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Tamd keksintd sisdltyy luonteeltaan audiovisuaalisten esi-
tyksien tekniikan alueeseen, jossa on pyrkimys upottaa katsoja

maailmaan, jota han katselee.

Tah&n asti mahdollisuus erilaisista, katsojan ndkdpisteestd
riippuvigsta sijainneista tallennettujen ymparistdjen, kuvien
ja d&nien tarkastelu on ollut kaytanndssd rajoitettu virtuaali-

kuviin.

Tdmdn tekniikan mukaisesti katsoja huomioi ympdristddidn, jota
informaatiojarjestelmd laskee hénen relatiivisen sijaintinsa
suhteen. Katsojan relatiivisen sijainnin muuttuessa jarjes-
telmd8 reagoi laskemalla ainoastaan ympéristdn, joka vastaa
tédssa tilanteessa katselijan ndké- ja kuulokenttida.

Naiden jarjestelmien ongelma on latenttisuudessa ja virkistys-

taajuudessa.

Latenttisuuden ymmarretdan tarkoitettavan aikaa, joka kuluu
siitd kun katsoja liikkuu siihen kunnes informaatiojidrjestelmi
laskee uutta sijaintia vastaavan ndkymdn, Virkistystaajuus on
kuvien lukumidira, jonka jarjestelma kykenee sekunnissa
luomaan. Mitd realistisemmiksi ndkym& halutaan, sitid kompleksi-
gimpia ja lukuisampia ovat tdmdn luomiseksi tarvittavat lagskel-
mat, jolloin latenttisuus on suurempi ja virkistystaajuus
pienempi. Tamid merkitsee sitd, ettd katsoja kokee havainnolli-
sen viiveen, joka merkittdvédsti pilaa tunteen luodun virtuaali-

maailman sis&dlléolosta.



"Teleldsnaolossa" (engl. "telepresence") normaalisti stereo-
skooppiset kuvat poimitaan oikeasta maailmasta yhdessd &aanen
kanssa. Katsojan muuttaessa relatiivista asentoaan j&rjestelmi
reagoi omaksumalla ymparistdn, joka vastaa uutta sijaintia.
Tdllaiset ympAristdét voi vyksi tai useampi katsoja havaita ja
kuulla, mutta tédssa tapauksessa heistd kaikki wvastaanottavat

sSaman.

Tunnettua tekniikkaa esittdva ES-patentti ©P9100194 kattaa
proseduurin vaikutelmaltaan monoskooppisten/stereoskooppisten
kuvien esittamiseksi Kkayttamdll& konventionaalisen tyyppisia
projektoreita. Sen keksijé on yksi tamdn hakemuksen keksi-
joista. Lisdksi pohjoisamerikkalainen yhtid VPL (Visual Pro-
gramming Language) on kehittdnyt virtuaalitodellisuusjidrjestel-
man, joka perustuu tietokonemenetelmin tuotettuihin kuviin Ija
jonka yksittdinen katselija vastaanottaa kypdrdn avulla, jossa
kypardssad on katsojan edessd kuvapinta, Jja jossa hin kuulee
kuulokkeiden kautta ja tuntee kédsineiden kautta. Tatd tekniik-
ka kdytetddn ainoastaan tietokonekuville. Meiddn tietomme
mukaan he eivdt ole kehittdneet todellisuuskuvaa. Taman vir-
tuaalitodellisuuden katselu ei todellisuudessa mahdollista
totaalisen todellista havainnointia, 8illi prosessori ei salli
reaaliaikaista katselua niin nopeasti kuin katselija saattaisi
haluta suhteessa hé&nen mahdollisuuteensa nikymidn etsimiseen
padatadn k&aant&mdlld, ja ndkymdt eivdt ole todellisia, vaan
tietokoneen luomia. Téssd kypdrdssd kummankin silmdn kuva-
pinnat ovat erilaiset ja siten sielld voi esiintyd kromaatti-
sia tai synkronisia eroavaisuksia. Kun kummallakin silmalli on
vksi kuvapinta on ndkymén tarkkuus vahdisempi kuin jos molem-
pia silmid varten rakennettaisiin yksi isompi kuvapinta. T&ti
varten on IBM my0s kehittényt ohjelmiston. Myds Macintosh on
valmistanut kypéran informatiivista virtuaalitodellisuutta

varten.



EP 91309108.8 esittdd menetelman ja 1liikutettavan laitteen
ndkymien tuottamiseksi, Jjossa laitteessa on yksi ainut kuva-
pinta, ndkymdn siirtoon kdytettdvét yhteydet sekd vipu ndkyman

kohdistamiseksi.

GB 2187912.A esittad stereoskooppisen videojdrjestelmdn, Jjoka
koostuu vaihtoehtoisia ndkymid saavuttavasta jirjestelmadsti

nédkymien esittamisen mahdollistamiseksi televisiossa.

JP 3048233 esittda stereoskooppisen nakymdn tallennus- Jja
esityslaitteen, joka koostuu jérjestelmdstd ndkymien poimimi-
seksi ja tallentamiseksi ja esityslaitteesta. Ympdristda tal-
lennetaan hitaasti eikad jérjestelmé‘ pysyvasti poimi 360°

visuaalista piiria.

JP 62289083 kattaa kokonaiskentté@kameralaitteen, joka on mnmuo-
dostettu kolmesta kamerasta, Jjoka laite tallentaa horison-
taalisesti 360" ja joka monitoroidaan televisioon. Esitys ei
0le stereoskooppinen eikd nadkymid voida valita.

US 4310849 esittdd stereoskooppisen videojarjestelmén, joka on
valmistettu kahdesta kuvapinnasta, jotka l&hettdvdt nakymii
kummallekin silmédlle optisten kuitujen vdlitykselld kahden
erilaisen jarjestelmdn avulla, UHF 3ja VHF kummassakin sil-
méssd, Nadkymd tallennetaan kahdella kameralla ja useampia
katsojia voidaan kytked siihen. Visuaalista kentt3ia ei voi

valita.

Tédss&d keksinndssd on kokonainen avaruuskulma niiden kuvien
keila, jonka linssi poimii. Katsoja ei todellisuudessa poimi
tdmdn avaruuskulman kokonaisaluetta, vaan sen sijaan tallete-
taan siitd suurempi tai pienempi osuus kidytetyn apuvdlineen
mukaisesti. Se osa tastd nékymdstd, joka linssin on mahdol-
lista poimia on se, mitd seuraavassa kutsutaan kokonaiseksi

avaruuskulmaksi.



Tallennusjadrjestelmd, joka kykenee vastaanottamaan vertikaali-
gsesti 360° ja horisontaalisesti 360° vastaanottaa avaruus-
kulman, joka on 4 x 3.14 steradiaania. Tass&d tapauksessa tama
olisi se nakyma3, jonka tallennusjarjestelmé tallehtaisi
yhdessd "kuvaruudussa" (engl. frame) tai visuaalista aluetta
vastaavassa kuvaekvivalentissd, Jja t&méd nopeudella 25 kuva-

ruutua sekunnissa.

Ihminen havaitsee tdmén nadkymdn ja voi kolmiulotteisena vas-
taanottaa ainoastaan noin kulmahalkaisijaltaan 100" suuruisen
avaruuskulman. T&td karkeasti 100':een osuutta ndkymastd tul-
laan seuraavassa kutsumaan nédkdavaruuskulmaksi.

Asnen tallennusjarjestelmd kiyttdd useita suuntamikrofoneja,
jotka on levitetty kuvan kulman sisddnottamiseksi, esimerkiksi
8 mikrofonia asetettuna t&hden muotoon 360" kuvaa varten.
Kunkin mikrofonin tallentama &&ni tallennetaan riippumatto-
masti eri &&niraidalle siten, ettd tdssd tapauksessa tallen-
tuisi samanaikaisesti 8 raitaa. N#itd voidaan lis&ti tai vihen-
tdd kulman ja mikrofonien tyypin mukaisesti ja t#ten siirtii
katsojalle se erityinen &ini, joka on ominainen kuvan kul-
malle, jonka katsoja nékee,

Tdten ympdristd on koottu kokonaisesta avaruuskulmasta ja

audiokanavista.

Informaation tallentamiseen voidaan k&yttds miti tahansa kon-
ventionaalista apuvdlinettd, joka tallentaa informaation digi-
taalisesti.

Egitetty ei ole itsessiin mik#in esitysjdrjestelmi, vaan sen
tehtdvdnd on lukea kuvan ja H&nen digitalisoitua informaatio-
ta, joka muodostaa ndkymén ja siirt3d tAm& ndkymd katselu [/
audiojarjestelmiin, joita kukin katsojista kayttds, joka
suorittaa siirrettdvédn informaation siirtamisen ja muodostaa

kuvat ja d&nen jokaiselle katsojalle lukijan avulla, joka



lukija voi 1lukea monoskooppista informaatiota nopeudella 25
kuvaruutua sekunnissa, tai steroskooppista tietoa nopeudella
50 kuvaruutua sekunnissa, jonka informaation tallennusjérjes-
telmdt poimivat tai ovat poimineet samoin kuin &&nen. Tiedon
siirto voi tapahtua kaapelin tai langattoman systeemin kautta,
jdlkimmé@isen ollessa edullisempi, silld se saa aikaan jokaisen
katsojan riippumattomuuden. Siirtojédrjestelmdd tullaan seuraa-

vassa kutsumaan emissiojdrjestelmiksi.

Kypdrd on apuvédline, Jjoka mahdollistaa katsojan piddsemisen
todellisen, ymparistontallennusjidrjestelmén vastaanottaman

ndkymén sisdlle.

Lis&ksi tdmd& jarjestelmd sallii tietokoneen kehittémien ympid-
ristéjen asettamisen ndiden todellisen maailman ymparistéjen

paalle.

RKatselu/audiojdrjestelmd koostuu:
* vastaanottojdrjestelmédsta
+ langaton signaali
+ signaali kaapelin kautta
* tietojenkidsittelylaitteesta
* katselujdrjestelmésta
+ kuvapinta
+ optinen jdrjestelma
+ valosulkimet
* audiojarjestelmista
* pddn ja silmien asennointijidrjestelmidsti

Vastaanottojérjestelmd ottaa vastaan tallennusjdrjestelmin
havaitseman ja emissiojérjestelmin siirtidmin signaalin. Tissi
voi olla kaksi erilaista mahdollisuutta:

A. Langaton signaali, Jjolloin vastaanottojirjestelmid siirtii

sen prosessoitavissa olevaan numeeriseen jarjestelmiin.



B. [Kaapelin kautta siirretty signaali, mihinkd 1liittyy sig-
naalin lukumd&r#ddn, jakeluun Jja liikkuvuuteen liittyvia

rajoituksia.

Tietojenkdsittelylaite eli prosessori vastaanottaa koko ava-
ruuskulmaa vastaavan signaalin, jonka tallennusjérjestelmid on
vastaanottanut ja sallii katsojan paédstd ainoastaan siihen
hédntd kiinnostavaan ymp&ristdtietoon, joka vastaa katsojan
ndkdéavaruuskulmaa, jonka katsoja valitsee p&d&nsd tai silmiensi
asennolla, 3jolloin prosessori laskee sen, minkd osuuden kuvas-
ta ja Aadanestd katsoja vastaanottaisi kummallakin silm3lla
h&nen omasta katselupisteestddn, suodattaa sen tdhidn ja lihet-
t48 ainoastaan ne pikselit edelleen katselujirjestelmille,
jotka muodostavat n#dkdavaruuskulman ja JA&ttdA huomioimatta
loput kuvaruudun sisaltamastid informaatiosta. Se sisdltaa
lisdksi tasotunnistimen katsojan p#é&En kallistuman korjaami-

seksi.

Pdan tai silmien asennon jokainen muutos lihetet#d&dn proses-
sorille, joka reaaliaikaisesti wuudelleenlaskee sen kuvan ja
dadnen osuuden, 3jonka katsoja vastaanottaisi uudesta katselu-
kohdastaan ja suorittaa lis#suodatuksen, niin ettd katselija
vastaanottaa kuvan, joka vastaa h#&nen uutta suhteellista asen-
toaan. Se l&hettdd lisdksi tietojenkidsittelylaitteelle silmien
valimatkan ja silmien konvergenssin arvot. Niistd arvoista
ensimmdinen tarkoittaa sitd, ettd servomekanismit voivat sai-
tda optisen jarjestelmdn jokaiselle yksildllisen silmien vili-
matkan mukaisesti. T&ten katsojan onnistuu yhdistdid yhdeksi
yhtendiseksi kuvaksi ne kaksi, jotka h#nen silmistd kumpikin
saavuttavat,

Silmien konvergenssia kdytetdin kuvan niiden osuuksien laskemi-
seksi, jotka tietojenkdsittelylaite lahettdi katselujdrjestel -
madn niistd kahdesta kuvaruudusta, Jjotka muodostavat stereo-
skooppisen parin. T&md tehdd&n niin ettd katsoja ei joudu
kokemaan visuaalista vasymystd yrittamdllid fokusoida kohtei-



siin, jotka sijaitsevat eri etdisyyksilld verrattuna niihin

linsseihin, jotka ottavat vastaan todellisen nakymén.

Ndin katsojan on mahdollista pddsta lukemattomiin mahdollisiin
100" avaruuskulmiin, jotka muodostavat tallennetun kuvaruudun.

Nakymda, Jjohon katsojalla on paasy, riippuu aincastaan siita
kokonaisesta avaruuskulmasta, Jjonka tallennusjirjestelmd voi
tallentaa. Jos esimerkiksi kuvittelemme tallennusjédrjestelmin,
joka tallentaa avaruuskulman vertikaalisesti 180" ja horison-
taalisesti 360°, niin ne mahdolliset n&k&avaruuskulmat, joi-
hinka katsojalla on pédsy, on levitetty sellaiselle puoli-
pallolle, jonka pohjana olisi horisontti.

Airimmdinen tapaus on tallennusjdrjestelmd, 3joka voi ottaa
vastaan kokonaisen avaruuskulman, Jjoka olisi 360" vertikaali-

nen ja 360" horisontaalinen,

Kuvan suodattaminen tehdddn digitalisoimalla ja jakamalla kuva
kiinted&n ma&r#an "pikseleitd" riippuen kdytettdvan tallennus-
jarjestelmdn ja katselujdrjestelmén kuvapintojen maaritte-

lysta.

Ensimmiisessa vaiheessa Jjokaiselle kuvaruudun muodostavista
pikseleistd médrdt&&n numeerinen koodi, joka osoittaa sen
suhteellisen asennon tiettyihin koordinaattiakseleihin ndhden.
Kuva on numerosarja, johonka kaikki pikselit kuuluvat ja taten
kaikki numeeriset koodit, eli toisin sanoen suhteelliset koor-
dinaatit.

Riippuen siitd, onko katselijalle tarkoitettu nikymid mono-
skooppinen tai stereoskooppinen, tallennusjérjestelmd vastaan-
ottaa 25 tai 50 kuvaruutua sekunnissa ja emissiojirjestelmd
siirtdad 25 tai 50 Xkuvaruutua sekunnissa, jolloin "kuvaruudul-

la" ymmd3rretddn tarkoitettavan jokaista visuaalista luku-



vksikk®d, jonka kaikki ne pikselit ja numeeriset koodit muo-
dostavat, jotka muodostavat kokonaisen avaruuskulman.

Monoskooppisella ndylld prosessori l&hettdd saman kuvan kum-
mallekin silmédlle, mutta stereoskooppisessa ndyssa se lahettaa
kummallekin silmdlle kuvan, 3joka vastaa sen omaa katselu-

kohtaa.

Katselujdrjestelmda koostuu seuraavista vdlineista:
+ Ruvapinta
* optinen jarjestelmd

* valosulkimet

Tadssd kohden voidaan havaita suurin ero tdmén kypdrdn ja aikai-
semmin tunnettujen, virtuaalitodellisuusjdrjestelmien yhtey-

desss kdytettyjen vAlilla.

Viimeksimainituissa kuva, Jjonka katselijan kumpikin silmé
vastaanottaa, on tavallisesti muodostettu kahdelle nestekide-
ndyttdruudulle, Taten oikea silmd 1liittyy yhteen ruutuun ja
vasen silmé toiseen. Kuva saavuttaa silmd@pallon optisen jarjes-
telm&n avulla, joka mahdollistaa kuvan ndkymisen siitd tosi-
seikasta huolimatta, ettd ruudut on sijoitettu lyhyemm&n vali-
matkan p&adhdn kuin mitd silmd voi fokusoida.

Ero téman kypédrédn ja aikaisemmin tunnettujen vadlillad on siing,
ettd tédssd tarvitaan ainocastaan yksi ainoa kuvapinta. FKatseli-
ja wvoi havaita monoskooppista tai stereoskooppista kuvaa sil-
mien ja kuvapinnan valiin sijoitettujen valonsulkijoiden ole-
massaolon ja toiminnan ansiosta, jotka sulkimet 1luovat Xkuvan

ja myds suuremman kuvien luomisfrekvenssin ansiosta.

Uudessa Kkypdrdssd on ainoastaan yksi kuvapinta, joka luo 25
kuvaruutuparia saavuttaen ndin 50 syklin frekvenssin kummalle-
kin silmdlle, eli kaikenkaikkiaan 50 erilaista kuvaruutua,



mutta kokonaisminimifrekvenssilld 100 syklid sekunnissa, kun

otetaan huomioon 25 stereoskooppista paria.

Se, ettd kumpikin s8ilm& havaitsee ainoastaan ne kuvat, jotka
sen tulisi vastaanottaa, aiheutuu optisesta jadrjestelmdsta ija
kuvapinnan 3ja silmien vdliin sijoitetuista sulkimista. Pro-

sessi on seuraavanlainen:

Optinen jarjetelmd on Jjoukko vAlineitd, Jjotka aikaansaavat
kummallekin silmdlle mahdollisuuden nahda kuvapinnan sillé
tavoin, ettd kuvapinnalta tuleva valosdade Jjaetaan kahdeksi

sateeksi, jotka projisoidaan katsojan silmien eteen.

Stereoskooppisen nakymdn saavuttamiseksi kuvapinta vuorottai-
sesti luo kuvan, joka vastaa kumpaakin silmdd. Ottamalla
kuvien pari perusyksikoksi niistad 25:std, jotka luodaan sekun-
nissa, ja joista Jjokainen vastaa kummankin silmin ndkOpistet-
td, voimme kutsua oikeaa silmdd vastaavaa kuvaa OK:ksi Jja

vasempaa VK: ksi.

Luomisjdrjestelmd on esimerkiksi:
VK-OR~-VK-0K

tai vaihtoehtoisesti
OK-VK-0K-VK

ilman erca silld, kumpaa nd3istd kaytetddn. Kun seuraava pari
projisoidaan, sykli taas toistetaan ja t&m& tapahtuu 25 kertaa
gsekunnissa, mikd tarkoittaa, ettd kuvapinta 1luo 100 ips:ia
(ips = kuvaa sekunnissa), Jjoista 50 on oikean silmin nakd-~

pisteestd ja 50 vasemman silmén n&képisteesta.

Luotavan kuvan mukaisesti kumpaakin silm8& vastaava suljin on
auki tai kiinni siten, ettd kuva saavuttaa ainoastaan sen

silmédn jonka sen tulisikin saavuttaa. Edellisestd jarjestyk-
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sestd voimme tdman Jjohdosta todeta, mika suljin laskee valon

ldpi VS:n ollessa vasen suljin ja 0S:n oikea suljin.

Jos halutaan saada monoskooppisen ndkymdn, tarvitsee ainoas-
taan synkronisoida molemmat sulkijat jommankumman kuvan mukai-
sesti ja sulkimet tAytyy synkronoida ainoastaan VK tai OK
kuvan mukaisesti, vaikka VK ja OK ovat identtiset.

Kypadrédan voidaan asentaa katkaisija, joka synkronisoi molemmat
silmat jonpaankumpaan stereoskooppisen parin muodostavista
kuvista. Tdllad tavoin talle herkdt ihmiset voivat saavuttaa
monoskooppisen ndkymdn vaikka emissiojArjestelmd  lahettdi
samanaikaisesti stereoskooppista signaalia.

Kuva, Jjoka muodostetaan aina ainocastaan yhdelle kuvapinnalle
merkitsee, ettd@ sen koko voi olla suurempi kuin konventionaali-
sissa kypédrissad ja siten saada aikaan nditi suurempi tarkkuus,
ja ettd kummallekin silmdlle tuleva kuva on identtinen lumi-
nanssin ja kromaattisuuden suhteen, ja ettd se voidaan sijoit-
taa mihin tahansa asentoon. '

Kuvapinnan tulisi olla kooltaan oikeanlainen sellaisen kehi-
mdisen kuvan muodostuksen mahdollistamiseksi, joka vastaa

nadkdéavaruus kulmaa.

RKypdrad sis&ltdd lis&ksi mekanismit, jotka siihen vaaditaan sen
sovittamiseksi tdydellisesti kunkin katsojan erityisiin fysio-
logisiin ominaisuuksiin, pupillien vdlimatkaan Jja erityisiin
optisiin korjauksiin kummallekin gilmille, Jotka mekanismit
ovat sekd manuaalisia ettd automaattisia. |

Kypdrd sovittuu mille tahansa niist& ndkSavaruuskulmista,

jotka kokonainen avaruuskulma peittai.
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Eri mahdollisuuksia:

1. Katsojalla ei ole mahdollisuutta valita omaa katselukohtaan-
sa. Kokonainen avaruuskulma on aina yhtenevdinen nakdavaruus-
kulman kanssa. Saavutettavissa on monoskooppinen tai stereo-
skooppinen nakyma. Tass& tapauksessa tietojenkdsittelyproses-
sori ja asennointijdrjestelmd@8 ovat tarpeettomia 3ja tastd
syystd kypardstd voidaaan rakentaa vyksinkertaisempi ja hal-
vempi versio kdytettdvdksi ainoastaan t#&ssi vaihtoehdosssa.

2. Tallennusjérjestelma tai informaatiojérjestelmd poimii
suuremman kokonaisen avaruuskulman kuin mitd ndkéavaruuskulma
on, mutta ei niin suurta, ettd pd&n tulisi t&mén peittadmiseksi
kd&ntyd yli 180":een kulmaan. Havainnointi voidaan samaten
tehdd kaksi- tai kolmiulotteisesti, tietojenkdsittelyprosesso-
rin ja asennointijarjestelmén ollessa t#ssi tapauksessa valtta-
mattoémia,

3. Tallennusjédrjestelmd poimii kokonaisen avaruuskulman, joka
on suurempi kuin ndkdkulma, mutta katsojan on tehtdvid yli 180°
ympyramainen k&&nnds sen peittimiseksi. Tam& merkitsee, etta
katsojan on seistdvd tal istuttava py®rivalld tuolilla, niin
ettd hadnen padnsd voi ké&ntyda yli 180°., Katselu voidaan
samaten suorittaa kaksi- tai kolmiulotteisesti, mutta tassi
tapauksessa vaaditaan tietojenkdsittelyprosessoria ja asen-
nointijérjestelmdd. TAm& jarjestelmd pitdid sisidlliaidn aikai-
semmin mainitut ja sitd voidaan siten kdytti#i sellaisten kuva-
sarjojen katseluun, Jjotka on tallennettu milli tahansa edelli
mainittujen jarjestelmien formaateista.

Jarjestelmid voidaan kokoonpanna erilaisin vaihtoehdoin:

A. Kokonainen kypéara:

Tdllaiseen kypdrdidn on asennettu kaikki jArjestelmit.
* vastaanottojérjestelma

* tietojenkdsittelylaite
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* kuvapinta

* optinen jarjestelma

* valon sulkimet

* audiojdrjestelmd

* padn ja silmien asennointijarjestelmd

B. T&madn kypadrdn sisdlle ei ole asennettu kaikkia jédrjes-
telmid. Sen sijaan kuvapinta on kypdridn ulkopuolella. TiAssi
tapauksessa kypdrad sisdltédisi:

* vastaanottojidrjestelmidn

* tietojenkdsittelylailtteen

* optisen jarjestelmén

* valon sulkimet

* audiojarjestelméan

* p&an ja silmien asennointijdrjestelmdn

Tassd vaihtoehdossa Jjokaisella katsojalla on kannettava kuva-
pinta, Jjoka on yhdistetty kypdrdan optisen jArjestelmién
avulla, mik3 tarkoittaa sitd, ettd kuvapinta wvoi olla paljon
suurempi Jja tarkkuudeltaan parempi. Tietojenkdsittelylaite,
valon sulkimet ja vastaanottojérjestelmé voivat olla asennettu
kuvapinnan lahelle, jolloin ainoastaan audiojérjestelmé, osa
optisesta jérjestelmasté ja pdan ja silmien asennointijarjes-
telmat jadvat kypardn sis8lle. Kannettava yksikkd lahettdid
kuvan ja &3nen kuulokkeisiin ja vastaanottaa niiltd tietoa
liittyen pd&n ja silmien asentoon. T&1l4 tavoin kypirid voi
olla paljon kompaktimpi ja kevyempi.

C. Keskitetty jarjestelmd

Tatd vaihtoehtoa kdytet#d&n kiintedlle middrdlle katsojia. Jokai-
sen katsojan kypdrdssd on samat varusteet kuin tapauksessa B,
mutta sen sijaan, ettd kuvapinta olisi kannettava, on se keski-
tetyssd Jjarjestelmlssd sijoitettu yhteen toisten katsojien
kuvapintojen kanssa. T&md muodostaa keskusyksikén, joka on
muodostettu yhta monesta kuvapinnasta, tietojenkisittely-
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laitteesta, valonsulkimesta ja emissio-/vastaanottojarjestel-
midstd kuin on haluttujen katsojien médrd. Keskusyksikkd lahet-
t44 henkildkohtaistetun kuvan ja &ddnen jokaisen katsojan kypé-
rididn ja vastaanottaa niistd pddn ja silmien asentoon liittyvaa
tietoa. T&m& on ideaalinen muoto erityisille katseluille,
kuten kuvien tai/ja virtuaalitodellisuuden interaktiiviselle

esitykselle.

Seuraavan selityksen selventimiseksi on t&hdn sisdallytetty
kymmenen sivua piirustuksia, Jjotka esittadvat kolmessatoista

kuviossa tadmaAn keksinnén olennaisia piirteité.

Kuvio 1 esittdd kaaviollisena esityksena kameran vastaan-

ottamaa avaruuskulmaa sekd sen formaattia.
Kuvio 2 esittdid kuvantoa kokonaisesta avaruuskulmasta.

Kuvio 3 on kaaviomainen kuvio, joka esittdd esimerkkid ndky-
madstd 360" kuvassa 45" vertikaalisella kulmalla.

Kuvio 4 esittdd kaavion kuvion 3 mukaisen 360" sylinterin

kehittymisesta.

Kuvio 5 esittdd kaavion siitd, kuinka d&ni vastaanotetaan 360°

kuvarutuun.

Kuvio 6 esittéa katsojalle mahdolligsen, hinen pAdnsid asennosta

riippuvan nadkymén.

Kuvio 7 esittdd kaavion sellaisesta ndkymdstd, joka on katso-
jalle mahdollinen 180° vertikaalisessa 3ja 360" horisontaali-

sessa tasossa olevan tallennuskulman mukaisilla arvoilla.

Ruvio 8 esittdd kaavion sellaisesta nakymdstd, joka on katso-
jalle mahdollinen 360" vertikaalisessa ja 360" horisontaali-
sessa tasossa olevan tallennuskulman mukaisilla arvoilla.
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Ruvio 9 esittdd kaavion 360° horisontaalisen ja 100" verti-
kaalisen kuvapinnan digitalisoinnista, sekd sen suhteen katso-

jan havainnoimaan sis&ltd6n.

Kuvio 10 esittdi kaavion kehitetyn kuvaruudun alueista, joilla

katselija voi vaihdella alkuperdist& asentoaan.

Kuvio 11 esittd3da kaavion kummankin silmé@n kuvien vastaanotto-
jArjestelmiéstid kdytettidessd pienikokoista kypdrdn sisdpuolelle

asennettua kuvapintaa.

Ruvio 1la esittdid kaavion kummankin silmin kuvien vastaanotto-
jadrjestelmidsta kdytettdessd suurikokoista kypdrdn ulkopuolelle

asennettua kuvapintaa.

Kuvio 12 esittdd miten kuva suljetaan pois oikeakdtisten kuva-

ruutujen esittéamisen yhteydessa.
Kuvio 13 on kaavio asennointijirjestelmasta.

Ruviossa 1, joka esittidid kameran kuvaaman avaruuskulman kaavio-
maisena kuvantona, viitenumero 1 on kameran formaatti ja se
ymmirretdin esimerkiksi linssilld kuvatusta, 45°:ksi osoi-

tetusta avaruuskulmasta.

Kuviossa 2, joka esitt&d kokonaista avaruuskulmaa, viitenumero

2 osoittaa kameran peittdméa spektria.

ngiossa 3, joka esittadd kaaviokuvion, joka edustaa esimerkkii
kﬁvannosta 360" kuvaruudulla ja 45' vertikaalisella kulmalla,
viitenumero 4 osoittaa katsojaa, Joka voi valita vastakkaisiin
kohtiin asetettujen kuvien 5a ja S5¢ vAlilta, jotka kuvat eivat
ole saman katsojan yhtaikaisesti n8ht&vissa, hdnen valitse-

mansa viitenumerolla 6 osoitetulta kuvapinnalta.
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Kuviosta 4, joka esittdi kaavion kuvion 3 mukaisen 360" sylin-
terin kehittidmisestd, voidaan ymmartda se, kuinka katsojan 4
on mahdollista havaita minkd tahansa nadkymdn lukemattomista
pisteistd, esimerkiksi 5a, 5b ja 5c sen ndkyvan spektrin
sisdlld, joka voidaan havaita katsojan padn tai silmien

asentoa muuttamalla.

Kuviossa 5 on kaavio &inen vastaanottamisesta 360° kuvaruutua
varten, jossa kuviossa voidaan nahdd suuntamikrofonit, esi-
merkiksi kahdeksan sellaista - 7 a, b, ¢, d, e, £ ja g =,
joidenka avulla se &dni saadaan, jonka tallenteesta 8 voidaan
valita esityksen aikana toistettavan kuvan ja katsojan sijain-
nin suhteen mainittuun kuvaan mukaisesti.

Kuviossa 6 on kaavio katsojan mahdollisesta nakymdstd, hénen
pdansd ottaman asennon mukaisesti, kuvaruuvdussa, jossa katsoja

4 vastaanottaa kuvan hdnen pddnsd asennon mukaisena.

Ruvio 7 esittaa kaavion katsojan mahdollisesta ndkymdstd
sellaisen tallennuksen mukaisesti, Jjossa vertikaalisen tason
kulma on 180° 3ja horisontaalinen 360", minkd avulla katsoja
voi vastaanottaa hantd ympardivdn ylemm#An puolipallon 9 kuvan
valiten mink& tahansa ndkymdn 5 pisteen, Jjohonka hanen kat-

seensa voi kohdistua.

Kuvio 8 esittdd kaavion katsojan mahdollisesta ndkymistad
sellaisen tallennuksen mukaigesti, Jjossa vertikaalisen tason
kulma on 360" ja horisontaalinen 360°, minkd avulla katsoja
voi vastaanottaa hantda ympardivdn ylemmdn puolipallon 10
kuvan.

Kuvio 9 esittdid kaavion 360" horisontaalisen ja esimerkiksi
45" vertikaalisesti olevan kuvapinnan digitalisoinnista ja sen
suhteesta siihen, mitd katsoja havaitsee, missd kuvapinta 6
digitalisocidaan 11, analysoidaan ja paloitellaan pikseleiksi

12, molemmilla silmilld n&dhtdvissd olevan spektrin, mik& on
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merkitty wviitteelld 13, jommallakummalla silmistd ndhtdvissia
clevan spektrin, merkitty viitteelld 14, mikd prosessoidaan
15. Tam3n prosessoinnin tuloksena katsoja vastaanottaa ainoas-
taan nakdpisteensd puitteissa kuvapinnalla 16 sen kuvan 13,
joka vastaa h&dnen mahdollista ndkdspektriddn kuviosta 14.

Kuviossa 10 on kaavio aikaansaadun kuvaruudun alueesta, jossa
katsoja voi muuttaa relatiivista sijaintiaan pitden mieles-
sddn, ettéd nédkdpisteet, Jjotka on esitetty kaaviomaisesti,
kuten 5, nakyvdn yhdessd paadssdé8 ovat todellisuudessa tdyden-
netyt kuvaruudun seuraavan osan avulla sen ympyramdisyydesta

johtuen.

Kuviossa 11 on kaavio kummankin silmé&n kuvien havainnointi-
jarjestelmdstd, jossa kidytetddn suhteellisen pienikokoista,
numerolla 16 osoitettua kuvapintaa, joka on asennettu integoi-
dusti osaksi kypAridd, jossa on optinen jirjestelmd 19 ja valon-
sulkimet siten, ettd 17 on vasemmalle silmille ja 18 oikealle

silmdlle.

Kuvio 1lla esittdad kaavion kummankin silmin kuvien havainnointi-
jarjestelmdstd, Jjossa kidytetddn isokokoista, kypdrin ulko-
puolelle asetettua kuvapintaa 16, Jjoka tulee kuvansiirto-
jarjestelmdn 19 ja silm8nvalintavdlineen 20 kautta ndkyviin
pienille kuvapinnoille 21 3ja 22, jotka jokaisella katsojalla

on kypdrdssdadn, valonsulkimien 17 ja 18 awvulla.

Kuvio 12 esittdd kuvien poissulkemisjirjestelmidn vasemman-
puoleisten kuvaruutujen esityksen mukaisesti, jossa 5i osoit-
taa Kkuvan esitystd vasemmalle silm3lle, vastaten vasemman
puoleista, avoinna olevaa suljinta 22, mahdollistaen esitetyn
kuvan sis#dlldn katselun samalla kun oikea suljin 21 on suljet-
tu.

Kuvio 12a esittdsa kuvien poissulkemisjBrjestelmin oikean-

puoleisten kuvaruutujen esityksen mukaisesti, jossa 54 osoit-
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taa kuvan esitystd oikealle silmdlle, vastaten oikean puo-
leista suljinta 21, joka on avoinna mahdollistaen esitetyn
kuvan sisallodén katselun samalla kun vasen suljin 22 on sul-

jettu.

Kuvio 13 esittdd keaavion asennointijdrjestelméstd, jossa 23
osoittaa tietojenkdsittelylaitetta, Jjoka vastaanottaa asen-
nointijérjestelmédstd 24 ja vastaanottojlrjestelmdstd 25 tule-
van informaation, Jja md&rittdd 4&&nen, jonka on saavutettava
kuulokkeet 26 ja kuvan, Jjoka on esitettidvid kummassakin kuva-
pinnassa, ku&an 5i vastatessa vasenta silm&3a ja 54 oikeata

silmia.

Keksinndén kayttdmdn jarjestelmdn toimintaa on esitetty laa-
jasti edelld olevassa selityksessd sen tdssd lausunnossa seli-
tettyjen ja mainittujen mahdollisuuksien mukaisesti.

Tamdn keksinndén teollinen soveltaminen ulottuu filmien tallen-
nuksesta néiden esittdmiseen kaupallisissa elokuvateattereissa
tamén uuden konseptin mukaisesti, Jjota konseptia on selitetty
tamédn lausunnon sisdlldssa.
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Patenttivaatimukset
1. Parannettu integraalinen jdrjestelmd kuvien ja/tai vir-
tuaalitodellisuuden tallennukseen, esittdmiseen, Xatseluun-

kuunteluun, joka Jjadrjestelmd@ on tyypiltdan sellainen, Jjoka
projisoi kuvan yhdestd katselupisteestd kummallekin silmdlle
kypdrén sis&dlla, jossa kypdridsséd on vadlineet tdmAn katselemi-
seksi, mahdollisesti sovitettu kuvapinta ja sovitettu kuulok-
keilla, t unne t t u siitd, etta:
- kuvan tallennus suoritetaan erityisilld kameroilla, jotka
tallentavat yhteen ainoaan kuvaruutuun 3ja miniminopeudella 25
kuvaruutua sekunnissa avaruuskulman, joka on ainakin 100" ja
jopa 360°, 360" horisontaalisesti ja 360" vertikaalisesti eli
kokonaisen avaruuskulman,
- jokainen kuva digitalisoidaan 3ja jokainen digitalisoinnin
seurauksena saatavalle kuvaelementtipikselille annetaan koodi,
joka osoittaa paikan, joka sen on otettava visuaalisessa pallo-
piirissd suhteessa referenssikoordinaatteihin ja varastoidaan
teknisesti sopivaan laitteeseen,
- ymparistd, kuva ja 4&&ni on kokonaisuudessaan siirretty
milld tahansa olemassa olevalla tekniikalla jokaiselle jarjes-
telmdén yhdistetylle katsojalle,
- jokaisella katsojalla on varusteena katselu/audiojirjes-
telmd, joka k&sittaa:
- padadn asennointilaitteen, joka mddrittii katsojan relatiivi-
sen sijainnin suhteessa kokonaiseen avaruuskulmaan tavalla,
joka on riippumaton muista katsojista,
- prosessorin, jonka on suodatettava visuaalinen informaatio
ja sekoitettava audiokanavat asennointilaitteen antamien
koordinaattien mukaisesti, silld tavoin ettd katsoja vastaan-
ottaa ainoastaan hdnen suhteellista sijaintiaan vastaavan
visuaali- ja audiokentin,
- katselujérjestelmén, joka on varustettu yhdelld ainoalla
kuvapinnalla, joka kehittdd kuvia, siirtojdrjestelmills,
esimerkiksi optisella koheesiokuidulla, 3ja suljinjirjestel-
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mdlld, joka suodattaa kumpaakin silmaa vastaavat kuvat,

- audiojdrjestelmén,

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jarjestelmd, t unne t -
tu siitd, ettd &&ni tallennetaan wuseilla mikrofoneilla,
jotka mé&rittivat vastaanoton 360" spektrin yli, Jjoidenka
raidat tehdddn esityksessd silld tavoin, ettd katsojan ndko-
pisteen mukaisesti HAnien emissio suoritetaan silld tavoin,
ettd se on yhtenevdinen kuvan kanssa, ja niiden kuvien kanssa,
jotka tulevat siitd osasta, 3jonka kuvat katsoja havaitsee

olevan asettu eteensa.

3. Patenttivaatimuksien 1 Jja 2 mukainen jd&rjestelmd, t un -
nettu siitd, ettd kypdrddn kuvien esittamistd ja Adnen
toistamista varten on asennettu pddn asennointilaite, joka
tunnistaa kypardn asennon subteessa siihen kuvaan, joka on
esityksen kohteena, Jjohonka kyparddn on lisdksi asennettu
silmien asennointilaite, joka madrittad silmien sijainnin
mukaisesti niiden kuvien valinnan, jotka ovat nakyvissa
alueella, jolta silmidt kuvaa etsivdt ja silmien konvergoinnin
ilmaisulaite, joka mi3&rittia fokusoinnin lyhyilld ja pitkilli
etdisyyksilld, Jjoka kypard lisdksi kdsittd& horisontaalisuuden
asennointilaitteen, joka tekee kuvan esityksen aina vertikaali-
seksi riippumatta katsojan p&3n sivuttaisesta kallistumasta,
ja valinnaisen kytkimen mono- tai stereofonisen ddnen kuulemi-
seksi, joka kytkin on erillinen toisesta valintaisesta mono /
steroskooppivalitsimesta, kyparan ollessa varustettuna valon-
sulkimilla, jotka mBArittavidt kuvien valinnan kummankin silmén
jokaisessa katselupisteessd siirrettynd yhdelle ainoalle kypa-
raan asennetulle kuvapinnalle, tai yhdelle ainoalle kuva-
pinnalle esitettyjen ja optisella kuidulla jokaiselle katso-
jista sijirrettyjen kuvien vastaanottovdlineiden avulla, esi-
tetyn kuvan spektrin ollessa ympyrdmdinen Jja jossain m#drin
suurempi kuin ihmisen ndkemédn, jolloin optinen jérjestelmd tai
kuvansiirtojarjestelmd voi olla sovitettuna refraktioavustei-
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seksi tai heijastumisavusteiseksi tai kuvien siirron tapahtues-

sa optisten kuitujen avulla.

4. Patenttivaatimuksien 1 ja 3 mukainen jadrjestelmd, t un -
nettu siitd, ettd kypdrdssad on optinen korjaus- ja sovi-
tusjdrjestelmad katsojan okulaarietdisyyteen sovittumiseksi.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jarjestelmd, t unne t -
t u siita, ettad digitalisoitu kuva suodatetaan mahdollisen
toisiin tietojenkasittelulaitteen luomiin kuviin sekoittamisen

mukaisesti.

6. Patenttivaatimuksien 1 ja 3 mukainen jarjestelmd, t u n -
nettu giita, ettd kuvat tehdddn ja/tai 1luodaan silla
tavoin, ettd jokaisesta katsojan mahdollisesta katsepisteesta
ja kypdrdn kallistuksesta ja orientaatiosta riippuen nidmd ovat
ndkyvia katsojan kummankin silmdn katsepisteen mukaisesti

suhteessa esitetyn kuvan todellisuuteen.

7. Patenttivaatimuksien 1 ja 3 mukainen jdrjestelmi, t un -
nettau siitd, ettd jokainen kuvien pari, jokaisen sekunnin
aikana, toistetaan kuvapinnalla seuraavassa jédrjesteyksessi,
jossa VK on vasemman silm@n havaitseman osan toisto Jja OK
oikean silmdn havaitseman osan toisto:

parit (parittomat) 1 - 25: VK-OK-VK-OK

parit (parilliset) 2 - 24: VK-OK-VK-OK

ja tata katsellaan valonsulkimien yhteistoiminnan avulla
gseuraavan jarjestyksen mukaisesti, jossa LS on vasen suljin ja
RS oikea suljin:

parit (parittomat) 1 - 25: VK-OK-VK-OK V8-08-VS-0S

parit (parilliset) 2 - 24: VK-OK-VK-OK V§-05-V5-08S.

8. Patenttivaatimuksen 3 mukainen JjiArjestelmd, t unne t -
tu §iitd, ettAd erddssi mahdollisessa kokoonpanossa kypirassi

on vastaanottojarjestelmi, tietojenkdsittelylaitteet, kuva-
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pinta, optinen jirjestelmd, valon sulkimet, audiojidrjestelmd

ja jirjestelmd pddn ja silmien asennoinnoimiseksi.

9., Patenttivaatimuksen 3 mukainen jadrjestelmd, t un ne t -
t u siitd, ettd erddssd mahdollisessa kokoonpanossa kypardssa
on osa optisesta Jarjestelmdstd, audiojdrjestelmd ja péadén
asennointijédrjestelmd, Jja kypdrdn ulkopuolella on kuvapinta,
vastaanottojdrjestelnma, tietojenkasittelylaitteet, valon-
sulkimet, jotka kaikki laitteet on yhdistetty kypédrddn 1liitdn-
nan kautta.

10. Patenttivaatimuksen 3 mukainen jarjestelmd, t unne t -
t u siitd, ettd erddssid mahdollisessa kokoonpanossa kypadrassa
on osa optisesta JArjestelmdstd, audiojdrjestelmd Jja paan
asennointijérjestels, ja kypdran ulkopuolella on keskus-
yksikkd, joka on muodostettu yhtd monesta kuvapinnasta, tieto-
jenkdsittelylaitteesta, valonsulkimesta ja emissio/vastaanotto-
jadrjestelmdstd kuin siin& on mahdollisia katsojia.

11. Patenttivaatimuksien 1, 2, 3 ja 6 mukainen jérjestelmé/
tunnettu siitd, ettd valitut ja vastaanotetut kuvat ja

ddnet toteutetaan reaaliaikaisesti,
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