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“APARELHO DE PROCESSAMENTO DE SINAL DE IMAGEM, E,
METODO PARA SELECIONAR UM OBJETO ESTEREOSCOPICO
DESEJADO”

FUNDAMENTOS )

A presente descri¢do se refere a um aparelho de processamento
de informagdo, a um método de processamento de informag¢do e a um
programa.

Atualmente, muitos aparelhos de processamento de
informagdo sdo instalados com uma interface grafica de usuario (GUI).
Usualmente, a GUI exibe um ponteiro que é deslocado em uma tela com base
em uma operagdo por um usuario, € o usudrio pode selecionar um icone ou
congéneres que sdo exibidos na tela, pelo apontamento em uma posigdo
arbitraria na tela com este ponteiro.

Em relagdo a uma tecnologia de exibi¢do como esta, o Pedido
de Patente Japonés Aberto 2011-54117 divulga uma tecnologia que reconhece
o movimento das maos de diversos usuarios no espago com base em uma
imagem da cadmera, e exibe diversos ponteiros que sdo deslocados apos o
movimento das maos dos usudrios, por exemplo.

Adicionalmente, nos ultimos anos, um aparelho de exibi¢do de
uma imagem estereoscopica tem atraido a atenc¢@o. O aparelho de exibi¢do de
uma imagem estereoscopica pode exibir um objeto a ser operado, tais como
um icone € uma miniatura, como um objeto estereoscOpico. O objeto
estereoscopico € percebido pelo usuario como se o objeto estereoscoOpico
estivesse realmente presente no espago, diferente de uma imagem
bidimensional. Portanto, € desejavel selecionar diretamente um objeto
estereoscopico de uma maneira similar aquela da sele¢do de um objeto que
estd realmente presente no espaco. Entretanto de acordo com a tecnologia que
usa o ponteiro supradescrito, ¢ dificil realizar uma sele¢o direta de um objeto

estereoscopico.
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SUMARIO

A luz do exposto, a presente descri¢do propde um aparelho de
processamento de informag¢do, um método de processamento de informagéo e
um programa que pode selecionar diretamente uma imagem tridimensional e
que sdo inéditos e melhores.

Uma modalidade da presente invencgdo € direcionada a um
aparelho de processamento de sinal de imagem para selecionar um objeto
estereoscopico desejado exibido em uma unidade de exibigdo que exibe
tridimensionalmente uma imagem. O aparelho de processamento de sinal de
imagem compreende uma unidade de controle de determinac¢do configurada
para determinar uma posi¢do de uma operagdo de pinga realizada por um
usuario e uma unidade de selecdo configurada para selecionar o objeto
estereoscopico desejado a ser selecionado com base na posi¢do da operagido
de pinga pelo usuario.

Como exposto de acordo com a presente descri¢do, uma
imagem tridimensional pode ser diretamente selecionada.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

A figura 1 é uma vista para explicar o esbo¢o de um aparelho

de processamento de informagéo de acordo com a presente modalidade;

a figura 2 é um diagrama de configuragdo em bloco do
aparelho de processamento de informa¢do de acordo com a presente
modalidade;

a figura 3 € uma vista seccional transversal esquematica para
explicar um ajuste de uma camera de acordo com a presente modalidade;

a figura 4 é uma vista que mostra uma drea do espago do
aparelho de processamento de informac¢do de acordo com a presente
modalidade;

a figura 5 € um fluxograma que mostra um processo de

deteccdo da operacgdo de pinga de uma unidade de detec¢do de acordo com a
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presente modalidade;

a figura 6 € uma vista para explicar uma camera que fotografa
uma operagdo de pinga;

a figura 7 € uma vista para explicar um exemplo de deteccéo
de um marcador;

a figura 8 € uma vista para explicar um outro exemplo de
detec¢do de um marcador;

a figura 9 € uma vista para explicar a posigdo de um marcador
em uma imagem fotografada;

a figura 10 € uma vista em perspectiva para explicar um
exemplo de operagéo 1;

a figura 11 ¢ uma vista em perspectiva para explicar um
exemplo de operagdo 2;

a figura 12 € uma vista para explicar um interior € um exterior
de uma area do espago em uma direc¢do z;

a figura 13 € uma vista lateral esquematica para explicar um
exemplo de operacio 3;

a figura 14 é uma vista para explicar um exemplo de exibig¢édo
de um estado de progresso de transmissido no exemplo de operagio 3;

a figura 15 é uma vista em perspectiva para explicar um
exemplo de operagio 4;

a figura 16 ¢ uma vista para explicar um exemplo de operacio
durante a realizagdo de uma interrupg¢édo de recep¢do no exemplo de operagio
4; e

a figura 17 € uma vista lateral esquematica para explicar um
exemplo de operagédo 5.

DESCRICAO DETALHADA DA MODALIDADE

A seguir, modalidades preferidas da presente invengdo serdo

descritas com detalhes em relagdo aos desenhos anexos. Note que, nesta
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especificagdo e nos desenhos anexos, elementos estruturais que tém,
substancialmente, as mesmas fung¢do e estrutura sdo denotados com os
mesmos numeros de referéncia, e explicagdo repetida destes elementos
estruturais ¢ omitida.
Explicagdo sera realizada na seguinte ordem.
1. Esbogo do aparelho de processamento de informag¢do de
acordo com a presente modalidade
2. Detalhes do aparelho de processamento de informag¢do de
acordo com a presente modalidade
2-1. Configuracdo do aparelho de processamento de
informagéo
2-2. Processo de detecgdo da operagdo de pinga
2-3. Exemplos da operagdo de pinga
3. Concluséo
Como exposto, a tecnologia da presente descrigdo explicada na
presente especificagdo pode ser implementada pela modalidade indicada nos
itens expostos "1. Esbo¢o do aparelho de processamento de informagdo de
acordo com a presente modalidade" e "2. Detalhes do aparelho de
processamento de informacdo de acordo com a presente modalidade". Um
aparelho de processamento de informagdo 10 de acordo com a modalidade
explicada na presente especificacéo inclui:
A: uma unidade de detecgdo (19) que detecta uma operagdo de
pinga por um usuario; e
B: uma unidade de controle (11) que determina que um objeto
estereoscopico € um objeto a ser selecionado, quando uma posi¢do da pinga
na operacdo de pinga detectada corresponder a uma posicdo percebida do
objeto estereoscopico pelo usuario.
<1. Esbog¢o do aparelho de processamento de informag¢do de acordo com a

presente modalidade>
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Primeiro, o esbo¢o do aparelho de processamento de
informacgé@o 10 de acordo com a modalidade da presente descri¢io € explicado
em relagdo a figura 1. A figura 1 é uma vista para explicar o esbo¢o do
aparelho de processamento de informag¢do 10 de acordo com a presente
modalidade. Da forma mostrada na figura 1, o aparelho de processamento de
informag¢do 10 inclui uma unidade de exibi¢do 13 e uma cimera 17. O
aparelho de processamento de informag¢fo 10 de acordo com a presente
descrigdo € realizado por um computador tablet da forma mostrada na figura
1, por exemplo.

O aparelho de processamento de informagdo 10 de acordo com
a presente modalidade prové um objeto estereoscopico que um usuario pode
reconhecer tridimensional e visualmente. Como um sistema para assistir a um
objeto estereoscopico, um sistema de disparidade binocular que habilita o
usudrio a assistir a um objeto do olho esquerdo L e um objeto do olho direito
R que tém uma paralaxe ficara popular. Como este sistema de disparidade
binocular, h4, amplamente, dois tipos de sistemas que incluem um sistema de
oculos que usa 6culos e um sistema a olho nu que ndo usa S6culos. O sistema a
olho nu inclui um sistema de tela lenticular que separa caminhos de luz do
objeto do olho esquerdo L e do objeto do olho direito R pelo arranjo de lentes
de fino tambor (lentes lenticulares) e um sistema de barreira de paralaxe que
separa caminhos de luz do objeto do olho esquerdo L e do objeto do olho
direito R por uma fenda longitudinal (uma barreira de paralaxe).

O aparelho de processamento de informagdo 10 de acordo com
a presente modalidade prové um objeto estereoscopico fazendo com que o
usudrio assista a uma imagem com disparidade binocular pelo sistema a olho

nu, como um exemplo. A figura 1 mostra o objeto do olho esquerdo L e o

~objeto do olho direito R na unidade de exibigdo 13 e mostra um objeto

estereoscopico 30 que o usudrio percebe na frente destes objetos. O aparelho

de processamento de informagdo 10 controla a exibigdo do objeto
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estereoscopico 30 de acordo com uma operag¢do do usuario no espaco.

A camera 17 incluida no aparelho de processamento de
informacé@o 10 de acordo com a presente modalidade fotografa a vizinhanga
da unidade de exibi¢do 13. O aparelho de processamento de informacdo 10
detecta a operagdo do usuario no espagco com base em uma imagem
fotografada pela camera 17.

O aparelho de processamento de informag¢do 10 pode detectar
a operagdo do usudrio no espago pelo uso da unidade de entrada da operagdo
15 que é integrada com a unidade de exibi¢cdo 13. Alternativamente, o
aparelho de processamento de informagdo 10 pode detectar a operagdo do
usudrio no espago pelo uso da unidade de entrada da operagdo 15 e da cAmera
17, ou pode detectar a operagdo do usuario pelo uso de diversas cdmeras e de
outro sensor.

Quando o aparelho de processamento de informacdo 10 de
acordo com a presente modalidade selecionar um objeto estereoscOpico que é
percebido como realmente presente no espago, o aparelho de processamento
de informacgdo 10 realiza a sele¢do do objeto estereoscopico por uma operagdo
de pinga como uma operagdo do usudrio de sele¢do direta do objeto
estereoscopico.

Especificamente, quando uma posi¢io da pinga na operac¢io de
pinga pelo usudrio corresponder a uma posi¢do percebida do objeto
estereoscopico, o aparelho de processamento de informag¢do 10 determina o
objeto estereoscopico como um objeto a ser selecionado. Com este arranjo, o
usuario pode selecionar diretamente o objeto estereoscopico pela operagdo de
pinga.

O esbogo do aparelho de processamento de informagdo 10 de
acordo com a presente modalidade foi anteriormente explicado. A seguir,
detalhes do aparelho de proceséamento de informagédo 10 de acordo com a

presente modalidade sdo explicados em relagdo aos desenhos.
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<2. Detalhes do aparelho de processamento de informag¢do de acordo com a
presente modalidade>
[2-1. Configuragdo do aparelho de processamento de informacdo]

A figura 2 é um diagrama de configuracdo em bloco do
aparelho de processamento de informag¢io 10 de acordo com a presente
modalidade. Da forma mostrada na figura 2, o aparelho de processamento de
informag¢do 10 inclui uma unidade de controle 11, a unidade de exibig¢édo 13,
uma unidade de entrada da operagdo 15, a camera 17, uma unidade de
deteccdo 19 e uma unidade de comunicag¢do 21. Cada configuracdo €
explicada a seguir.

A unidade de controle 11 controla cada configuracdo do
aparelho de processamento de informag¢fo 10. Especificamente, da forma
mostrada na figura 2, a unidade de controle 11 realiza varios controles por
uma unidade de controle de determinag¢do 110, uma unidade de controle de
exibi¢do 112 e uma unidade de controle de comunicagéo 114.

A unidade de controle de determinacdo 110 detecta uma
posigdo percebida do objeto estereoscopico pelo usuario. O objeto
estereoscopico gera uma distor¢do e um desvio posicional de acordo com a
posi¢do do usudrio. Portanto, a unidade de controle de determinagéo 110 pode
reconhecer a posi¢do da face do usudrio com base em uma imagem
fotografada da face do usuario, e detecta uma posi¢do percebida do objeto
estereoscopico pelo usuario de acordo com a posi¢éo reconhecida da face do
usuario, por exemplo. A unidade de controle de determinagdo 110 adquire
informacdo de uma posi¢do da pinga em uma operagéo de pinga pelo usuario
a partir da unidade de deteccdo 19. Entdo, a unidade de controle de
determinacdo 110 determina o objeto estereoscdpico percebido pelo usuério
em uma posi¢do que corresponde a posi¢do da pinga como um objeto a ser
selecionado. A posi¢do que corresponde a posigdo da pinga pode ser uma

posicdo que corresponde a posi¢do da pinga ou pode ser uma posicdo
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periférica da posic¢do da pinga.

A unidade de controle de exibi¢do 112 tem uma funcdo de
geracdo de uma imagem a ser exibida na unidade de exibi¢gdo 13. Por
exemplo, a unidade de controle de exibi¢do 112 gera uma imagem binocular
que tem uma paralaxe para prover um objeto estereoscopico.

A unidade de controle de exibicdo 112 também tem uma
funcdo de mundanca de uma imagem a ser exibida na unidade de exibi¢do 13.
Por exemplo, a unidade de controle de exibi¢do 112 pode realimentar na
operagdo de pinga pelo usudrio pela mudanga de uma cor de um objeto
estereoscopico que a unidade de controle de determinacdo 110 determinou
como um objeto a ser selecionado. Adicionalmente, a unidade de controle de
exibicdo 112 muda a posi¢do do objeto estereoscopico selecionado de acordo
com um deslocamento da posi¢do da pinga. Com este arranjo, o usuario pode
realizar uma operagéo de deslocamento do objeto estereoscopico pingado para
frente e para tras em uma dire¢do z perpendicular a unidade de exibi¢do 13,
por exemplo. Detalhes do controle de exibi¢do pela unidade de controle de
exibi¢do 112 sdo explicados posteriormente em [2-3. Exemplos da operagdo
de pinga].

A unidade de controle de comunicacdo 114 realiza uma
transmissdo/recep¢do de dados pelo controle da unidade de comunicagdo 21.
A unidade de controle de comunica¢do 114 também pode controlar uma
transmissdo/recep¢do de acordo com um deslocamento da posi¢do do objeto
estereoscopico. Um relacionamento entre uma posi¢do percebida do objeto
estereoscopico pelo usudrio e um controle de transmissdo/recepcéo dos dados
¢ explicado com detalhes em [2-3. Exemplos da operacéo de pinga].

A unidade de exibi¢do 13 exibe dados que sdo transmitidos a
partir da unidade de controle de exibigdo 112. Por exemplo, a unidade de
exibicdo 13 exibe tridimensionalmente um objeto pela exibigdo de uma

imagem binocular com uma paralaxe. O objeto a ser tridimensionalmente
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exibido pode ser uma fotografia ou um video, ou pode ser uma imagem de um
botdo de operacdo, um icone e congéneres. A unidade de exibi¢do 13 pode ser
um aparelho de exibigdo, tais como uma tela de cristal liquido (LCD) e uma
tela de eletroluminescéncia orgénica (EL).

A unidade de entrada da operagdo 15 recebe uma instrucdo da
operacdo pelo usudrio, e transmite um contetido de operagdo da operagdo a
unidade de detecgdo 19. Por exemplo, a unidade de entrada da operagdo 15 de
acordo com a presente modalidade pode ser um sensor de proximidade que
detecta uma operagdo do usudrio no espago. Adicionalmente, a unidade de
entrada da operagdo 15 pode ser um painel sensivel ao toque de proximidade
que € provido integralmente com a unidade de exibi¢do 13.

A camera 17 é um sensor de imagem que detecta uma
operagdo do usuario no espago e transmite uma imagem fotografada a unidade
de detecgdo 19. A cadmera 17 é ajustada com uma dire¢do de fotografia de
maneira tal que a cdmera 17 possa fotografar a vizinhanga da unidade de
exibicdo 13. A informag¢do de um &ngulo de imagem e da direcdo de
fotografia da cdmera 17 pode ser armazenada em uma unidade de
armazenamento (ndo mostrada). |

Um exemplo de ajuste detalhado da cdmera 17 é explicado em
relacdo a figura 3. A figura 3 é uma vista seccional transversal esquematica
para explicar um ajuste da ciAmera 17 de acordo com a presente modalidade.
Da forma mostrada na figura 3, a cAmera 17 € ajustada de maneira tal que a
camera 17 fotografe um espago na frente da unidade de exibi¢do 13 a partir de
baixo, por exemplo. Com este arranjo, a cidmera 17 pode fotografar uma
operagdo do usudrio no espago em uma area de fotografia A. A camera 17
pode ser instalada no aparelho de processamento de informagdo 10 ou pode
ser externamente provida.

Embora a largura da area de fotografia A em uma diregéo z

pela camera 17 seja diferente em cada posi¢do da unidade de exibi¢do 13 em
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uma dire¢do y, da forma mostrada na figura 3, o aparelho de processamento
de imagem 10 de acordo com a presente modalidade pode ajustar uma area do
espaco S na qual uma operacdo do usudrio pode ser detectada, da forma
mostrada na figura 4.

Embora a largura da area de fotografia A em uma dire¢do z
pela camera 17 seja diferente em cada posi¢do da unidade de exibig¢do 13 em
uma diregdo y, da forma mostrada na figura 3, o aparelho de processamento
de imagem 10 de acordo com a presente modalidade pode ajustar uma area do
espago S na qual uma operacdo do usudrio pode ser detectada, da forma
mostrada na figura 4.

A unidade de detecgao 19 detecta uma operacdo do usuério no
espago com base em um conteido da operagdo que ¢ inserido a partir da
unidade de entrada da operagdo 15 (por exemplo, um resultado da detecgéo
por um sensor de proximidade) ou em uma imagem fotografada que é inserida
a partir da cdmera 17. Por exemplo, a unidade de detec¢do 19 de acordo com
a presente modalidade pode detectar a presenga ou a auséncia de uma
operacdo de pin¢a e uma posicdo da pinga. A detecgdo de uma operacdo de
pinga pela unidade de detecgdo 19 ¢ explicada com detalhes em [2-2.
Processo de detecgdo da operacdo de pinga] descrito posteriormente.

A unidade de comunicag¢do 21 ¢ um modulo que comunica
com um terminal de comunicagdo de acordo com o controle pela unidade de
controle de comunicagéo 114. Especificamente, a unidade de comunicagdo 21
inclui uma unidade de recepcdo que recebe dados a partir do terminal de
comunica¢do e uma unidade de transmiss@o que transmite dados ao terminal
de comunicagdo. A wunidade de comunicagdo 21 também pode
transmitir/receber dados por comunicagdes sem fios em distdncia préxima,
tais como Wi-Fi e Bluetooth, e por comunicac¢des sem fios em curta distancia
para realizar comunica¢des em uma curta distancia de, no maximo, 10 cm.

A configuragdo do aparelho de processamento de informagao
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10 de acordo com a presente modalidade foi explicada com detalhes
anteriormente. A seguir, um processo de detec¢do de uma operagdo de pinga
pela unidade de detecgdo 19 é explicado com detalhes em relagdo a figura 5.
[2-2. Processo de detecgdo da operagdo de pingal

(Operagao de pinga)

A figura 5 ¢ um fluxograma que mostra um processo de
detec¢do da operacdo de pinga da unidade de detecgio 19 de acordo com a
presente modalidade. Da forma mostrada na figura 5, primeiro, na etapa S102,
a unidade de detecgdo 19 detecta um marcador a partir de uma imagem
fotografada que ¢ inserida a partir da cAmera 17.

A imagem fotografada que ¢é inserida a partir da cdmera 17 é
explicada a seguir em relacdo a figura 6. A figura 6 é uma vista para explicar
a camera 17 que fotografa uma operagdo de pinga. Da forma mostrada na
figura 6, a cadmera 17 é provida abaixo do aparelho de processamento de
informacdo 10, e fotografa, a partir de baixo, uma mao do usuario que realiza
a operacdo de pinga.

O usudrio realiza a operagdo colocando uma luva que €
anexada com marcadores m nas pontas dos dedos, da forma mostrada na
figura 7. As cores dos marcadores m e da luva sdo definidas como cores de
claro contraste, tais como uma cor vermelha para os marcadores m e uma cor
branca para a luva. A cdmera 17 insere uma imagem fotografada, que é
fotografada a partir de baixo, na unidade de detec¢do 19, da forma mostrada
na figura 7.

A seguir, na etapa S104, a unidade de detec¢do 19 determina
se os marcadores detectados a partir da imagem fotografada estdo em dois
pontos. Quando os marcadores estiverem em dois pontos, o processo
prossegue para a etapa S106. Quando os marcadores ndo estiverem em dois
pontos, por outro lado, o processo prossegue para a etapa S112.

Um exemplo de detecgdo de um marcador é explicado a seguir
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em relacdo as figuras 7 e 8. A figura 7 é uma vista para explicar um exemplo
de detecgdo de um marcador. Da forma mostrada na figura 7, a unidade de
detecgdo 19 detecta partes do marcador que estdo em uma cor vermelha nas
pontas dos dedos na imagem fotografada. No exemplo mostrado na figura 7,
em virtude de as pontas dos dedos manterem uma distincia, dois pontos de
um marcador m1 e de um marcador m2 s3o detectados.

A figura 8 € uma vista para explicar um outro exemplo de
detecgdo de um marcador. Da forma mostrada na figura 8, a unidade de
detecgdo 19 detecta uma parte do marcador que estd em uma cor vermelha nas
pontas dos dedos na imagem fotografada. No exemplo mostrado na figura 8,
em virtude de a parte do marcador ser pingada com as pontas dos dedos, um
ponto de um marcador m € detectado.

A seguir, na etapa S106, a unidade de detecgdo 19 determina
se as posi¢des dos marcadores detectados nas duas posi¢des estdo proximas
uma da outra. Por exemplo, a unidade de detec¢do 19 determina se as
posi¢des dos marcadores em dois pontos estdo proximas uma da outra, com
base em se um valor de uma distincia entre os marcadores em dois pontos €&
menor que um valor limite pré-determinado.

Na etapa S106, quando for determinado que o valor da
distdncia entre os marcadores em dois pontos é menor que o valor limite, o
processo prossegue para a etapa S110, e a operagdo de pinga € detectada.
Desta maneira, mesmo quando marcadores forem detectados em dois pontos,
se as posi¢des dos marcadores em dois pontos estiverem proximas uma da
outra, a unidade de detecgédo 19 detecta a operagéo de pinga.

Por outro lado, na etapa S106, quando for determinado que o
valor da distdncia entre os marcadores em dois pontos é maior que o valor
limite, o processo prossegue para a etapa S108, e a operagdo de pinga ndo é
detectada.

A seguir, na etapa S112, a unidade de detecg¢do 19 determina
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se um marcador detectado estd em um ponto. Quando um marcador detectado
estiver em um ponto, o processo prossegue para a etapa S110, e uma operagéo
de pinga € detectada. Por outro lado, quando um marcador detectado né&o
estiver em um ponto, 0 processo prossegue para a etapa S114, e uma operagéo
de pinga ndo € detectada.

Como exposto, a unidade de detecgdo 19 realiza um processo
de detec¢do de uma operagdo de pinga com base no nimero de marcadores
detectados ou em uma distdncia entre diversos marcadores. No exemplo
exposto, embora um processo de detec¢do de uma operagdo de pinga seja
realizado com base em um marcador em uma ponta do dedo, uma operagdo de
pinga pode ser detectada pela determinagdo da forma de uma méo a partir de
uma imagem fotografada, sem limitar o processo de detec¢do de uma
operagdo de pinga a uma detecgdo de um marcador. A seguir, um processo de
calculo de uma posi¢do da pinga na operagdo de pinga pela unidade de
deteccdo 19 ¢ explicado.

Depois de a operagdo de pinga ser detectada desta maneira, a
unidade de detecgdo 19 calcula adicionalmente as coordenadas
tridimensionais da posi¢do da pinga na operacdo de pinga. A posi¢do da pinga
¢ calculada pela conversdo das coordenadas XY e do tamanho do marcador na
imagem fotografada detectado a partir da imagem fotografada em
coordenadas tridimensionais, por exemplo.

O célculo da posi¢cdo do marcador € explicado com detalhes
em relagdo a figura 9. A figura 9 € uma vista para explicar a posi¢do do
marcador na imagem fotografada. Da forma mostrada na figura 9, considera-
se que a posi¢do do marcador m na imagem fotografada é (Px, Py), uma
largura lateral do marcador m é Pw e uma altura do marcador m é Ph.
Considera-se que Px e Pw séo valores obtidos pela normalizagdo pelo ajuste
da largura lateral da imagem fotografada como 1, e que Py e Ph sdo valores

obtidos pela normalizagdo pelo ajuste de uma largura longitudinal da imagem
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fotografada como 1. O centro da imagem fotografada ¢ O para Px e Py.

Considera-se que, em um sistema de coordenadas do espago
estereoscOpico, um tamanho considerado de um marcador € W quando y = 0,
que uma posi¢do da cdmera no sistema de coordenadas € Cy, que um angulo
da imagem vertical da camera € 6v e que um angulo da imagem lateral € 6h.
Neste caso, uma posigdo (Mx, My, Mz) do marcador no espago
estereoscopico € calculada pela seguinte equagio.

Mx = W * Px/Pw

My = W/Pw * (0,5/tanbh) + Cy

Mz = Py/(0,5/tan®v) * Cy

Um exemplo do célculo de uma posi¢cdo da pinga em uma
operagdo de pinga € explicado anteriormente. Embora um caso em que a
unidade de detecgdo 19 detecta uma posigdo da pinga em uma operagio de
pinga com base em uma imagem fotografada seja explicado no exemplo
exposto, a detecgdo de uma posigdo da pinga ndo € limitada ao caso com base
somente na imagem fotografada. Por exemplo, a unidade de detecgdo 19
detecta uma posi¢@o da pinga com base em um conteudo da operagéo que €
inserido a partir da unidade de entrada da operagdo 15, além da imagem
fotografada que ¢ inserida a partir da camera 17. Especificamente, a unidade
de detecgdo 19 detecta, primeiro, uma operagdo de pinga com base em uma
imagem fotografada e, a seguir, detecta uma posi¢do da pinga com base em
um conteudo da operagdo (por exemplo, um resultado da detec¢do por um
sensor de proximidade) proveniente da unidade de entrada da operagdo 15, o
que € realizado pelo sensor de proximidade ou congéneres.

Depois que a unidade de detecgdo 19 detectar a operagdo de
pinga e calcular a posi¢édo da pinga pelo processo supradescrito, a unidade de
detecgdo 19 transmite os resultados destes a unidade de controle 11. A
unidade de controle 11 realiza véarios controles com base nos resultados da

deteccdo que sfo transmitidos a partir da unidade de detecg¢do 19. Exemplos
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de operagdo detalhada da operagdo de pinga pelo usuario sdo explicados a
seguir.‘

[2-3. Exemplos da operagdo de pinga]

(Exemplo da operagdo 1)

Um exemplo da operagédo 1 € explicado em relagdo a figura 10.
A figura 10 € uma vista em perspectiva para explicar o exemplo da operagdo
1. Da forma mostrada em um lado esquerdo na figura 10, quando o usuério
realizar uma operagdo de pinga, a unidade de controle de determinagdo 110
determina, como um objeto a ser selecionado, uma imagem de fotografia 32
de um objeto estereoscopico que € percebido pelo usuario em uma posigdo
correspondente a uma posi¢ao da pinga 25. Da forma mostrada em um lado
direito na figura 10, quando a posi¢éo da pinga 25 for deslocada para frente e
para tras na dire¢@o z, a unidade de controle de exibi¢do 112 controla uma
imagem binocular que é exibida na unidade de exibi¢do 13 de maneira tal que
uma posigdo percebida da imagem de fotografia 32 pelo usuario seja
deslocada de acordo com a posi¢éo da pinga 25.

Em decorréncia disto, o usudrio pode ajustar a posi¢do de uma
profundidade (a diregdo z) da imagem de fotografia 32 que € percebida como
um objeto estereoscopico. Adicionalmente, o usuario pode ajustar
arbitrariamente a posi¢do da imagem de fotografia 32 pelo deslocamento da
posicdo da pinga no espago para uma diregdo vertical ou lateral, uma diregido
obliqua ou em rotagdo, além da dire¢do z, em um estado pingado.

(Exemplo da operagdo 2)

Um exemplo da operagéo 2 é explicado em relagdo a figura 11.
A figura 11 € uma vista em perspectiva para explicar o exemplo da operagio
2. Da forma mostrada em um lado esquerdo na figura 11, quando o usuério
realizar uma operac¢do de pinga, a unidade de controle de determinagdo 110
determina, como um objeto a ser selecionado, um indicador de

aproximacgdo/afastamento 34 de um objeto estereoscopico que é percebido
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pelo usudrio em uma posi¢éo correspondente a posi¢do da pinga 25. Da forma
mostrada em um lado direito na figura 11, quando a posi¢do da pinga 25 for
deslocada para frente e para trds na dire¢do z, a unidade de controle de
exibicdo 112 controla uma imagem binocular que € exibida na unidade de
exibi¢gdo 13 de maneira tal que uma posi¢do percebida do indicador de
aproximagcdo/afastamento 34 pelo usuéario seja deslocada de acordo com a
posi¢do da pinga 25. Adicionalmente, a unidade de controle de exibi¢do 112
controla o tamanho de uma imagem de fotografia P de acordo com uma
quantidade de deslocamento da posigdo da pinga 25 na diregéo z.

Com este arranjo, o usuério pode controlar indiretamente a
expansdo e a contragdo da imagem de fotografia P pelo controle da posi¢do do
indicador de aproximagéo/afastamentoA 34 na dire¢do z. A imagem de
fotografia P pode ser uma imagem plana ou uma imagem estereoscopica.

Como exposto no exemplo da operagdo 1 e no exemplo da
operagdo 2, o aparelho de processamento de informag¢do 10 de acordo com a
presente modalidade pode atribuir uma posigio especifica de um espago
estereoscopico por uma operagdo de pinga.

A seguir, um exemplo da operagdo que anexa significAncia em
um interior e um exterior da area do espago S na dire¢do z, da forma mostrada
na figura 12, € explicado. A figura 12 é uma vista para explicar o interior € o
exterior da drea do espago S na dire¢do z. Da forma mostrada na figura 12, o
interior da area do espago S, como uma area proxima da unidade de exibi¢do
13 na diregdo z, € anexada com significAncia como uma area na qual dados
sdo armazenados no interior do aparelho de processamento de informacgéo 10.
Adicionalmente, o exterior da area do espago S como uma drea distante da
unidade de exibigdo 13 é anexado com significAncia como uma drea na qual
dados sdo transmitidos ao exterior do aparelho de processamento de
informacéo 10. Um exemplo da operagdo 3 até um exemplo da operagdo 5 sdo

explicados com detalhes a seguir.
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(Exemplo da operagdo 3)

O exemplo da operagdo 3 é explicado em relagdo a figura 13.
A figura 13 € uma vista lateral esquematica para explicar o exemplo da
opera¢do 3. Da forma mostrada na figura 13, um exterior da 4rea do espago S
¢ definido como uma area de transmissfo 40, como uma 4rea na qual dados
sdo transmitidos a um exterior do aparelho de processamento de informacio
10. Neste caso, da forma mostrada em um lado esquerdo na figura 13, quando
o usudrio realizar uma operagdo de pinga, a unidade de controle de
determinagdo 110 determina, como um objeto a ser selecionado, uma imagem
de fotografia 36 do objeto estereoscOpico que € percebido pelo usuirio em
uma posi¢do correspondente a posi¢do da pinga 25. Da forma mostrada em
um lado direito na figura 13, quando a posi¢do da pinga 25 for deslocada para
a area de transmissdo 40, a unidade de controle de exibi¢do 112 controla uma
imagem binocular que € exibida na unidade de exibi¢do 13 de maneira tal que
uma posi¢do percebida da imagem de fotografia 36 pelo usudrio seja
deslocada de acordo com a posi¢do da pinga 25.

Quando a imagem de fotografia 36 for deslocada para a area
de transmissdo 40 pela unidade de controle de exibi¢do 112, a unidade de
controle de comunicacio 114 realiza um controle de transmissdo dos dados da
imagem de fotografia 36 a uma destino de transmissio atribuido
antecipadamente pelo usuario.

Um exemplo de exibigdo de um estado de progresso de
transmissdo da imagem de fotografia 36 € explicado em relagdo a figura 14. A
figura 14 € uma vista para explicar um exemplo de exibicdo de um estado de
progresso de transmissdo no exemplo da operagdo 3. Da forma mostrada na
figura 14, a unidade de controle de exibi¢do 112 ajusta uma posi¢io percebida
pelo usuario da imagem de fotografia 36 que € colocada na 4rea de
transmiss@o 40 na drea do espago S, de maneira tal que a posi¢do percebida

fique gradualmente distante da unidade de exibi¢do 13 de acordo com a
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informacgdo de estado de transmissdo que € adquirida a partir da unidade de
controle de comunica¢do 114. Desta maneira, o usuario pode compreender
intuitivamente o estado de progresso de transmissdo pelo deslocamento da
imagem de fotografia 36 para o exterior da area do espago S pela unidade de
controle de exibi¢do 112.
(Exemplo da operagdo 4)

Um exemplo da operagdo 4 é explicado em relagdo as figuras
15 e 16. A Figura 15 € uma vista em perspectiva para explicar o exemplo da
operagdo 4. Da forma mostrada na figura 15, quando o aparelho de
processamento de informagdo 10 receber dados, a unidade de controle de
exibi¢do 112 desloca a posigdo percebida de um objeto estereoscopico 37 pelo
usudrio do exterior para o interior da area do espago S de acordo com um
estado do progresso de recep¢do que é adquirido a partir da unidade de
controle de comunicagdo 114. Desta maneira, o usudrio pode aceitar
intuitivamente o estado do progresso de recepg¢do pelo deslocamento do
objeto estereoscopico 37 para o interior da area do espago S pela unidade de
controle de exibi¢do 112.

A figura 16 é uma vista para explicar um exemplo da operagéo
durante a realizagdo de uma interrupgdo de recepgdo no exemplo da operagdo
4. Da forma mostrada em um lado esquerdo na figura 16, o objeto
estereoscopico 37 € gradualmente deslocado para o interior da area do espago
S de acordo com um estado do progresso de recepg¢do pela unidade de
controle de exibigdo 112. Neste momento, da forma mostrada em um lado
direito na figura 16, quando o usudrio realizar uma operagdo de pinga, a
unidade de controle de determinagdo 110 determina, como um objeto a ser
selecionado, o objeto estereoscopico 37 que € percebido pelo usudrio em uma
posi¢do de acordo com a posigdo da pinga 25.

Entdo, a unidade de controle de exibigdo 112 realiza um

controle para interromper o deslocamento do objeto estereoscopico 37 a ser
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selecionado. Adicionalmente, a unidade de controle de comunicagdo 114
suspende a recepgdo de dados pelo controle da unidade de comunicagdo 21.
Desta maneira, o usudario pode operar intuitivamente a interrup¢do da
recep¢do. Quando o usuério liberar posteriormente o objeto estereoscOpico
37, a unidade de controle de comunicagfo 114 pode reiniciar a recep¢do dos
dados. Quando uma operagdo de liberagdo do objeto estereoscOpico 37 a
partir da unidade de exibigdo 13 for realizada, a unidade de controle de
comunicag¢do 114 pode interromper a recepgio.
(Exemplo da operagéo 5)

Um exemplo da operagdo 5 € explicado em relagdo a figura 17.
A figura 17 € uma vista lateral esquematica para explicar o exemplo da
opera¢do 5. Da forma mostrada na figura 17, um exterior da area do espago S
¢ definido como uma area de armazenamento temporario 42, como uma area
na qual dados sfo transmitidos ao exterior do aparelho de processamento de
informacé&o 10.

Neste caso, da forma mostrada em um lado esquerdo na figura
17, quando o usudrio realizar uma operagéo de pinga, a unidade de controle de
determinacdo 110 determina, como um objeto a ser selecionado, uma
miniatura 38 do objeto estereoscépico que é percebido pelo usudrio em uma
posicéo correspondente a posi¢do da pinga 25. Quando a posi¢do da pinga 25
for deslocada para a area de armazenamento temporario 42 que € anexada
com significdncia no exterior da area do espago S, a unidade de controle de
exibigdo 112 controla uma imagem binocular a ser exibida na unidade de
exibi¢do 13 de maneira tal que a posi¢cdo percebida da miniatura 38 pelo
usudrio seja deslocada de acordo com a posigéo da pinga 25.

Da forma supradescrita, quando a miniatura 38 for colocada na
area de armazenamento temporario 42, o aparelho de processamento de
informagdo 10 vai para um estado de espera para transmissio de informagdo

que ¢ indicado pela miniatura 38. Da forma mostrada em um lado direito na



10

15

20

25

20

figura 17, quando a unidade de controle de comunicag¢do 114 detectar que um
terminal de comunicagdo 50 se aproxima da miniatura 38 que é colocada na
drea de armazenamento temporario 42, a unidade de controle de comunicagio
114 transmite informag¢do indicada pela miniatura 38 ao terminal de
comunicagdo 50 pelo controle da unidade de comunicag¢do 21. A unidade de
controle de comunicagdo 114 pode detectar o terminal de comunica¢do 50
pelo monitoramento de um estado de conexdo das comunica¢des sem fios em
distancia proxima, tais como Bluetooth e Wi-Fi, e das comunicag¢des sem fios
em curta distdncia para realizar comunicagdes em uma curta distdncia de, no
maximo, 10 cm.

<3. Conclusio>

Da forma supradescrita, o aparelho de processamento de
informagdo 10 de acordo com a modalidade da presente descri¢do determina
um objeto estereoscopico como um objeto a ser selecionado quando uma
posi¢do da pinga em uma operagdo de pinga detectada do usudrio
corresponder a uma posi¢do percebida do objeto estereoscOpico pelo usudrio.
Com este arranjo, o usuario pode selecionar diretamente uma imagem
tridimensional pela opera¢do de pinga.

Versados na técnica entendem que varias modificagdes,
combinag¢des, subcombinagdes e alteragdes podem ocorrer, dependendo das
exigéncias de desenho e de outros fatores a medida que eles caem no escopo
das reivindicagles anexas ou dos equivalentes destas.

A unidade de controle de exibigdo 112 pode mudar o grau de
transparéncia do objeto estereoscopico que é percebido em uma posi¢do da
pinga de acordo com uma distdncia entre a posi¢do da pinga e uma tela de
exibi¢do. Especificamente, a unidade de controle de exibigdo 112 aumenta o
grau de transparéncia do objeto estereoscopico quando o objeto
estereoscopico ficar distante da unidade de exibi¢do 13 em uma operagdo do

usudrio. Com este arranjo, o usudrio pode entender intuitivamente que a
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posi¢do da pinga se aproxima do exterior de um alcance operéavel da area do
espago S.

Embora um exemplo em que o aparelho de processamento de
informagdo 10 de acordo com a presente descri¢do é realizado por um
computador fablet tenha sido explicado no modalidade exposta, a presente
tecnologia ndo ¢é limitada a este exemplo. Por exemplo, o aparelho de
processamento de informagio de acordo com a presente descrigdo pode ser
um aparelho de controle que tem, principalmente, a unidade de controle 11, a
unidade de detec¢do 19 e a unidade de comunicag¢ido 21 que foram explicados
em relagdo a figura 2. Neste caso, um aparelho de controle como este controla
um aparelho de exibi¢do que tem, principalmente, a unidade de exibi¢do 13 e
a unidade de entrada da operagdo 15. Um aparelho de exibigdo como este €
externamente anexado na camera 17. Um sistema de processamento de
informacdo que tem um aparelho de controle como este e um aparelho de
exibi¢do como este também € incluido na presente tecnologia.

O aparelho de processamento de informagdo de acordo com a
presente descri¢do pode ser uma tela montada na cabega. Neste caso, uma
operagdo no espago pelo usudrio é fotografada por uma camera que ¢ incluida
na tela montada na cabe¢a. Uma unidade de detecgdo que a tela montada na
cabega inclui pode calcular uma operagio de pinga e uma posi¢do da pinga
com base na imagem fotografada.

Adicionalmente, configuragdes do aparelho de processamento
de informagdo 10 de acordo com a modalidade supradescrita também podem
ser realizadas por configuragGes de hardware, tais como uma unidade central
de processamento (CPU), uma memoria exclusiva de leitura (ROM) e uma
memoria de acesso aleatério (RAM).

Adicionalmente, um programa de computador que exibe
funcdes equivalentes aquelas das configuragdes do aparelho de processamento

de informag¢do 10 de acordo com a modalidade supradescrita também pode ser
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preparado. Uma midia de gravagdo que armazena o programa de computador
também ¢é provida. Exemplos da midia de grava¢do incluem um disco
magnético, um disco 6tico, um disco magneto-6tico e uma memoria flash.
Adicionalmente, o programa de computador pode ser distribuido por meio de
uma rede, por exemplo, sem usar uma midia de gravag¢go.

Adicionalmente, a presente tecnologia também pode ser
configurada da seguinte forma.

(1) Aparelho de processamento de sinal de imagem para
selecionar um objeto estereoscopico desejado exibido em uma unidade de
exibi¢do que exibe tridimensionalmente uma imagem, compreendendo:

uma unidade de controle de determinag¢do configurada para
determinar uma posi¢&o de uma operagio de pinga realizada por um usudrio; e

uma unidade de selecdo configurada para selecionar o objeto
estereoscopico desejado a ser selecionado com base na posi¢do da operagdo
de pinga pelo usuério.

(2) Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com (1), compreendendo adicionalmente

uma unidade de detec¢do configurada para detectar a operacgio
de pinga realizada pelo usuario.

(3) Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com (1) ou (2),

em que a posicdo da operagdo de pinga é em relagdo a uma
superficie de exibi¢do da unidade de exibicio.

(4) Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com qualquer um de (1) até (3),

em que a unidade de controle de determinag¢do detecta uma
posi¢do do objeto estereoscopico percebida pelo usudrio e determina se a
posi¢do percebida do objeto estereoscopico corresponde a posi¢do da

operacéo de pinga.
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(5) Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com qualquer um de (1) até (4),

em que a unidade de controle de determinagdo reconhece a
posigdo de uma face do usuario com base em uma imagem captada da face do
usudrio e detecta a posi¢cdo do objeto estereoscodpico percebida pelo usuario de
acordo com a posigdo reconhecida da face do usuario.

(6) Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com qualquer um de (1) até (5), compreendendo adicionalmente:

uma unidade de controle de exibi¢do configurada para gerar a
imagem exibida e para controlar uma posi¢do de exibi¢do do objeto
estereoscopico selecionado de acordo com um deslocamento da posi¢do da
operacdo de pinga em diregdes tridimensionais.

(7) Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com qualquer um de (1) até (6),

em que a posigdo de exibicdo do objeto estereoscoOpico
selecionado € controlada pelo deslocamento da posi¢do da operagdo de pinga
em uma dire¢do perpendicular a superficie de exibicdo da unidade de
exibi¢do, ou uma diregdo vertical ou lateral, ou uma direcdo obliqua, ou em

rotagao.
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REIVINDICACOES

1. Aparelho de processamento de sinal de imagem para
selecionar um objeto estereoscopico desejado exibido em uma unidade de

exibicdo que exibe tridimensionalmente uma imagem, caracterizado pelo fato

de que compreende:
uma unidade de controle de determinagdo configurada para
determinar uma posi¢do de uma operagdo de pinga realizada por um usudrio; e
uma unidade de selecdo configurada para selecionar o objeto

estereoscopico desejado a ser selecionado com base na posigdo da operagdo

-de pinga pelo usuaério.

2. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo

com a reivindicagdo 1, caracterizado pelo fato de que compreende

adicionalmente

uma unidade de detec¢do configurada para detectar a operagéo
de pinga realizada pelo usuério.

3. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo

com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato de que a posi¢do da operagdo de pinga
¢ em relacéo a uma superficie de exibi¢do da unidade de exibigio.

4. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 1,

caracterizado pelo fato de que a unidade de controle de

determinag¢do detecta uma posi¢do do objeto estereoscopico percebida pelo
usuario e determina se a posi¢do percebida do objeto estereoscopico
corresponde a posi¢do da operagdo de pinga.

5. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo

com a reivindicaggo 4,

caracterizado pelo fato de que a unidade de controle de

determinagéo reconhece a posi¢do de uma face do usuario com base em uma
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imagem captada da face do usudrio e detecta a posigdo do objeto
estereoscopico percebida pelo usuario de acordo com a posi¢do reconhecida
da face do usuario.

6. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo

com a reivindicagdo 1, caracterizado pelo fato de que compreende

adicionalmente:

uma unidade de controle de exibi¢cdo configurada para gerar a
imagem exibida e para controlar uma posi¢do de exibi¢do do objeto
estereoscopico selecionado de acordo com um deslocamento da posi¢do da
operacdo de pinga em dire¢des tridimensionais.

7. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagéo 6,

caracterizado pelo fato de que a posigdo de exibi¢do do objeto

estereoscopico selecionado é controlada pelo deslocamento da posi¢do da
operacdo de pinga em uma direcdo perpendicular a superficie de exibi¢do da
unidade de exibi¢do, ou uma diregdo vertical ou lateral, ou uma dire¢do
obliqua, ou em rotacéo.

8. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo

com a reivindicagdo 2, caracterizado pelo fato de que compreende

adicionalmente,

uma unidade de entrada da operag¢do configurada para receber
uma instrug¢do da operagdo a partir do usuério pela detec¢do de uma operagio
do usudrio no espago e transmitir a instru¢do da operagdo a unidade de
detecgdo; e

uma unidade de captac@o de imagem configurada para captar
uma imagem em um espago na frente da unidade de exibigdo a partir de baixo
e transmitir a imagem captada a unidade de detecgio.

9. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo

com a reivindicagdo 8,
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caracterizado pelo fato de que a unidade de detec¢dio detecta

marcadores a partir da imagem captada, e

em que a operacdo de pinga € detectada quando os marcadores
forem pelo menos um ponto.

10. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 9,

caracterizado pelo fato de que a operagédo de pinga é detectada

quando os marcadores estiverem em dois pontos e um valor de uma distancia

- entre os marcadores nos ditos dois pontos for menor que um valor limite pré-

determinado.
11. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 9,

caracterizado pelo fato de que a posi¢do da operagido de pinga

¢ calculada pela convers@o das posi¢des nas coordenadas bidimensionais e
dos tamanhos dos marcadores na imagem captada em coordenadas
tridimensionais.

12. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato de que a unidade de controle de

determinacdo determina um indicador de aproximagdo/afastamento qué é
percebido em uma posigdo correspondente a posi¢do da operagdo de pinga; e

em que a unidade de controle de éxibigﬁo controla a imagem
exibida para deslocar a posi¢cdo do indicador de aproximagio/afastamento
percebido em uma diregéo de acordo com a posi¢do da operagido de pinga para
expandir e contrair correspondentemente a imagem captada.

13. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato de que os dados de uma imagem do

objeto estereoscopico sdo transmitidos a um destino de transmissio
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previamente atribuido pelo usuéario quando o usudrio realizar a operacdo de
pinca do objeto estereoscopico e a unidade de controle de exibi¢do controla
uma posi¢cdo de um objeto percebido para se mover do interior de uma area do
espago para o exterior da area do espago de acordo com a operagdo de pinga.

14. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato de que o objeto estereoscodpico

selecionado exibe uma transparéncia, e

em que a unidade de controle de exibi¢cdo ajusta o grau de
transparéncia do objeto estereoscédpico que € percebido na posi¢do da
operagdo de pinga de acordo com uma distancia entre a posi¢do da operacdo
de pinga e a superficie de exibi¢cdo da unidade de exibigéo.

15. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 6,

caracterizado pelo fato de que o objeto estereoscodpico

selecionado € deslocado quando o usuario realizar a operagdo de pinga;

em que, quando dados forem transmitidos ao aparelho de
processamento de sinal de imagem a partir de um dispositivo externo, a
unidade de controle de exibi¢do interrompe o deslocamento do objeto
estereoscopico quando o usuario realizar uma operagdo de pinga no objeto
estereoscopico selecionado e o processamento dos dados transmitidos é
suspenso, e

em que, quando o processamento dos dados for suspenso e o
usuario interromper a operagdo de pinga no objeto estereoscoOpico
selecionado, o processamento de dados é reiniciado.

16. Aparelho de processamento de sinal de imagem de acordo
com a reivindicagdo 13,

caracterizado pelo fato de que, quando um dispositivo de

comunicacdo externo for detectado na vizinhanca de uma area de
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armazenamento temporario que fica posicionada no exterior da area do
espac¢o, informacéo indicada pelo objeto estercoscopico posicionado na area
de armazenamento temporario € transmitida ao dispositivo de comunicacéo
externo detectado.

17. Método para selecionar um objeto estereoscédpico desejado
exibido em uma unidade de exibi¢do que exibe tridimensionalmente uma

imagem, caracterizado pelo fato de que compreende as etapas de:

determinar uma posi¢do de uma operagdo de pinca realizada
por um usuario; e

selecionar o objeto estereoscopico desejado para ser
selecionado com base na posi¢do da operac¢do de pin¢a pelo usuério.

18. Midia legivel por computador ndo temporaria,

caracterizada pelo fato de que armazena um programa de computador que,

quando executado em um computador, faz com que selecione um objeto
estereoscopico desejado exibido em uma unidade de exibi¢do que exibe
tridimensionalmente uma imagem, o programa compreendendo as etapas de:
determinar uma posi¢do de uma operagdo de pinga realizada
por um usuario; e
selecionar o objeto estereoscépico desejado a ser selecionado

com base na posi¢do da operagdo de pinga pelo usudrio.
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RESUMO
“APARELHO DE PROCESSAMENTO DE SINAL DE IMAGEM, E,
METODO PARA SELECIONAR UM OBJETO ESTEREOSCOPICO
DESEJADO”

E provido um aparelho de processamento de informagfo que
inclui uma unidade de detec¢do que detecta uma operagfo de pinga de um
usuario e uma unidade de controle que determina um objeto estereoscopico
como um objeto a ser selecionado quando uma posi¢do da pinga na operagéo
de pinga detectada corresponder a uma posigdo percebida do objeto

estereoscopico pelo usuério.
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