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【手続補正書】
【提出日】平成25年2月1日(2013.2.1)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００６
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００６】
　上記課題を解決するため、本発明に係る画像生成方法は、
　基準画像の動体モデルが含まれるモデル領域を構成する複数の領域毎に設定され、且つ
所定の時間間隔毎の二次元空間に対する奥行き方向の基準位置と対応付けられた、複数の
重なり基準点の前記二次元空間内での位置を示す位置情報を記憶する記憶手段を備える画
像生成装置を用いた画像生成方法であって、二次元の静止画像を取得する取得ステップと
、この取得ステップにより取得された前記静止画像の被写体が含まれる被写体領域内で、
前記被写体の動きの制御に係る動き制御点を複数設定する第１設定ステップと、前記取得
ステップにより取得された前記静止画像の前記被写体領域内で、前記複数の重なり基準点
に対応する各位置に前記被写体領域を構成する複数の構成領域の重なりの制御に係る重な
り制御点を複数設定する第２設定ステップと、前記複数の構成領域の各々の所定の時間間
隔毎の奥行き方向の位置を、前記複数の重なり制御点の各々に対応する前記重なり基準点
の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出する算出ステップと、前記複数の動き制御点
の動きに従って前記被写体領域を変形させた変形画像を生成する生成ステップと、を含み
、前記生成ステップは、前記算出ステップにより算出された所定の時間間隔毎の奥行き方
向の位置に基づいて、当該所定の時間間隔毎に前記被写体領域における各構成領域を奥行
き方向に互いに異なる位置で当該奥行き方向に変位させるステップを含むことを特徴とし
ている。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００７】
　また、本発明に係る画像生成装置は、
　基準画像の動体モデルが含まれるモデル領域を構成する複数の領域毎に設定され、且つ
所定の時間間隔毎の二次元空間に対する奥行き方向の基準位置と対応付けられた、複数の
重なり基準点の前記二次元空間内での位置を示す位置情報を記憶する記憶部を備える画像
生成装置であって、二次元の静止画像を取得する取得部と、この取得部により取得された
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前記静止画像の被写体が含まれる被写体領域内で、前記被写体の動きの制御に係る動き制
御点を複数設定する第１設定部と、前記取得部により取得された前記静止画像の前記被写
体領域内で、前記複数の重なり基準点に対応する各位置に前記被写体領域を構成する複数
の構成領域の重なりの制御に係る重なり制御点を複数設定する第２設定部と、前記複数の
構成領域の各々の所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置を、前記複数の重なり制御点の各
々に対応する前記重なり基準点の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出する算出部と
、前記複数の動き制御点の動きに従って前記被写体領域を変形させた変形画像を生成する
生成部と、を備え、前記生成部は、前記算出部により算出された所定の時間間隔毎の奥行
き方向の位置に基づいて、当該所定の時間間隔毎に前記被写体領域における各構成領域を
奥行き方向に互いに異なる位置で当該奥行き方向に変位させる処理を備えることを特徴と
している。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】０００８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【０００８】
　また、本発明に係るプログラムは、
　基準画像の動体モデルが含まれるモデル領域を構成する複数の領域毎に設定され、且つ
所定の時間間隔毎の二次元空間に対する奥行き方向の基準位置と対応付けられた、複数の
重なり基準点の前記二次元空間内での位置を示す位置情報を記憶する記憶部を備える画像
生成装置のコンピュータを、二次元の静止画像を取得する取得機能、この取得機能により
取得された前記静止画像の被写体が含まれる被写体領域内で、前記被写体の動きの制御に
係る動き制御点を複数設定する第１設定機能、前記取得機能により取得された前記静止画
像の前記被写体領域内で、前記複数の重なり基準点に対応する各位置に前記被写体領域を
構成する複数の構成領域の重なりの制御に係る重なり制御点を複数設定する第２設定機能
、前記複数の構成領域の各々の所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置を、前記複数の重な
り制御点の各々に対応する前記重なり基準点の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出
する算出機能、前記複数の動き制御点の動きに従って前記被写体領域を変形させた変形画
像を生成する生成機能、として機能させるプログラムであって、前記生成機能は、前記算
出機能により算出された所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置に基づいて、当該所定の時
間間隔毎に前記被写体領域における各構成領域を奥行き方向に互いに異なる位置で当該奥
行き方向に変位させる機能を含むことを特徴としている。
【手続補正４】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　基準画像の動体モデルが含まれるモデル領域を構成する複数の領域毎に設定され、且つ
所定の時間間隔毎の二次元空間に対する奥行き方向の基準位置と対応付けられた、複数の
重なり基準点の前記二次元空間内での位置を示す位置情報を記憶する記憶手段を備える画
像生成装置を用いた画像生成方法であって、
　二次元の静止画像を取得する取得ステップと、
　この取得ステップにより取得された前記静止画像の被写体が含まれる被写体領域内で、
前記被写体の動きの制御に係る動き制御点を複数設定する第１設定ステップと、
　前記取得ステップにより取得された前記静止画像の前記被写体領域内で、前記複数の重
なり基準点に対応する各位置に前記被写体領域を構成する複数の構成領域の重なりの制御
に係る重なり制御点を複数設定する第２設定ステップと、
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　前記複数の構成領域の各々の所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置を、前記複数の重な
り制御点の各々に対応する前記重なり基準点の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出
する算出ステップと、
　前記複数の動き制御点の動きに従って前記被写体領域を変形させた変形画像を生成する
生成ステップと、
　を含み、
　前記生成ステップは、
　前記算出ステップにより算出された所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置に基づいて、
当該所定の時間間隔毎に前記被写体領域における各構成領域を奥行き方向に互いに異なる
位置で当該奥行き方向に変位させるステップを含むことを特徴とする画像生成方法。
【請求項２】
　前記複数の重なり制御点の各々について、最も近い位置に存する他の重なり制御点との
距離を基準として、前記被写体領域の中で前記構成領域としての重なり制御領域を複数特
定する特定ステップを更に含み、
　前記算出ステップは、
　前記特定ステップにより特定された前記複数の重なり制御領域の各々の所定の時間間隔
毎の奥行き方向の位置を、各重なり制御領域に係る重なり制御点に対応する前記重なり基
準点の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出することを特徴とする請求項１に記載の
画像生成方法。
【請求項３】
　前記特定ステップは、更に、
　前記被写体領域の中で前記複数の重なり制御領域以外の非重なり制御領域を前記構成領
域として特定し、
　前記算出ステップは、
　前記特定ステップにより特定された前記非重なり制御領域を構成する各画素が奥行き方
向に互いに異なる位置となるように、当該非重なり制御領域の所定の時間間隔毎の奥行き
方向の位置を算出することを特徴とする請求項２に記載の画像生成方法。
【請求項４】
　前記複数の重なり制御領域は、前記非重なり制御領域に隣接する当該被写体領域の端部
側の領域であり、
　前記算出ステップは、
　前記非重なり制御領域の奥行き方向の位置を基準として、前記複数の重なり制御領域の
奥行き方向の位置を算出することを特徴とする請求項３に記載の画像生成方法。
【請求項５】
　前記算出ステップは、更に、
　前記複数の重なり制御領域の各々について、各重なり制御領域を分割する複数の画像領
域の頂点の奥行き方向の位置を、当該各重なり制御領域に係る重なり制御点からの距離を
基準として算出することを特徴とする請求項２～４の何れか一項に記載の画像生成方法。
【請求項６】
　前記距離は、前記被写体領域を分割する複数の画像領域の縁部に沿った経路に係る距離
であることを特徴とする請求項２～５の何れか一項に記載の画像生成方法。
【請求項７】
　前記第１設定ステップは、
　前記静止画像の前記被写体領域内で、前記基準画像の前記モデル領域内に設定されてい
る複数の動き基準点に対応する位置に前記複数の動き制御点を設定することを特徴とする
請求項１～６の何れか一項に記載の画像生成方法。
【請求項８】
　前記記憶手段は、更に、
　前記基準画像の前記モデル領域内に設定された複数の動き基準点の所定の時間間隔毎の
動きを示す動き情報を記憶し、
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　前記生成ステップは、更に、
　前記記憶手段に記憶されている前記動き情報に係る前記複数の動き基準点の所定の時間
間隔毎の動きに基づいて前記複数の動き制御点を動かし、当該複数の動き制御点の動きに
従って前記被写体領域を変形させて前記変形画像を生成することを特徴とする請求項７に
記載の画像生成方法。
【請求項９】
　基準画像の動体モデルが含まれるモデル領域を構成する複数の領域毎に設定され、且つ
所定の時間間隔毎の二次元空間に対する奥行き方向の基準位置と対応付けられた、複数の
重なり基準点の前記二次元空間内での位置を示す位置情報を記憶する記憶部を備える画像
生成装置であって、
　二次元の静止画像を取得する取得部と、
　この取得部により取得された前記静止画像の被写体が含まれる被写体領域内で、前記被
写体の動きの制御に係る動き制御点を複数設定する第１設定部と、
　前記取得部により取得された前記静止画像の前記被写体領域内で、前記複数の重なり基
準点に対応する各位置に前記被写体領域を構成する複数の構成領域の重なりの制御に係る
重なり制御点を複数設定する第２設定部と、
　前記複数の構成領域の各々の所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置を、前記複数の重な
り制御点の各々に対応する前記重なり基準点の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出
する算出部と、
　前記複数の動き制御点の動きに従って前記被写体領域を変形させた変形画像を生成する
生成部と、
　を備え、
　前記生成部は、前記算出部により算出された所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置に基
づいて、当該所定の時間間隔毎に前記被写体領域における各構成領域を奥行き方向に互い
に異なる位置で当該奥行き方向に変位させる処理を備えることを特徴とする画像生成装置
。
【請求項１０】
　前記複数の重なり制御点の各々について、最も近い位置に存する他の重なり制御点との
距離を基準として、前記被写体領域の中で前記構成領域としての重なり制御領域を複数特
定する特定部を更に含み、
　前記算出部は、
　前記特定部により特定された前記複数の重なり制御領域の各々の所定の時間間隔毎の奥
行き方向の位置を、各重なり制御領域に係る重なり制御点に対応する前記重なり基準点の
前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出することを特徴とする請求項９に記載の画像生
成装置。
【請求項１１】
　前記特定部は、更に、
　前記被写体領域の中で前記複数の重なり制御領域以外の非重なり制御領域を前記構成領
域として特定し、
　前記算出部は、
　前記特定部により特定された前記非重なり制御領域を構成する各画素が奥行き方向に互
いに異なる位置となるように、当該非重なり制御領域の所定の時間間隔毎の奥行き方向の
位置を算出することを特徴とする請求項１０に記載の画像生成装置。
【請求項１２】
　前記複数の重なり制御領域は、前記非重なり制御領域に隣接する当該被写体領域の端部
側の領域であり、
　前記算出部は、
　前記非重なり制御領域の奥行き方向の位置を基準として、前記複数の重なり制御領域の
奥行き方向の位置を算出することを特徴とする請求項１１に記載の画像生成装置。
【請求項１３】
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　前記算出部は、更に、
　前記複数の重なり制御領域の各々について、各重なり制御領域を分割する複数の画像領
域の頂点の奥行き方向の位置を、当該各重なり制御領域に係る重なり制御点からの距離を
基準として算出することを特徴とする請求項１０～１２の何れか一項に記載の画像生成装
置。
【請求項１４】
　前記距離は、前記被写体領域を分割する複数の画像領域の縁部に沿った経路に係る距離
であることを特徴とする請求項１０～１３の何れか一項に記載の画像生成装置。
【請求項１５】
　前記第１設定部は、
　前記静止画像の前記被写体領域内で、前記基準画像の前記モデル領域内に設定されてい
る複数の動き基準点に対応する位置に前記複数の動き制御点を設定することを特徴とする
請求項９～１４の何れか一項に記載の画像生成装置。
【請求項１６】
　前記記憶部は、更に、
　前記基準画像の前記モデル領域内に設定された複数の動き基準点の所定の時間間隔毎の
動きを示す動き情報を記憶し、
　前記生成部は、更に、
　前記記憶部に記憶されている前記動き情報に係る前記複数の動き基準点の所定の時間間
隔毎の動きに基づいて前記複数の動き制御点を動かし、当該複数の動き制御点の動きに従
って前記被写体領域を変形させて前記変形画像を生成することを特徴とする請求項１５に
記載の画像生成装置。
【請求項１７】
　基準画像の動体モデルが含まれるモデル領域を構成する複数の領域毎に設定され、且つ
所定の時間間隔毎の二次元空間に対する奥行き方向の基準位置と対応付けられた、複数の
重なり基準点の前記二次元空間内での位置を示す位置情報を記憶する記憶部を備える画像
生成装置のコンピュータを、
　二次元の静止画像を取得する取得機能、
　この取得機能により取得された前記静止画像の被写体が含まれる被写体領域内で、前記
被写体の動きの制御に係る動き制御点を複数設定する第１設定機能、
　前記取得機能により取得された前記静止画像の前記被写体領域内で、前記複数の重なり
基準点に対応する各位置に前記被写体領域を構成する複数の構成領域の重なりの制御に係
る重なり制御点を複数設定する第２設定機能、
　前記複数の構成領域の各々の所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置を、前記複数の重な
り制御点の各々に対応する前記重なり基準点の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出
する算出機能、
　前記複数の動き制御点の動きに従って前記被写体領域を変形させた変形画像を生成する
生成機能、
　として機能させるプログラムであって、
　前記生成機能は、前記算出機能により算出された所定の時間間隔毎の奥行き方向の位置
に基づいて、当該所定の時間間隔毎に前記被写体領域における各構成領域を奥行き方向に
互いに異なる位置で当該奥行き方向に変位させる機能を含むことを特徴とするプログラム
。
【請求項１８】
　前記複数の重なり制御点の各々について、最も近い位置に存する他の重なり制御点との
距離を基準として、前記被写体領域の中で前記構成領域としての重なり制御領域を複数特
定する特定機能を更に含み、
　前記算出機能は、
　前記特定機能により特定された前記複数の重なり制御領域の各々の所定の時間間隔毎の
奥行き方向の位置を、各重なり制御領域に係る重なり制御点に対応する前記重なり基準点
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の前記奥行き方向の基準位置に基づいて算出することを特徴とする請求項１７に記載のプ
ログラム。
【請求項１９】
　前記特定機能は、更に、
　前記被写体領域の中で前記複数の重なり制御領域以外の非重なり制御領域を前記構成領
域として特定し、
　前記算出機能は、
　前記特定機能により特定された前記非重なり制御領域を構成する各画素が奥行き方向に
互いに異なる位置となるように、当該非重なり制御領域の所定の時間間隔毎の奥行き方向
の位置を算出することを特徴とする請求項１８に記載のプログラム。
【請求項２０】
　前記複数の重なり制御領域は、前記非重なり制御領域に隣接する当該被写体領域の端部
側の領域であり、
　前記算出機能は、
　前記非重なり制御領域の奥行き方向の位置を基準として、前記複数の重なり制御領域の
奥行き方向の位置を算出することを特徴とする請求項１９に記載のプログラム。
【請求項２１】
　前記算出機能は、更に、
　前記複数の重なり制御領域の各々について、各重なり制御領域を分割する複数の画像領
域の頂点の奥行き方向の位置を、当該各重なり制御領域に係る重なり制御点からの距離を
基準として算出することを特徴とする請求項１８に記載のプログラム。
【請求項２２】
　前記距離は、前記被写体領域を分割する複数の画像領域の縁部に沿った経路に係る距離
であることを特徴とする請求項１８に記載のプログラム。
【請求項２３】
　前記第１設定機能は、
　前記静止画像の前記被写体領域内で、前記基準画像の前記モデル領域内に設定されてい
る複数の動き基準点に対応する位置に前記複数の動き制御点を設定することを特徴とする
請求項１７に記載のプログラム。
【請求項２４】
　前記記憶部は、更に、
　前記基準画像の前記モデル領域内に設定された複数の動き基準点の所定の時間間隔毎の
動きを示す動き情報を記憶し、
　前記生成機能は、更に、
　前記記憶部に記憶されている前記動き情報に係る前記複数の動き基準点の所定の時間間
隔毎の動きに基づいて前記複数の動き制御点を動かし、当該複数の動き制御点の動きに従
って前記被写体領域を変形させて前記変形画像を生成することを特徴とする請求項２３に
記載のプログラム。
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