen o pixel.

La imagen autoestereoscopica que se va a visualizar puede ser generada a partir de la imagen de definicién superior
arriba de la pantalla en una memoria o en cualquier soporte de registro, o bien directamente por direccionamiento a nivel
de la pantalla.

Preferiblemente la imagen autoestereoscopica de definicion superior presenta, en la direccion de las lineas, tantos
pixeles con p puntos de color como cada linea de imagen presenta puntos de color.

Dado que los p componentes de color de cada pixel portan la informacion proveniente de p puntos repartidos en el
espacio, la imagen resultante presenta una resolucidon que es p veces mejor en lo que se relaciona con la iluminacion,
mientras que la definicién de los colores presenta en cuanto a ella la misma resolucidn anterior. El espectador percibe
sin embargo una imagen que presenta subjetivamente una definicibn mejorada p veces en razén de la percepcion
mejorada de los contornos, mientras que la mas baja definicion de la crominancia (efecto de los colores que se
“desplazan”) no es percibida en vision estereoscopica.

Por ejemplo, para una imagen que presenta un segmento de derecha inclinado, el desfase entre los componentes de
color, por ejemplo rojo, verde y azul, del pixel que se sucede en la imagen denominada de definicion superior y que es
debido a la dicha reparticion espacial de la informacion de origen en los pixeles de visualizacion diferentes, en presencia
de contraste es percibido por el cerebro mas como una diferencia de luminosidad de alta resolucién que como una
variacion periddica de color. Ademas, la reparticion espacial de los puntos de color tiene por efecto que los dos ojos,
gue ven dos puntos de observacién diferentes, ven en general a través un de lenticulo dado componentes de color
diferente, lo que induce una complementariedad de un ojo con el otro que atenla la percepcién de una baja resolucion
de componentes de color. El efecto subjetivo global es una mejora de la finura de la imagen y de la percepcion de los
planos (debido al aumento de la resolucion de la disparidad), practicamente sin percepcion de la mas baja resolucién de
los colores.

Una imagen autoestereoscopica que presenta intrinsecamente una definicién superior puede obtenerse a partir de una
camara o de un banco de imagenes o bien bajo la forma de imagenes de sintesis.
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El procedimiento puede ser caracterizado porque la imagen autoestereoscépica de definicion superior se genera a partir
de una imagen autoestereoscépica de inicio que presenta una definicion mas baja que la dicha definicidon superior, con
la ayuda de un procedimiento de aumento de definicion tal como un procedimiento por interpolacién, por vectorizacion o
por busqueda de contorno. La imagen autoestereoscépica de inicio puede obtenerse a partir de una camara o de un
banco de imagenes, o bien bajo la forma de imagenes de sintesis.

Esto permite beneficiarse del mejoramiento de la definicion de las imagenes que puede ser obtenido gracias a los
procedimientos modernos de tratamiento de imagenes numéricas. En particular, la dicha definicion méas baja puede ser
la definicién de la pantalla, lo que permite en particular partir de imagenes de video estandar.

La imagen autoestereoscopica de definicion superior puede generarse sin generar para cada pixel mas que el punto de
color utilizado durante la generacion de la dicha imagen autoestereoscépica que se va a visualizar.

El procedimiento de aumento de definicion puede aumentar la definicién en el sentido de las lineas y/o de las columnas.

Segun un modo de realizacién conveniente a la técnica de visualizacion descrito en la Solicitud de Patente Europea n°
EP-A- 0 791 847 precitada, y que permite un aumento de la definicién a la vez en el sentido de las lineas y de las
columnas, el procedimiento puede ser caracterizado porque la imagen autoestereoscopica de definicion superior se
obtiene generando a partir de la imagen autoestereoscépica de inicio, con la ayuda del dicho procedimiento de aumento
de definicidn, una imagen autoestereoscoépica intermedia que presenta ya sea p, sea (p-1) mas lineas y sea p, sea (p-1)
més columnas de pixeles que la pantalla, y porque la dicha imagen autoestereoscoépica de definicién superior se obtiene
seleccionando en la imagen autoestereoscopica intermedia los pixeles cuya posicion corresponde a la dicha reparticion
espacial.

En el marco de esta técnica, se mantiene sin embargo la ventaja de no aumentar la definicion mas que en la direccion
horizontal de las lineas.

Es ventajoso, en particular cuando la dicha definicion mas baja es la definicién de la pantalla, realizar el aumento de
definicion pasando por la generacion de una imagen autoestereoscépica intermedia que tiene una definicion aumentada
que es inferior a la dicha definicion superior, a partir de la cual se efectia la generacion de la dicha imagen
autoestereoscopica de definicion superior. Esto conviene en particular en el caso en donde p=3 y en donde la imagen
de definicion aumentada presenta (p-1), es decir 2 veces més de pixeles que la imagen autoestereoscoépica de inicio,
mientras que la imagen autoestereoscopica de definicion superior presenta p=3 veces mas pixeles que la imagen
autoestereoscopica de inicio.

La imagen autoestereoscopica intermedia y/o la de la definicién superior son preferiblemente generadas y no calculan
para cada pixel mas que el o los puntos de color Utiles, es decir los que son utilizados para calculos ulteriores y/o para la
visualizacion.

Segun una variante de la invencién que permite un aumento de la definicién a la vez en el sentido de las lineas y de las
columnas, el procedimiento se caracteriza porque la imagen autoestereoscopica de definicion superior se obtiene a
partir de una imagen autoestereoscoépica de inicio que presenta sea p, ya sea (p-1) mas lineas, y sea p, ya sea (p-1)
mas columnas de pixeles que la pantalla, y porque la imagen autoestereoscépica de definicion superior se obtiene
seleccionando en la imagen autoestereoscoépica de inicio, los pixeles cuya posicion corresponde a la dicha reparticion
espacial. Esto requiere los mismos comentarios anteriores.

Segun una variante particularmente ventajosa, el procedimiento se caracteriza porque la imagen autoestereoscopica
que se va a visualizar comprende, cuando se ordena de manera que imbrique los pixeles de N puntos de observacion
que la componen segun la topologia de su visualizacién, grupos de N pixeles en donde cada uno corresponde a un
punto de observacion diferente para formar una imagen imbricada como se describe en la Solicitud PCT WO-A-94/2607
de la Solicitante, el primer pixel de un grupo dado de N pixeles, que corresponde a un primer punto de observacion,
estando constituido por un primer punto de color que es el punto de color del primer componente de color del primero de
los dichos p pixeles diferentes de un grupo de p pixeles del primer punto de observacién, de un segundo punto de color
que es el punto de color del segundo componente de color del segundo de los dichos pixeles diferentes del dicho grupo
de p pixeles del primer punto de observacion, ...de un p®™ punto de color que es el punto de color del p*™
componente de color del p®™ de dichos pixeles diferentes del dicho grupo de p pixeles del primer punto de
observacion, dado que el segundo pixel del dicho grupo de N pixeles, que corresponde con un segundo punto de
observacion, estando constituido por un primer punto de color que es el punto de color del segundo componente de
color del primero de los dichos p pixeles diferentes de un grupo de p pixeles del segundo punto de observacion,... de un
p®™ punto de color que es el punto de color del primer componente de color del p®™ de dichos p pixeles diferentes
del grupo p pixeles del segundo punto de observacién, y asi se continta por permutacion circular hasta el Enésimo pixel
del dicho grupo dado, que corresponde al Enésimo punto de observacion y el grupo de p pixeles que le corresponde.
Los dichos grupos de N pixeles se repiten ventajosamente en el sentido de las lineas.

Los dichos p pixeles diferentes pueden ser contiguos.
De manera preferencial, los p pixeles diferentes se alinean en la direccion de las lineas.

Los puntos de color de cada pixel de visualizacion se disponen ventajosamente lado a lado en la direcciéon de las
columnas o, preferiblemente, de las lineas.
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La imagen autoestereoscépica con N puntos de observacidon obtenida por el procedimiento tal como se defini6 mas
arriba presenta pixeles dispuestos segun lineas y columnas estando constituido cada pixel de p puntos de color de un
componente de color diferente, caracterizado porque cada uno de los p puntos de color de cada pixel esta constituido
por un punto de color de un componente de color homélogo desfasado espacialmente de la misma manera que cada
uno de los p pixeles diferentes de un punto de observacion de una imagen autoestereoscopica de definicion superior
que presenta al menos tantos pixeles con p puntos de color como la imagen autoestereoscépica con N puntos de
observacion presenta puntos de color. Los dichos p pixeles diferentes estan contiguos ventajosamente y se alinean
preferiblemente segun la direccion de las lineas. Pueden ser igualmente alineados por ejemplo segun una diagonal de la
imagen autoestereoscopica de definicion superior.

En particular, la dicha imagen puede ser caracterizada porque comprende, cuando se ordena de manera que imbrique
los pixeles de los N puntos de observacién que la componen segun la topologia de su visualizacion, grupos de N
pixeles, en donde cada uno corresponde a un punto de observacion diferente, correspondiendo el primer pixel de un
grupo dado de N pixeles, a un primer punto de observacion estando constituido por un primer punto de color que es el
punto de color del primer componente de color del primero de los dichos p pixeles diferentes de un grupo de p pixeles
diferentes del primer punto de observacién, de un segundo punto de color que es el punto de color del segundo
componente de color del segundo de los dichos pixeles diferentes del dicho grupo de p pixeles diferentes del primer
punto de observacion..., de un p**™ punto de color que es el punto de color del p*™® componente de color del p®™ de
los dichos pixeles diferentes del dicho grupo de p pixeles del primer punto de observacion, correspondiendo el segundo
pixel del dicho grupo dado de N pixeles, con un segundo punto de observacioén, estando constituido por un primer punto
de color que es el punto de color del segundo componente de color del primero de los dicho p pixeles diferentes de un
grupo de p pixeles del segundo punto de observacion,... de un p*™ punto de color que es el punto de color del primer
componente de color del p®™ de los dichos p pixeles diferentes del dicho grupo de p pixeles del segundo punto de
observacion, y asi continla por permutacion circular hasta el Enésimo pixel que corresponde al Enésimo punto de
observacion y al grupo de p pixeles que le corresponde.

La invencién se relaciona igualmente con una imagen visualizada o impresa en un soporte, caracterizada porque es
visualizada o impresa a partir de una imagen autoestereoscoépica tal como se definié méas arriba, bajo la forma de puntos
o de pixeles de visualizacion que se obtienen, repartiendo los p puntos de color de cada pixel de la dicha imagen
autoestereoscopica entre los puntos de color del componente de color homaélogo de p puntos o pixeles de visualizacion
diferentes.

La invencion se relaciona igualmente con un soporte de registro tal como un disco duro, disco DVD, banda magnética
que presenta al menos una imagen autoestereoscoépica registrada, que es tal como se define mas arriba.

La invencion se relaciona finalmente con un sistema de transmision particularmente por cables o conexion hertziana,
esencialmente por satélite, que comprende un dispositivo de emision para emitir imagenes autoestereoscopicas tal
como se definié mas arriba.

Otras caracteristicas y ventajas de la invencidn se apreciardn mejor con la lectura de la descripcion que viene a
continuacion, dada a titulo de ejemplo no limitante, en unién con los dibujos aqui anexos, en los cuales:

- la Figura 1 ilustra una primera variante de la invencion aplicada al caso de la Figura 1a de la Solicitud PCT
WO-A-94/26072 precitada, cuyas Figuras 2 y 3 ilustran variantes correspondientes respectivamente a5y a 7
puntos de observacion.

- la Figura 4 ilustra una segunda variante de la invencion, aplicada al caso de la Figura 1b de Solicitud PCT
precitada.

- la Figura 5 ilustra una tercera variante de la invencion, aplicada al caso de la figura la de la Solicitud PCT
precitada, con aumento en dos tiempos de la definicion de la imagen.

- las Figuras 6a y 6b ilustran una cuarta variante de la invencion, correspondientes al caso de las Figuras 4A y
4B de la Solicitud EP n° 0 791 847 precitada.

- las Figuras 7a y 7b ilustran una quinta variante de la invencioén, correspondientes al caso de las Figuras 5A y
5B de la Solicitud EP n° 0 791 847.

- las figuras 8a y 8b ilustran una sexta variante de la invencidn, correspondientes al caso de las Figuras 6A y 6B
de la Solicitud EP n° 0 791 847.

-y la Figura 9 ilustra un aumento de la definicién por calculo de los pixeles intermediarios, a partir de una
imagen de mas baja definicion.

En la Figura 1, correspondiente a N=4 y a p=3, la imagen de definiciébn superior presenta tres veces mas pixeles en la
direccién de las lineas que la imagen estandar utilizada en la Figura la de la Solicitud PCT WO-A-94/26072. Para las
necesidades de la descripcién se representa bajo la forma de una imagen imbricada que comprende, en la direccién de
las lineas, grupos de p=3 pixeles, a saber los tres primeros pixeles Ti, T2, T3, del primer punto de observacién PVy, los
tres primeros pixeles Ti, T2, T3,del segundo punto de observacion PVy, los tres primeros pixeles T1, T2, T3 del tercer
punto de observacion PVs, los tres primeros pixeles T1, T2, T3 del cuarto punto de observacion PV,, luego los tres
pixeles siguientes T4, Ts, Te de PV, los tres pixeles siguientes T4, Ts, Tg de PV, y asi sucesivamente.

La pantalla presenta, en la direccion de las lineas, los pixeles de visualizacion P1, P2, P3...PM de los cuales cada uno
se compone de p=3 puntos de color correspondientes a los componentes de color rojo R, verde V y azul B. La red
lenticular 10 presenta lenticulos Li, Ly, Ls... cuyo paso es igual a cuatro veces el paso de los puntos de color de los
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pixeles de visualizacion, lo que hace que el primer lenticulo L1 se sitle en frente de los componentes R, Vy B de Ply
del componente R de P2, que el lenticulo L, se sitte en frente de los componentes V y B de P2 y de los componentes R
y V de P3y asi a continuacion.

En lugar de repartir los componentes R, V y B del primer pixel de la imagen estandar entre los puntos de color del
componente homologo de los pixeles respectivamente P1, P2 y P3, se efectla esta reparticion seguin la invencion no
conservando de cada uno de los pixeles T1, T, T3 del primer punto de observacién PVi mas que uno de sus puntos de
color, respectivamente R, V y B. Sucede lo mismo, con permutacion circular de los componentes de color, para los tres
primeros pixeles T1, T2 y T3 de los otros puntos de vista PV,, PV3y PVa.

Para el punto de observacion PV, el punto de color R de T; se visualiza el punto de color homdlogo R de P1, el punto
de color V de T, se visualiza el punto de color homélogo V de P2, y el punto de color B de T3 se visualiza el punto de
color homélogo B de P3. Los puntos de color R de T1, Vy T2 y B de T3 constituyen asi un triplete de visualizacion TRy,
que representa el primer pixel de la imagen que se va a visualizar.

Para el punto de observacion PV, los puntos de color V de Ti, B de T, y R de T3, que constituyen un triplete TRy,
representando el segundo pixel de la imagen que se va a visualizar, son visualizados respectivamente en el punto de
color V de P1, B de P2 y R de P4, para el punto de observacion PVs, los puntos de color B de T1, Rde T, y V de Ts, que
constituyen un triplete TR3 son visualizados respectivamente en el punto de color B de P1, R de P3 y V de P4. Para el
punto de observacion PV, los puntos de color R de Ti, V de T, y B de T3 que constituyen un triplete TR4 son
visualizados respetivamente en el punto de color R de P2, V de P3 y B de P4, lo que termina la secuencia. Esta se
repite con los puntos de color R de T4, V de Ts y B de T que constituyen el triplete TRs para el punto de observacion
PV, que se visualizan respetivamente en los puntos de color R de P5, V de P6 y B de P7, y asi sucesivamente. Esta
reparticion espacial a partir de una imagen que representa tres veces mas de pixeles en la direccion de las lineas
permite aumentar la definicion en luminosidad de la imagen conservando su definicion en crominancia. En la posicion
nominal de vision, un observador ve, ya sea los puntos de observacion PV; y PV3, sea los puntos de observacion PV, y
PV,. En el primer caso el ojo izquierdo ve en tres lenticulos sucesivos los componentes R, V y B, mientras que el ojo
derecho ve alli los compuestos B, R y V. En el segundo caso el ojo izquierdo ve en tres lenticulos sucesivos los
compuestos V, By R, y el ojo derecho los compuestos R, V y B. Sucede lo mismo cuando el observador se posiciona de
manera que vea los puntos de observacion ya sea PV1y PV,, ya sea PV,y PV3;, sea PV3y PV,.

Esta complementariedad de un ojo con el otro y de un lenticulo con el otro permite, como se indica mas arriba, atenuar
en vision estereoscopica el impacto perceptivo de una baja resolucion de los colores.

La Figura 2 corresponde al caso de cinco puntos de observacion (N=5). El paso de lenticulos L, Ly,... de la red 10 es
igual a N=5 veces el paso de los puntos de color de los pixeles de observacion P1, P2,... Para el punto de observacion
PVi, el triplete TR, que representa el primer pixel de la imagen que se va a visualizar, estd constituido por el
componente rojo del primer pixel T; denominado T; (R), del componente azul del segundo pixel T, denominado T»(B) y
del componente verde del tercer pixel T3, denominado T3 (V). T1 (R) se visualiza en el punto de color rojo R del pixel de
visualizacion P1y T, (B) se visualiza en el punto de color azul de P2 y T3 (V) se visualiza en el punto de color verde Pa.
La regla de visualizacién se representa en la Figura 2 bajo la forma de tabla. Los tripletes TR1, TRz, TR3, TRsy TRs
corresponden respectivamente a los puntos de observacion PVi, PVj,...PVs. Los tripletes TRe...TR1p corresponden
respectivamente a los puntos de observacion PV;...PVs y asi sucesivamente, médulo 5.

La Figura 3 corresponde al caso de siete puntos de observacion (N=7). El paso de lenticulos Li, Lo,... de la red 10 es
esta vez igual a 7 veces el paso de los puntos de color de los pixeles de visualizacion P1, P2,... La presentacion bajo la
forma de tabla es similar a la de la Figura 2. Los tripletes TR;...TR; corresponden respectivamente a los puntos de vista
PVi...PV7, y asi sucesivamente, médulo 7.

La Figura 4 representa el caso (p=2) en donde los pixeles de la pantalla se forman a partir de dos componentes de color
colocados lado a lado en la direccién horizontal de las lineas, a saber, un componente de color (R,V) constituido por la
superposicion vertical de un componente rojo R y de un componente verde V de semiintensidad, y un componente de
color (V,B) constituido por la superposicién vertical de un componente verde V de semiintensidad y de un componente
azul B. la red lenticular presente en los lenticulos L’ cuyo paso es igual a N=3 veces el paso de los compuestos de color.
El aumento de definiciéon se obtiene a partir de una imagen que presenta dos veces mas pixeles en la direccién de las
lineas, que la imagen estandar utilizada en la Figura 1b de la Solicitud PCT WO-A-94/26072.

Para el punto de observacion PV, el triplete de visualizacion TR; esté constituido por el componente de color (R,V) del
pixel T1 del punto de observacion PV; de la imagen que se va a visualizar y del componente de color (V, B) del pixel T,
del punto de observacion PV; de la imagen que se va a visualizar. Para el punto de observacion PV, el triplete de
visualizacion TR, esta constituido por el componente de color (V,B) del pixel T, del punto de observacion PV, y del
componente de color (R, V) del pixel T, del punto de visualizacion PV,. El componente (R, V) del pixel T1 de PV; se
visualiza tanto como el componente (R, V) del pixel de visualizacion P’1. El componente (V, B) del pixel T, de PV; se
visualiza tanto como el componente (V, B) del pixel P’2. El componente (V, B) del pixel T1 de PV, se visualiza tanto
como el componente (V, B) del pixel P'1. El componente (R, V) del pixel T, de PV, se visualiza tanto como el
componente (R, V) del pixel P'3 y asi sucesivamente. En posicién de vision nominal, bien sea el ojo izquierdo ve el
punto de observacion PV; y el ojo derecho el punto de observacion PV,, bien sea el ojo izquierdo ve el punto de
observacion PV,, y el ojo derecho, el punto de observacion PVs. En el primer caso, el ojo izquierdo ve los componentes
(R, V) y (V, B) en lenticulos sucesivos, mientras que el ojo derecho ve los componentes (V, B) y (R, V) en estos mismos
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lenticulos. En el segundo caso, el ojo izquierdo ve los componentes (V, B) y (R, V) en lenticulos sucesivas, mientras que
el ojo derecho ve los componentes (R, V) y (V, B) en estos mismos lenticulos.

Por lo tanto hay complementariedad de colores de un ojo con el otro y de un lenticulo con el otro, pero esta vez para los
tres componentes coloreados rojo, verde y azul, lo que es favorable desde el punto de observacion perceptivo.

La Figura 5 ilustra el caso de la Figura 1, excepto que la imagen que se va a visualizar se genera a partir de una imagen
autoestereoscopica denominada intermediaria cuya definicion es, en la direccion de las lineas dos veces, y no tres
veces superior, a la de la imagen estandar tal como la utilizada en la Figura de la Solicitud PCT WO-A-94/26072. Esta
imagen intermediaria puede ser una imagen suministrada por una cdmara, o bien incluso una imagen que proviene de
un banco de datos de video, o bien incluso una imagen calculada para incrementar la definicién a partir de una imagen
estandar. La imagen intermedia puede ser igualmente una imagen de sintesis.

Si se quiere conservar la informacién de la imagen durante la visualizacion, es necesario calcular para cada punto de
observacion a partir de dos pixeles T1y To, T3y T4, etc., tres compuestos de color que se van a visualizar.

En el ejemplo representado, esto se hace por interpolacion lineal a partir de tres pixeles sucesivos T1, Tz, Ts; T3, Ta Ts,
etc.

El componente T; (R) de PV; se visualiza tanto como el componente R de P1. El componente interpolado

T\(V3) + 2T5(V)

3 3 se visualiza tanto como el componente V de P».
2Ty(B) + Ts(B)
El componente interpolado 3 3 se visualiza tanto como

el componente azul de P3, y asi sucesivamente, como se indica en forma de tabla en la Figura 5.

El procedimiento, en sus diferentes variantes descritas mas arriba, puede ser aplicado directamente con la mejora de la
definicion en el sentido de las lineas del dispositivo descrito en la Solicitud EP-A-0 791 847. En el marco de la Figura 4A,
4B, 6A, y 6B de esta Solicitud, el aumento posible de la definicién es igual a 3. En el caso de las figuras 5A y 5B no es
mas que 2.

Para aumentar la definicién a la vez en la direcciéon de las lineas y de las columnas, se parte de una imagen cuya
definicion es superior en las dos direcciones.

En el caso de las Figuras 6a y 6b, la definicion se aumenta en un factor 3 a la vez en la direccién de las lineas y de las
columnas. Dado esto para el primer pixel que se va a visualizar de los puntos de observacion PVi, PV,,... una matriz de
nueve pixeles Ti;...T33. Para PVi, los componentes Utiles son el componente rojo T11 (R) de Ti1, el componente verde
T2z (V) de T2, y el componente azul Ts3 (P) de Ts3. Para PV», los componentes Utiles son el componente verde T11 (V)
de T11, el componente azul T2, (B) de T2, Y el componente rojo Tss3 (R ) de Ts3 y asi sucesivamente. Es suficiente para
generar la imagen que se va a visualizar no calcular méas que los coeficientes Utiles para la visualizacion.

En el caso de las Figuras 7a y 7b, la definicion se aumenta en un factor 2 en la direccién de las lineas y en un factor 3
en la direccién de las columnas. Para los pixeles que se van a visualizar del primer punto de observacion, se retienen
los componentes Ti1 (R), T21 (V) Y Ta1 (B). Para los otros puntos de observacion, los componentes que se van a
conservar se deducen por permutacion.

En el caso de las Figuras 8a y 8b, la definicion se aumenta en un factor 3 en la direccion de las lineas y en un factor 2
en la direccion de las columnas. Para el primer pixel que se va a visualizar de cada punto de observacion, se conservan
los componentes Ti1 (R), T22 (B) Y Tiz (V). Para los otros puntos de observacion, los componentes que se van a
conservar se deducen por permutacion.

La Figura 9 ilustra el aumento de la definicion en un factor 3 en la direccion de las lineas, a partir de una imagen en el
modo denominado “N imagenes” tal como se describe en la Solicitud PCT WO-A-94/26071 del Solicitante, y cuyos
pixeles denominados T, T4, T7, etc.... Ty son representados por convencion por un punto de mayor tamafio. Para cada
uno de los pixeles originales T1, T4, T7...Tm de cada punto de observacion o imagen elemental, se calculan, por ejemplo
por interpolacién, dos pixeles intermediarios (T2, Ts), (Ts, Ts) etc... de manera que aumente la definicion.

El procedimiento segln la invencidon permite generar, a partir de imagenes de definicion de video estandar, o de
imagenes que presentan intrinsecamente una mas alta definicion, que se trata de imagenes filmadas o de imagenes de
sintesis realizadas segun el procedimiento descrito en la Solicitud PCT WO-A-97/01250, del Solicitante, imagenes
autoestereoscopicas que presentan una definicion mejorada en cuanto a la luminosidad y una definicion mas baja en
cuanto a la crominancia.

Cada pixel de la imagen autoestereoscopica que se va a visualizar contiene la informacion que proviene de p puntos del
espacio diferentes. Una tal imagen autoestereoscopica que se va a visualizar puede generarse igualmente de manera
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directa a partir de la imagen suministrada por una cadmara provista de un captador mono-CCD que presenta filtros
coloreados que se suceden horizontalmente (RVBRVBRVAB,...) y una red lenticular divergente cuyo paso aparente de la
red (es decir el paso de red lenticular proyectada por la éptica de captura de imagen en el captador mono- CCD) es
igual al de N filtros coloreados, o una red lenticular convergente con una permutacion por simetria de grupos de N filtros
coloreados para conservar la ortoestereoscopia. Por ejemplo, para N=4, se tiene, al paso de 12, la permutacion
siguiente RBVRVRBVBVRB etc. Se obtiene de este modo el desfase espacial deseado para cada uno de los puntos
coloreados de los pixeles de imagen autoestereoscopica que se va a visualizar. Se han descrito camaras con red
lenticular con captura de imagen, particularmente en las Solicitudes PCT WO-A-94/26071 y WO-A-94/25891 del
Solicitante.

Una imagen tal puede ser utilizada en un sistema de transmisién, o bien ser registrada en un soporte de registro tal
como un disco duro, disco DVD, banda magnética u otro. Esta imagen puede ser visualizada en una pantalla delante de
la cual se dispone una red lenticular. Puede imprimirse igualmente en un soporte de papel y sera posible ver las
imagenes en relieve con la ayuda de una red lenticular apropiada, que es solidaria o0 no del soporte de papel.

En la descripcion anterior, los términos “linea” y “columna” designan respectivamente las hileras horizontales y las
hileras verticales de los pixeles vistos por un observador de pie o sentado, independientemente de la direccion de
barrido, horizontal o vertical, de la pantalla de visualizacion. Por ejemplo, para una pantalla cuyas lineas de barrido
estan dispuestas verticalmente, estas “lineas de barrido” se consideran como columnas.
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REIVINDICACIONES

Procedimiento de visualizacién autoestereoscépica de una imagen con N puntos de observacién en una
pantalla que comprende pixeles de visualizacion dispuestos segun lineas y columnas, presentando cada pixel
de visualizacién p > 1 puntos de color, correspondientes con un primer, segundo..., un p®™ componente de
color, procedimiento en el cual los pixeles de una imagen autoestereoscopica primaria que se va a visualizar
son asignados a los dichos pixeles de visualizacion repartiendo especialmente los p puntos de color de cada
pixel de la citada imagen autoestereoscopica primaria entre los puntos de color del componente de color
homodlogo de p pixeles de visualizacidon diferentes, caracterizado por que emplea, a partir de una imagen
autoestereoscopica primaria de definicién superior que presenta al menos tantos pixeles con p puntos de color
como la imagen con N puntos de observacion presenta de puntos de color, la generacion de una denominada
imagen autoestereoscépica que se va a visualizar cuyos p puntos de color de cada pixel de visualizaciéon son
los puntos de color de los componentes de color homologos de p pixeles diferentes de la imagen
autoestereoscopica primaria de definicion superior.

Procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque la imagen autoestereoscopica primaria de
definicion superior presenta, en la direccién de las lineas, tantos pixeles con p puntos de color como puntos de
color presenta cada linea de imagen.

Procedimiento segin una de las reivindicaciones 1 6 2, caracterizado porque comprende una etapa de
generacion de la imagen autoestereoscépica primaria de definicion superior a partir de una imagen
autoestereoscopica de inicio que presenta una definicion méas baja, con la ayuda de un procedimiento de
aumento de definicion tal como un procedimiento de interpolacion, vectorizacion o busqueda de contorno.

Procedimiento segun la reivindicacion 3, caracterizado por que la citada definicion mas baja es la definicién de
la pantalla.

Procedimiento segun una de las reivindicaciones 3 6 4, caracterizado porque la imagen autoestereoscépica
primaria de definicion superior se genera no generando para cada pixel mas que el punto de color utilizado
durante la generacion de la llamada imagen autoestereoscopica que se va a visualizar.

Procedimiento segin una de las reivindicaciones 3 a 6, caracterizado porque el procedimiento de aumento de
definicion es tal que se aumenta la definicion en el sentido de las lineas.

Procedimiento segun una de las reivindicaciones 3 a 6, caracterizado porque el procedimiento de aumento de
definicién es tal que aumenta la definicion en el sentido de las columnas.

Procedimiento segun la reivindicacion 6, caracterizado porque la imagen autoestereoscOpica primaria de
definicion superior se obtiene generando a partir de la imagen autoestereoscépica de inicio, con la ayuda del
dicho procedimiento de aumento de definicién, una imagen autoestereoscopica intermedia que presenta bien
sea p, bien sea (p-1) mas lineas y bien sea p, bien sea (p-1) mas columnas de pixeles que la pantalla, y porque
la citada imagen autoestereoscépica primaria de definicién superior se obtiene seleccionando en la imagen
autoestereoscopica intermediaria los pixeles cuya posicion corresponde a la dicha reparticion espacial.

Procedimiento segun la reivindicacion 3, caracterizado porque la llamada definicion mas baja es la definicion de
la pantalla, y por que emplea, con la ayuda del dicho procedimiento de aumento de definicién, la generacion de
una imagen autoestereoscopica intermedia, que tiene una definicibn aumentada, luego de la dicha imagen
autoestereoscopica primaria de definicion superior.

Procedimiento segun la reivindicacién 9, caracterizado porque p=3 y porque la dicha definicibn aumentada
corresponde a la duplicacion del nimero de pixeles en la direccidn de las lineas y/o de las columnas.

Procedimiento segun las reivindicaciones 9 o 10, caracterizado por que la imagen autoestereoscoépica
intermedia y/o la imagen autoestereoscoépica primaria de definicion superior son generadas sin calcular para
cada pixel mas que el o los puntos de color Utiles.

Procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque comprende una etapa de generacion de la
imagen autoestereoscépica primaria de definicion superior a partir de una imagen autoestereoscopica de inicio
gue presenta bien sea p, bien sea (P-1) mas lineas, y bien p, bien sea ( p-1) mas columnas de pixeles que la
pantalla, y porque la imagen autoestereoscopica primaria de definicion superior se obtiene seleccionando en la
imagen autoestereoscopica de inicio, los pixeles cuya posicidon corresponde a la citada reparticién espacial.

Procedimiento segun una cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque la citada
imagen autoestereoscopica que se va a visualizar comprende, cuando se ordena de manera que imbrique los
pixeles de los N puntos de observacion que la componen segun la topologia de su visualizacion, grupos de N
pixeles en donde cada uno corresponde a un punto de visualizacién diferente, correspondiendo el primer pixel
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de un grupo dado de N pixeles a un primer punto de visualizacion, estando constituido por un primer punto de
color que es el punto de color del primer componente de color del primero de los citados p pixeles diferentes de
un grupo de p pixeles del primer punto de observacion, de un segundo punto de color que es el punto de color
del segundo componente de color del segundo de los citados pixeles diferentes del citado grupo de p pixeles
del primer punto de observacion, de un p**™ punto de color que es el punto de color del p*"™° componente de
color del p®™ de los citados pixeles diferentes del citado grupo de p pixeles del primer punto de observacion,
correspondiendo el segundo pixel del citado grupo dado de N pixeles, que corresponde con un segundo punto
de observacion, estando constituido por un primer punto de color que es el punto de color del segundo
componente de color del primero de los citados p pixeles diferentes de un grupo de p pixeles del segundo
punto de observacion,... de un p*™ punto de color que es el punto de color del primer componente de color
del p**™ de los citados p pixeles diferentes del grupo de p pixel del segundo punto de observacion, y asi
sucesivamente por permutacion circular hasta al Enésimo pixel del citado grupo dado que corresponde al
Enésimo punto de observacion y al grupo de p pixeles que le corresponde.

Procedimiento segun la reivindicacion 13, caracterizado porque los citados grupos de N pixeles estan
dispuestos en el sentido de las lineas.

Procedimiento segun una de las reivindicaciones 13 o 14, caracterizado porque los citados pixeles diferentes
son contiguos.

Procedimiento segun la reivindicacion 15, caracterizado porque los citados p pixeles diferentes estan alineados
en la direccion de las lineas.

Procedimiento segun una de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque los p puntos de color de
cada pixel de visualizacion estan dispuestos lado a lado en direccion de las lineas o de las columnas.
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