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【手続補正書】
【提出日】平成29年10月2日(2017.10.2)
【手続補正１】
【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】
　少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのために、キャプチャされるべき１つまた
は複数の被写体に関連付けられたフォーカス設定データであって、前記少なくとも１つの
画像キャプチャ・デバイスのフォーカス状態を制御するのに使用可能な前記フォーカス設
定データを生成することと関係するシステムであって、
　ａ．少なくとも１つの第１の位置特定可能な被写体の現在の位置に関連付けられた第１
の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１の位置デー
タ・ジェネレータと、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの現在の位置に関連付けられた第
２の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの第２の位置デ
ータ・ジェネレータと、
　ｃ．前記第１の位置特定可能な被写体と前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイ
スのイメージャ・フォーカス・ポイントの間の現在の距離を計算するように構造化され、
構成された少なくとも１つの距離計算器であって、前記第１の位置データおよび前記第２
の位置データを使用して前記現在の距離を生成するように構成された少なくとも１つの距
離計算器とを備え、
　ｄ．前記少なくとも１つの第１の位置データ・ジェネレータは、前記第１の位置データ
をワイヤレスで通信するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１のワイヤレ
ス・コミュニケータを備え、
　ｅ．前記少なくとも１つの距離計算器は、
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　ｉ．前記少なくとも１つの第１のワイヤレス・コミュニケータとワイヤレスで通信する
ことによって前記第１の位置データを獲得するように構造化され、構成された少なくとも
１つの第２のワイヤレス・コミュニケータと、
　ｉｉ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの前記フォーカス状態を制御す
る少なくとも１つの画像フォーカス・イフェクタに前記計算された距離を通信するように
構造化され、構成された少なくとも１つの距離データ・コミュニケータとを備え、
　ｆ．前記少なくとも１つの第１の位置データ・ジェネレータは、前記少なくとも１つの
第１の位置データ・ジェネレータの動きと前記少なくとも１つの第１の位置特定可能な被
写体の動きを物理的に結合するように構成された少なくとも１つの第１のモーション・カ
プラを備え、
　ｇ．前記少なくとも１つの第２の位置データ・ジェネレータは、前記少なくとも１つの
第２の位置データ・ジェネレータの動きと前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイ
スの動きを物理的に結合するように構成された少なくとも１つの第２のモーション・カプ
ラを備えるシステム。
【請求項２】
　前記少なくとも１つの距離データ・コミュニケータは、前記計算された現在の距離を表
示するように構成された少なくとも１つの距離データ・ディスプレイを備える請求項１に
記載のシステム。
【請求項３】
　前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスに隣接して前記少なくとも１つの距離
データ・ディスプレイを支持するように構造化され、構成された少なくとも１つの距離デ
ィスプレイ・サポータをさらに備える請求項２に記載のシステム。
【請求項４】
　ａ．前記少なくとも１つの第１の位置データ・ジェネレータは、前記第１の位置が導出
可能である少なくとも１つの第１の無線信号をワイヤレスで送信するように構造化され、
構成された少なくとも１つの無線周波数ＩＤ（ＲＦＩＤ）タグを備え、
　ｂ．前記少なくとも１つの第２の位置データ・ジェネレータは、前記少なくとも１つの
第１の無線信号を受信するように構造化され、構成された少なくとも１つのＲＦＩＤ信号
受信器を備える請求項１に記載のシステム。
【請求項５】
　ａ．前記少なくとも１つの第１の位置データ・ジェネレータは、
　ｉ．前記少なくとも１つの第１の位置特定可能な被写体の現在の位置に関連付けられた
ＧＰＳ信号データを受信するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１の全地
球測位システム（ＧＰＳ）受信器と、
　ｉｉ．前記ＧＰＳ信号データを処理して、前記第１の位置データを形成するように構造
化され、構成された少なくとも１つの第１のＧＰＳ信号データ・プロセッサと、
　ｉｉｉ．前記第１の位置データをワイヤレスで送信するように構造化され、構成された
少なくとも１つの第１のワイヤレス送信機とを備え、
　ｂ．前記少なくとも１つの第２の位置データ・ジェネレータは、前記少なくとも１つの
画像キャプチャ・デバイスの現在の位置に関連付けられたＧＰＳ信号データを受信するよ
うに構造化され、構成された少なくとも１つの第２のＧＰＳ受信器を備え、
　ｃ．前記少なくとも１つの距離計算器は、前記第１の位置データをワイヤレスで受信す
るように構造化され、構成された少なくとも１つのワイヤレス・データ受信器を備える請
求項１に記載のシステム。
【請求項６】
　前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス内で、キャプチャされるべき前記被写
体の前記撮像に適切なフォーカス状態を確立するのを支援するように前記少なくとも１つ
の画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するように構
造化され、構成された少なくとも１つのフォロー・フォーカス・デバイスをさらに備える
請求項３に記載のシステム。
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【請求項７】
　前記少なくとも１つの距離ディスプレイ・サポータは、前記少なくとも１つのフォロー
・フォーカス・デバイスから前記少なくとも１つの距離データ・ディスプレイをサポート
するように構成される請求項６に記載のシステム。
【請求項８】
　前記少なくとも１つの距離計算器は、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス
の少なくとも１つの現在の画像フォーカス構成を獲得するように構造化され、構成された
少なくとも１つのフォーカス設定獲得構成要素を備える請求項１に記載のシステム。
【請求項９】
　前記少なくとも１つの距離計算器は、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス
の前記少なくとも１つの現在の画像フォーカス構成を表示するように構造化され、構成さ
れた少なくとも１つのフォーカス設定ディスプレイをさらに備える請求項８に記載のシス
テム。
【請求項１０】
　前記少なくとも１つのフォーカス設定獲得構成要素は、現在のレンズＦストップ設定お
よび現在のレンズ焦点距離から基本的に成るグループから選択された少なくとも１つの現
在の画像フォーカス構成を獲得するように構成される請求項８に記載のシステム。
【請求項１１】
　前記少なくとも１つの距離計算器は、
　ａ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのハードウェア
構成に関連付けられたデータ・エントリをそれぞれが備える複数のキャリブレーション・
レコードを記憶するように構造化され、構成されたストレージ・メモリと、
　ｂ．前記複数の保存されたキャリブレーション・レコードのうちの選択された１つをユ
ーザが取り出すのを支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのキャリブレ
ーション・ユーザ・インターフェースとをさらに備え、
　ｃ．前記キャリブレーション・レコードの各レコードは、
　ｉ．レンズＦストップ範囲、
　ｉｉ．レンズ焦点距離範囲、および
　ｉｉｉ．レンズ・フォーカス調整範囲から基本的に成るグループから選択された少なく
とも１つのデータ・エントリを包含し、
　ｄ．前記キャリブレーション・レコードは、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デ
バイスのフォーカス状態を制御するように前記少なくとも１つの画像フォーカス・イフェ
クタによって使用可能である請求項１に記載のシステム。
【請求項１２】
　ａ．前記少なくとも１つの距離計算器は、前記少なくとも１つの第１の被写体に関する
少なくとも１つの第１のフォーカス設定プロファイルを生成するように構造化され、構成
された少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータをさらに備え、
　ｂ．前記少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータは、前記第１の位置デー
タ、前記第２の位置データ、および前記少なくとも１つの現在の画像フォーカス構成を使
用して前記少なくとも１つの第１のフォーカス設定プロファイルを生成し、
　ｃ．前記生成された少なくとも１つの第１のフォーカス設定プロファイルは、前記少な
くとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォーカス状態を制御するように前記少なくと
も１つの画像フォーカス・イフェクタによって使用可能である請求項１に記載のシステム
。
【請求項１３】
　ａ．前記少なくとも１つの画像フォーカス・イフェクタは、前記少なくとも１つの画像
キャプチャ・デバイスのフォーカス・リングを自動的に操作するように構造化され、構成
された少なくとも１つのサーボモータ駆動のフォロー・フォーカス・デバイスを備え、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像フォーカス・イフェクタは、前記少なくとも１つの画像
キャプチャ・デバイス内で、前記生成された少なくとも１つの第１のフォーカス設定プロ



(4) JP 2017-505079 A5 2017.11.9

ファイルに応答して、キャプチャされるべき前記被写体の前記撮像に適切なフォーカス状
態を確立するのを支援するように構成される請求項１２に記載のシステム。
【請求項１４】
　前記少なくとも１つのサーボモータ駆動のフォロー・フォーカス・デバイスは、
　ａ．前記フォーカス状態の手動調整を可能にするように構成された少なくとも１つの手
動で操作されるフォーカス・コントロールと、
　ｂ．手動調整入力を検出するように構造化され、構成された少なくとも１つの手動操作
検出器と、
　ｃ．前記少なくとも１つの手動で操作されるフォーカス・コントロールの少なくとも１
つの手動操作が検出されると、前記少なくとも１つのサーボモータ駆動のフォロー・フォ
ーカス・デバイスの自動動作をオーバライドする少なくとも１つのサーボモータ・オーバ
ライドとをさらに備える請求項１３に記載のシステム。
【請求項１５】
　前記少なくとも１つの距離計算器は、
　ａ．複数の位置特定可能な被写体を備えるセットの１つの位置特定可能な被写体を各デ
ータ・エントリが識別する少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットと、
　ｂ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの前記各データ・エントリに関
して少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルを生成するように構造化され、構成さ
れた少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータと、
　ｃ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの少なくとも１つの前記データ
・エントリをユーザが選択することを可能にするように構造化され、構成された少なくと
も１つの位置特定可能な被写体セレクタとをさらに備え、
　ｄ．それぞれの選択された前記少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルは、前記
少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォーカス状態を制御するように前記少な
くとも１つの画像フォーカス・イフェクタによって使用可能である請求項１に記載のシス
テム。
【請求項１６】
　前記少なくとも１つの距離計算器は、前記少なくとも１つの位置特定可能な被写体に関
して生成された前記少なくとも１つの第１のフォーカス設定プロファイルと前記少なくと
も１つの他の位置特定可能な被写体に関して生成された少なくとも１つの他のフォーカス
設定プロファイルの間で前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの前記フォーカ
ス状態を遷移させるように構造化され、構成された少なくとも１つの被写体フォーカス・
トランジショナをさらに備える請求項１５に記載のシステム。
【請求項１７】
　前記少なくとも１つの被写体フォーカス・トランジショナは、前記フォーカス状態の前
記遷移の変化のレートをユーザが制御することを可能にするように構造化され、構成され
た少なくとも１つのユーザ遷移コントロールを備える請求項１６に記載のシステム。
【請求項１８】
　前記少なくとも１つの距離計算器は、
　ａ．ｉ．少なくとも１つのユーザ・インターフェースと、
　ｉｉ．少なくとも１つのプロセッサと、
　ｉｉｉ．メモリとを備える少なくとも１つのコンピューティング・デバイスと、
　ｂ．前記メモリの中に記憶されて、前記少なくとも１つのプロセッサによって実行され
るように構成され少なくとも１つのプログラムであって、
　ｉ．前記少なくとも１つのユーザ・インターフェース上に少なくとも１つのメニューを
表示するための命令であって、前記少なくとも１つのメニューは、少なくとも１つのユー
ザ選択可能なメニュー項目を備える命令と、
　ｉｉ．前記少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー項目のうちの少なくとも１つに
対応する少なくとも１つのユーザ入力を受け取るための命令とを備える少なくとも１つの
プログラムとをさらに備える請求項１７に記載のシステム。
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【請求項１９】
　前記少なくとも１つのプログラムは、前記少なくとも１つの距離計算器が位置特定可能
な被写体を自動的に探し求めるようにする命令をさらに備える請求項１８に記載のシステ
ム。
【請求項２０】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、少なくとも１つのタッチセンシテ
ィブ・ディスプレイを備える請求項１８に記載のシステム。
【請求項２１】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、前記少なくとも１つの画像キャプ
チャ・デバイスによってキャプチャされた少なくとも１つの現在の画像を表示するように
構成された少なくとも１つの現在の画像ウインドウを備える請求項１８に記載のシステム
。
【請求項２２】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、
　ａ．前記少なくとも１つのキャリブレーション・ユーザ・インターフェースを可能にす
る少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー項目をさらに備え、
　ｂ．前記少なくとも１つのキャリブレーション・ユーザ・インターフェースを可能にす
る前記少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー項目は、前記少なくとも１つの画像キ
ャプチャ・デバイスの少なくとも１つのハードウェア構成の手動入力を可能にする少なく
とも１つの少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー項目を備える請求項１８に記載の
システム。
【請求項２３】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、前記第１の位置データと前記第２
の位置データのうちの少なくとも１つのユーザ主導の獲得を可能にする少なくとも１つの
ユーザ選択可能なメニュー項目をさらに備える請求項１８に記載のシステム。
【請求項２４】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、位置特定可能な被写体を少なくと
も１つのユーザによって選択された名前にユーザが関連付けることを可能にする少なくと
も１つのユーザ選択可能なメニュー項目をさらに備える請求項１８に記載のシステム。
【請求項２５】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、前記少なくとも１つの被写体フォ
ーカス・トランジショナの動作を可能にする少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー
項目をさらに備える請求項１８に記載のシステム。
【請求項２６】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、前記少なくとも１つのユーザ遷移
コントロールの動作を可能にする少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー項目をさら
に備える請求項２５に記載のシステム。
【請求項２７】
　前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、少なくとも１つのポータブル
・コンピューティング・デバイスを備える請求項１に記載のシステム。
【請求項２８】
　システム内で動作する複数の画像キャプチャ・デバイスを制御するように構造化され、
構成された少なくとも１つのシステム・コントローラをさらに備える請求項２７に記載の
システム。
【請求項２９】
　前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスがビデオ・カメラである請求項１に記
載のシステム。
【請求項３０】
　ａ．前記少なくとも１つの第１の位置データ・ジェネレータは、前記第１の位置データ
が導出可能である少なくとも１つの第１の無線信号をワイヤレスで送信するように構造化
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され、構成された少なくとも１つの超広帯域タグを備え、
　ｂ．前記少なくとも１つの第２の位置データ・ジェネレータは、前記少なくとも１つの
第１の無線信号を受信するように構造化され、構成された少なくとも１つの超広帯域受信
器を備える請求項１に記載のシステム。
【請求項３１】
　少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのために、キャプチャされるべき１つまた
は複数の被写体に関連付けられたフォーカス設定データを生成することと関係するシステ
ムであって、前記フォーカス設定データは、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバ
イスのフォーカス状態を制御するように使用可能であり、前記システムは、
　ａ．前記少なくとも１つのロケータ・タグに関連付けられたタグ付けされた被写体の現
在の位置に関連付けられた第１の位置データを生成するように構造化され、構成された少
なくとも１つのロケータ・タグと、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの現在の位置に関連付けられた第
２の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの画像デバイス
・ロケータと、
　ｃ．前記位置特定可能な被写体と前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのイ
メージャ・フォーカス・ポイントの間の現在の距離を計算するように構造化され、構成さ
れた少なくとも１つのコンピューティング・デバイスであって、前記少なくとも１つの距
離計算器は、前記第１の位置データ、および前記第２の位置データを使用して前記現在の
距離を生成するように構成される少なくとも１つのコンピューティング・デバイスと、
　ｄ．前記計算された現在の距離を表示するように構成された少なくとも１つの距離デー
タ・ディスプレイと、
　ｅ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス内で、キャプチャされるべき被写
体の撮像に適切なフォーカス状態を確立するのを支援するように前記少なくとも１つの画
像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するように構造化
され、構成された少なくとも１つのフォロー・フォーカス・デバイスとを備え、
　ｆ．前記少なくとも１つのロケータ・タグは、前記第１の位置データをワイヤレスで通
信するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１のワイヤレス・コミュニケー
タを備え、
　ｇ．前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、前記少なくとも１つの第
１のワイヤレス・コミュニケータとワイヤレスで通信することによって第１の位置データ
を獲得するように構造化され、構成された少なくとも１つの第２のワイヤレス・コミュニ
ケータを備え、
　ｈ．前記少なくとも１つの距離データ・ディスプレイは、前記少なくとも１つのフォロ
ー・フォーカス・デバイスに隣接して前記少なくとも１つの距離データ・ディスプレイを
取り付けるのを支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのディスプレイ・
マウントを備える、システム。
【請求項３２】
　前記少なくとも１つのディスプレイ・マウントは、前記少なくとも１つのフォロー・フ
ォーカス・デバイスに隣接して前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスを取
り付けるのを支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのコンピューティン
グ・デバイス・マウントを備える請求項３１に記載のシステム。
【請求項３３】
　ａ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つの現在の画像フ
ォーカス構成を獲得するように構造化され、構成された少なくとも１つのフォーカス設定
獲得構成要素と、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの前記少なくとも１つの現在の画
像フォーカス構成を表示するように構造化され、構成された少なくとも１つのフォーカス
設定ディスプレイとをさらに備える請求項３２に記載のシステム。
【請求項３４】
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　前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、それぞれの前記タグ付けされ
た被写体に関して少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルを生成するように構造化
され、構成された少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータを備えるシステム
であって、
　ａ．前記少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータは、前記第１の位置デー
タ、前記第２の位置データ、および前記少なくとも１つの現在の画像フォーカス構成を使
用して前記少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルを生成し、
　ｂ．前記生成された少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルのそれぞれが、前記
少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォーカス状態を制御するように使用可能
である請求項３３に記載のシステム。
【請求項３５】
　ａ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォーカス・リングを自動的に
操作するように構造化され、構成された少なくとも１つのサーボモータ駆動のフォロー・
フォーカス・デバイスをさらに備えるシステムであって、
　ｂ．少なくとも１つのサーボモータ駆動のフォロー・フォーカス・デバイスは、前記少
なくとも１つのコンピューティング・デバイスによって制御され、
　ｃ．前記少なくとも１つのサーボモータ駆動のフォロー・フォーカス・デバイスは、前
記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス内で、キャプチャされるべき前記被写体の
撮像に適切なフォーカス状態を確立するのを支援するように構成される請求項３４に記載
のシステム。
【請求項３６】
　前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、
　ａ．少なくとも１つのユーザ・インターフェースと、
　ｂ．少なくとも１つのプロセッサと、
　ｃ．メモリと、
　ｄ．少なくとも１つのプログラムとをさらに備え、前記少なくとも１つのプログラムは
、前記メモリの中に記憶されて、前記少なくとも１つのプロセッサによって実行されるよ
うに構成され、前記少なくとも１つのプログラムは、
　ｉ．前記少なくとも１つのユーザ・インターフェース上に少なくとも１つのメニューを
表示するための命令であって、前記少なくとも１つのメニューは、少なくとも１つのユー
ザ選択可能なメニュー項目を備える命令と、
　ｉｉ．前記少なくとも１つのユーザ選択可能なメニュー項目のうちの少なくとも１つに
対応する少なくとも１つのユーザ入力を受け取るための命令とを備える請求項３５に記載
のシステム。
【請求項３７】
　前記少なくとも１つのユーザ・インターフェースは、少なくとも１つのタッチセンシテ
ィブ・ディスプレイを備える請求項３６に記載のシステム。
【請求項３８】
　前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、前記少なくとも１つのサーボ
モータ駆動のフォロー・フォーカス・デバイスとワイヤレスで通信する請求項３６に記載
のシステム。
【請求項３９】
　少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのために、前記少なくとも１つの画像キャ
プチャ・デバイスのフォーカス状態を制御するのに使用可能な、キャプチャされるべき１
つまたは複数の被写体に関連付けられたフォーカス設定データを生成することと関係する
方法であって、前記方法は、
　ａ．少なくとも１つのロケータ・タグに関連付けられたタグ付けされた被写体の現在の
位置に関連付けられた第１の位置データを生成するように構造化され、構成された少なく
とも１つのロケータ・タグを提供するステップと、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの現在の位置に関連付けられた第
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２の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの画像デバイス
・ロケータを提供するステップと、
　ｃ．前記位置特定可能な被写体と前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのイ
メージャ・フォーカス・ポイントの間の現在の距離を計算するように構造化され、構成さ
れた少なくとも１つのコンピューティング・デバイスを提供するステップと、
　ｄ．前記第１の位置データ、および前記第２の位置データを使用して前記現在の距離を
生成するステップと、
　ｅ．計算された現在の距離を表示するように構成された少なくとも１つの距離データ・
ディスプレイを提供するステップと、
　ｆ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス内で、キャプチャされるべき前記
被写体の撮像に適切なフォーカス状態を確立するのを支援するように前記少なくとも１つ
の画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するように構
造化され、構成された少なくとも１つのフォロー・フォーカス・デバイスを提供するステ
ップと、
　ｇ．表示された前記計算された現在の距離に応答して前記少なくとも１つの画像キャプ
チャの前記少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するステップとを備え、
　ｈ．前記少なくとも１つのロケータ・タグは、前記第１の位置データをワイヤレスで通
信するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１のワイヤレス・コミュニケー
タを備え、
　ｉ．前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、前記少なくとも１つの第
１のワイヤレス・コミュニケータとワイヤレスで通信することによって前記第１の位置デ
ータを獲得するように構造化され、構成された少なくとも１つの第２のワイヤレス・コミ
ュニケータを備え、
　ｊ．前記少なくとも１つの距離データ・ディスプレイは、前記少なくとも１つのフォロ
ー・フォーカス・デバイスに隣接して、前記少なくとも１つの距離データ・ディスプレイ
を取り付けるのを支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのディスプレイ
・マウントを備える、方法。
【請求項４０】
　少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのために、キャプチャされるべき１つまた
は複数の被写体に関連付けられ、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォ
ーカス状態を制御するのに使用可能な前記フォーカス設定データを生成することと関係す
るシステムであって、
　ａ．少なくとも１つの第１の位置特定可能な被写体の現在の位置に関連付けられた第１
の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１の位置デー
タ・ジェネレータと、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの現在の位置に関連付けられた第
２の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの第２の位置デ
ータ・ジェネレータと、
　ｃ．前記第１の位置特定可能な被写体と前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイ
スのイメージャ・フォーカス・ポイントの間の現在の距離を計算するように構造化され、
構成された少なくとも１つの距離計算器であって、前記第１の位置データおよび前記第２
の位置データを使用して前記現在の距離を生成するように構成された少なくとも１つの距
離計算器とを備え、
　ｄ．前記少なくとも１つの第１の位置データ・ジェネレータは、前記第１の位置データ
をワイヤレスで通信するように構造化され、構成された少なくとも１つの第１のワイヤレ
ス・コミュニケータを備え、
　ｅ．前記少なくとも１つの距離計算器は、
　ｉ．前記少なくとも１つの第１のワイヤレス・コミュニケータとワイヤレスで通信する
ことによって前記第１の位置データを獲得するように構造化され、構成された少なくとも
１つの第２のワイヤレス・コミュニケータと、
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　ｉｉ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの前記フォーカス状態を制御す
る少なくとも１つの画像フォーカス・イフェクタに前記計算された距離を通信するように
構造化され、構成された少なくとも１つの距離データ・コミュニケータと、
　　ｉｉｉ．少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットであって、前記少なくとも１
つのマルチ被写体データ・セットの各データ・エントリは複数の位置特定可能な被写体を
含むセットのうち１つの位置特定可能な被写体を識別する、少なくとも１つのマルチ被写
体データ・セットと、
　　ｉｖ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの前記各データ・エントリ
について少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルを生成するように構造化され、構
成された少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータと、
　　ｖ．少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの少なくとも１つのデータ・エン
トリのユーザ選択を可能にするように構造化され、構成された少なくとも１つの位置特定
可能な被写体セレクタと、
　　ｖｉ．前記少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルは、前記少なくとも１つの
画像フォーカス・イフェクタによって使用可能であり、前記少なくとも１つの画像キャプ
チャ・デバイスの前記フォーカス状態を制御し、
　　ｖｉｉ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのハード
ウェア構成に関連するデータ・エントリをそれぞれ含む複数のキャリブレーション・レコ
ードを記憶するように構造化され、構成されたストレージ・メモリと、
　　ｖｉｉｉ．保存された複数のキャリブレーション・レコードのうちの選択された１つ
のユーザ検索を支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのキャリブレーシ
ョン・ユーザ・インターフェースと、
　　ｉｘ．前記キャリブレーション・レコードの各々は、
　　　ａ．レンズＦストップ範囲と、
　　　ｂ．レンズ焦点距離範囲と、
　　　ｃ．レンズ・フォーカス調整範囲と
から基本的に成る群から選択された少なくとも１つのデータ・エントリを含み、
　　ｘ．前記キャリブレーション・レコードは、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・
デバイスのフォーカス状態を制御するために、前記少なくとも１つの画像フォーカス・イ
フェクタによって使用可能である、システム。
【請求項４１】
　少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのために、キャプチャされるべき１つまた
は複数の被写体に関連付けられ、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォ
ーカス状態を制御するのに使用可能な前記フォーカス設定データを生成することと関係す
るシステムであって、
　ａ．少なくとも１つのロケータ・タグに関連付けられたタグ付き被写体の現在の位置に
関連付けられた第１の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１
つのロケータ・タグと、
　ｂ．少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの現在の位置に関連付けられた第２の
位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの画像デバイス・ロ
ケータと、
　ｃ．位置特定可能な被写体と少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのイメージャ
・フォーカス・ポイントの間の現在の距離を計算するように構造化され、構成された少な
くとも１つのコンピューティング・デバイスであって、前記少なくとも１つの距離計算器
は、第１の位置データと前記第２の位置データを使用して現在の距離を生成するように構
成されている、コンピューティング・デバイスと、
　ｄ．計算された現在の距離を表示するように構成された少なくとも１つの距離データ・
ディスプレイと、
　ｅ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス内で、前記少なくとも１つの画像
キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するように構造化さ
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れ、構成された少なくとも１つのフォロー・フォーカス・デバイスであって、キャプチャ
されるべき被写体の撮像に適切なフォーカス状態を確立するのを支援する、少なくとも１
つのフォロー・フォーカス・デバイスと、を備え
　ｆ．前記少なくとも１つのロケータ・タグは、前記第１の位置データを無線で通信する
ように構造化され、構成された少なくとも１つの第１のワイヤレス・コミュニケータを含
み、
　ｇ．前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、前記少なくとも１つの第
１のワイヤレス・コミュニケータとワイヤレスで通信することによって前記第１の位置デ
ータを取得するように構造化され、構成された少なくとも１つの第２のワイヤレス・コミ
ュニケータを備え、そして
　ｈ．前記少なくとも１つの距離計算器は、さらに、
　　ｉ．少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットであって、少なくとも１つのマル
チ被写体データ・セットの各データ・エントリは、複数の位置特定可能な被写体を含むセ
ットの１つの位置特定可能な被写体を識別する、少なくとも１つのマルチ被写体データ・
セットと、
　　ｉｉ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの各データ・エントリに対
して、少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルを生成するように構造化され、構成
された少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータと、
　　ｉｉｉ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの少なくとも１つのデー
タ・エントリのユーザ選択を可能にするように構造化され、構成された少なくとも１つの
位置特定可能な被写体セレクタと、
　　ｉｖ．それぞれ選択された前記少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルは、前
記少なくとも１つの画像フォーカス・イフェクタによって使用可能であり、前記少なくと
も１つの画像キャプチャ・デバイスの前記フォーカス状態を制御し、
　　ｖ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのハードウェ
ア構成に関連するデータ・エントリを各々が含む、複数のキャリブレーション・レコード
を記憶するように構造化され、構成されたストレージ・メモリと、
　　ｖｉ．保存された複数のキャリブレーション・レコードのうちの選択された１つのユ
ーザ検索を支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのキャリブレーション
・ユーザ・インターフェースと、を備え、
　　ｖｉｉ．前記キャリブレーション・レコードの各々は、
　　　ａ．レンズＦストップ範囲と、
　　　ｂ．レンズ焦点距離範囲と、
　　　ｃ．レンズ・フォーカス調整範囲と
から基本的に成る群から選択された少なくとも１つのデータ・エントリを含み、
　　前記キャリブレーション・レコードは、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバ
イスのフォーカス状態を制御するために、前記少なくとも１つの画像フォーカス・イフェ
クタによって使用可能である、システム。
【請求項４２】
　少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのために、キャプチャされるべき１つ又は
複数の被写体に関連付けられ、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスのフォー
カス状態を制御するのに使用可能な前記フォーカス設定データを生成することと関係する
方法であって、該方法は、
　ａ．前記少なくとも１つのロケータ・タグに関連付けられたタグ付き被写体の現在位置
に関連付けられた第１の位置データを生成するように構造化され、構成された少なくとも
１つのロケータ・タグを提供するステップと、
　ｂ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの現在位置に関連する第２の位置
データを生成するように構造化され、構成された少なくとも１つの画像デバイス・ロケー
タを提供するステップと、
　ｃ．前記位置特定可能な被写体と、前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの
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イメージャ・フォーカス・ポイントとの間の現在の距離を計算するように構造化され、構
成された少なくとも１つのコンピューティング・デバイスを提供するステップと、
　ｄ．前記第１の位置データと前記第２の位置データを用いて前記現在の距離を生成する
ステップと、
　ｅ．計算された現在の距離を表示するように構成された少なくとも１つの距離データ・
ディスプレイを提供するステップと、
　ｆ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイス内で、キャプチャされるべき被写
体の撮像に適切なフォーカス状態を確立するのを支援するように、前記少なくとも１つの
画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するように構造
化され、構成された少なくとも１つのフォロー・フォーカス・デバイスを提供するステッ
プと、
　ｇ．表示された前記計算された現在の距離に応答して、前記少なくとも１つの画像キャ
プチャの前記少なくとも１つのフォーカス・リングを操作するステップと、
　ｈ．前記少なくとも１つのロケータ・タグは、第１の位置データをワイヤレスで通信す
るように構造化され、構成された少なくとも１つの第１のワイヤレス・コミュニケータを
含み、
　ｉ．前記少なくとも１つのコンピューティング・デバイスは、前記少なくとも１つの第
１のワイヤレス・コミュニケータとワイヤレスで通信することによって、前記第１の位置
データを取得するように構造化され、構成された少なくとも１つの第２のワイヤレス・コ
ミュニケータを備え、そして
　ｊ．前記少なくとも１つの距離計算器は、さらに、
　　ａ．少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットであって、前記少なくとも１つの
マルチ被写体データ・セットの各データ・エントリは、複数の位置特定可能な被写体を含
むセットのうち１つの位置特定可能な被写体を識別する、少なくとも１つのマルチ被写体
データ・セットと、
　　ｂ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの各データ・エントリに対し
て少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルを生成するように構造化され、構成され
た少なくとも１つの被写体プロファイル・ジェネレータと、
　　ｃ．前記少なくとも１つのマルチ被写体データ・セットの少なくとも１つのデータ・
エントリのユーザ選択を可能にするように構造化され、構成された少なくとも１つの位置
特定可能な被写体セレクタと、
　　ｄ．それぞれ選択された前記少なくとも１つのフォーカス設定プロファイルが、前記
少なくとも１つの画像フォーカス・イフェクタによって使用可能であり、前記少なくとも
１つの画像キャプチャ・デバイスの前記フォーカス状態を制御し、
　　ｅ．前記少なくとも１つの画像キャプチャ・デバイスの少なくとも１つのハードウェ
ア構成に関連するデータ・エントリをそれぞれ含む複数のキャリブレーション・レコード
を記憶するように構造化され、構成された記憶メモリと、
　　ｆ． 保存された複数のキャリブレーション・レコードのうちの選択された１つのユ
ーザ検索を支援するように構造化され、構成された少なくとも１つのキャリブレーション
・ユーザ・インターフェースと、を備え、
　　ｇ．前記キャリブレーション・レコードの各々は、
　　　ｉ．レンズＦストップ範囲と、
　　　ｂ．レンズ焦点距離範囲と、
　　　ｃ．レンズ・フォーカス調整範囲と
から基本的に成る群から選択された少なくとも１つのデータ・エントリを含み、
　　ｈ． 前記キャリブレーション・レコードは、前記少なくとも１つの画像キャプチャ
・デバイスのフォーカス状態を制御するために、前記少なくとも１つの画像フォーカス・
イフェクタによって使用可能である、方法。
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