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DESCRIPCION
Procedimiento y dispositivo para un control adaptativo de la disparidad

La presente invencion se refiere a un control adaptativo de la disparidad y tiene la finalidad de adaptar la disparidad
para cada imagen estereoscopica recibida a las propiedades dpticas del dispositivo de visualizacién utilizado en una
imagen estereoscdpica 0 una secuencia de imagenes estereoscdpicas, de tal manera que la impresién de profundidad
espacial para el espectador sea dptima, es decir, clara y espacial.

Descripcion del estado de la técnica y objetivo planteado

En los ultimos afos se han introducido muchos dispositivos de visualizacion estereoscopica, es decir, pantallas y
televisores con gafas 3D. Esto dio lugar a que se crearan muchos videos y peliculas estereoscépicos, es decir, 3D,
en cada caso con dos perspectivas, que fueron optimizados para el visionado estereoscdpico con gafas 3D. Dos
perspectivas significa, a este respecto, que cada escena fue grabada desde al menos dos posiciones de vision.

En lo sucesivo, por gafas 3D también se debe entender un dispositivo de visualizacion colocado en la cabeza del
espectador, el llamado head-mounted display (HMD).

Dado que en estos videos 3D cada o0jo ve exactamente la perspectiva que se grabd para ese 0jo, era necesario que
la base estereoscopica de las camaras de grabacion fuera idéntica a la distancia ocular general para una impresion
visual natural. Por base estereoscopica se entendera en lo sucesivo la distancia entre los dos objetivos de camara
mas externos. La distancia ocular media es de unos 65 mm vy, por lo tanto, la distancia entre los dos objetivos de
camara se ajustd generalmente en 65 mm. Al ver estos videos y peliculas, el espectador tiene la impresion de que los
objetos se acercan a él 0 se encuentran mas hacia el fondo.

Esta impresion se debe a que los puntos de imagen correspondientes se encuentran en diferentes posiciones de pixel
en las dos perspectivas presentadas a 10s 0jos. Los puntos de imagen correspondientes son, a este respecto, aquellos
puntos de imagen que muestran el mismo punto en la escena real.

Debido a la distancia entre los dos 0jos, este punto se visualiza en diferentes posiciones en la retina. El cerebro utiliza
esta diferencia para crear la llamada imagen espacial interma, en la que se puede reconocer con precision qué objetos
estan en primer plano, en el medio o en el fondo.

Una camara estereoscopica correlaciona estos puntos reales a diferentes posiciones de pixel en la perspectiva
grabada izquierda y derecha. La distancia entre estas diferentes posiciones de pixel del mismo punto respecto de la
realidad se llama disparidad. Cuando se ven a través de gafas 3D, estas diferentes posiciones de pixel también se
proyectan en diferentes posiciones de la retina. Luego, el cerebro puede utilizar las diferentes posiciones de la retina
para crear la imagen espacial interna. Puedes ver el video o la pelicula de forma espacial y realista, porque la base
estereoscopica de la camara, es decir, la distancia entre los objetivos de grabacion, es idéntica a la distancia ocular,
aproximadamente 65 mm. Sin embargo, esta tecnologia de gafas 3D no logré imponerse a largo plazo, al menos en
el mercado de masas.

Por lo tanto, se desarrollé una tecnologia en la que la vision espacial se parecia mas a ver el mundo exterior a través
de una ventana: esta tecnologia se llamoé autoestereoscopia. A este respecto, delante de la pantalla/televisor se coloca
un elemento 6ptico que hace que ambos ojos vean pixeles diferentes en la pantalla. Si se visualizan diferentes
perspectivas en los diferentes pixeles que pueden verse en cada caso con el ojo izquierdo y el derecho, el cerebro
puede utilizar esto para crear la imagen espacial interna.

La ventaja es que ya no es necesario utilizar gafas 3D. La desventaja, sin embargo, es que solo se obtiene una buena
impresion espacial si se mira desde una unica posicion delante de la pantalla. En lo sucesivo, los términos pantalla y
televisor se utilizardn como sindnimos.

Un desarrollo posterior de esta tecnologia llevo a que el elemento dptico se construyera de tal manera que delante de
la pantalla existieran las llamadas zonas visuales de un ancho determinado, en las que siempre se pueden ver dos
perspectivas diferentes, es decir, el cerebro puede crear una imagen espacial interna.

La anchura de estas zonas visuales esta determinada por las propiedades dpticas del elemento dptico y puede oscilar,
por ejemplo, entre 20 cm y 60 cm. A este respecto, en cada zona visual no solo se muestran dos perspectivas, sino
también entre cinco y varios miles de perspectivas. El principio basico de las zonas visuales se muestra en la Fig. 1.

Delante de la pantalla, todas las zonas visuales tienen la misma estructura dptica. La ventaja en este caso también es
que no es necesario usar gafas 3D y que se crea un cierto efecto de "libertad de movimiento" en cada zona visual, es
decir, que puedes moverte libremente sin perder la impresion 3D, de manera similar a un holograma. El principio basico
consiste, a este respecto, en que la perspectiva grabada mas a la izquierda se proyecta en el borde izquierdo de la
zona visual y la perspectiva grabada mas a la derecha se proyecta en el borde derecho de la zona visual. Entretanto
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se crean y muestran un determinado numero de perspectivas.

Por ejemplo, si el ancho de la zona visual es de n centimetros, la base estereoscopica de la camara estereoscopica
es de k centimetros y la distancia ocular es de b centimetros, los dos ojos ven dos perspectivas que estan a una
distancia de

b'=k/nmb.

Por ejemplo, suponiendo que la base estereoscdpica de la camara sea k = 5 cm, el ancho de la zona visual sea n = 30
cmy la distancia ocular sea b = 6 cm, se obtiene como resultado b' = 5/30 m 6 = 30/30 = 1,0 cm. Las dos perspectivas
que ve el espectador estan separadas por solo 1 cm en lugar de los 6 cm deseados.

Cuando se miran con gafas 3D, las dos perspectivas que se ven seguirian teniendo la distancia de perspectiva grabada
de 5 cm. Sin embargo, en una visidon autoestereoscopica, la impresion 3D es casi nula, porque la disparidad es casi
nula en todas partes, es decir, es 2D.

El procedimiento y el dispositivo que se describen en el presente documento pretenden eliminar esta desventaja.

Por otra parte, la disparidad no debe ser demasiado grande. En el caso de las gafas 3D, esto ocurre, por ejemplo,
cuando un objeto sobresale demasiado de la pantalla. (Efecto "pop-out”). La disparidad entonces se vuelve demasiado
grande y resulta incdmoda y puede provocar dolores de cabeza y presion ocular a largo plazo. Por lo tanto, la aplicacion
de los procedimientos que se exponen en el presente documento también tiene sentido para gafas 3D y estd incluida.

En el caso de una pantalla autoestereoscépica, esto provoca la desintegracidon de la imagen espacial interna. El
cerebro ya no puede capturar conjuntamente y fusionar los puntos de imagen correspondientes, sino que los reconoce
como dos puntos de imagen separados y diferentes. Este caso ocurre en cualquier visualizacion autoestereoscépica,
cuando el objeto 3D visualizado excede el llamado punto proximo o el llamado punto remoto. El punto proximo o
remoto se refiere a aquellos puntos de la escena real desde los cuales el cerebro ya no puede fusionar los puntos
correspondientes de |la escena real, porque la disparidad en las dos perspectivas presentadas a los 0jos es demasiado
grande en valor absoluto. A partir de este momento, la imagen espacial interna se "desintegra".

Estos puntos proximo y remoto dependen del elemento dptico utilizado y de sus propiedades opticas y son diferentes
para diferentes pantallas. A este respecto, un aspecto, pero no el tnico, es la amplitud de la zona visual.

Para una buena impresion espacial debe existir una disparidad basada en los limites de los puntos préximo y remoto.
No debe ser demasiado grande ni demasiado pequefia a fin de crear una impresidén espacial agradable para el
espectador.

El documento US 2013/162764 A1 divulga un dispositivo de procesamiento de imagenes y, en particular, un
procesamiento para complementar una imagen después de establecer una disparidad binocular en cada uno de los
cuadros de imagen estereoscdpica de una imagen estereoscopica en movimiento.

El documento EP 2393298 A1 propone un procedimiento en el que se modifican las disparidades para mejorar la
impresion de profundidad espacial. Sin embargo, el documento EP 2393298 A1 divulga que se generan dos nuevas
perspectivas y estas se utilizan para calcular un mapa de disparidades mejorado y se procede a este respecto de tal
modo que la disparidad solo cambie en una cierta cantidad maxima para evitar que se produzcan cambios bruscos en
la impresién de profundidad 3D.

Sumario de la invencién

La invencidn se caracteriza por las reivindicaciones independientes, formas de realizacion preferidas son objeto de las
reivindicaciones dependientes 0 se describen a continuacion.

La invencion esta definida por las reivindicaciones independientes. Las reivindicaciones dependientes definen formas
de realizacion ventajosas.

Descripcidén detallada del procedimiento

El estado de la técnica (Fig. 1) y la invencion (Fig. 2 a 3) se explican con ayuda de las siguientes figuras, sin que la
invencién quede limitada a las formas de realizacion representadas.

Fig. 1: Representacion de las zonas visuales y las perspectivas visualizadas en estas zonas visuales en una vista
en planta.

1 Pantalla
2 Zona visual
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3 Area en la que es visible una tnica perspectiva dentro de la zona visual

Fig. 2: Caso 1, en el que la disparidad maxima de la imagen visualizada es menor que la disparidad 6ptima. La
disparidad maxima debe aumentarse.

1 Superficie de pantalla, en la que el paralaje = 0

2 Dmax = Dgelante

3 Ddetra’s

4 Dopt

5 Ampliacion de la base estereoscdpica en un factor Fopr> 1

Fig. 3: Caso 2, en el que la disparidad maxima de la imagen visualizada es mayor que la disparidad 6ptima. La
disparidad maxima debe reducirse.

1 Superficie de pantalla, en la que el paralaje =0

2 Dmax = Daelante

3 Ddetra’s

4 Dopt

5 Ampliacion de la base estereoscdpica en un factor Fop< 1

Fig. 4: Diagrama de flujo de la adaptacion de la disparidad medida Dmax a la disparidad dptima Doy de la pantalla
utilizada con S = Siy N = No.

1 Leer Dopt

2 Leer nueva imagen estereoscopica

3 ¢Nueva imagen disponible?

4 Calcular disparidades para mapa de disparidades

5 Calcular disparidad maxima Dmax

6 Ca|Cu|ar Fopt = Dopt/Dma’x

7 (;Fopt = 1?

8 Realizar ampliacidn o reduccion de la base estereoscopica, dependiendo de si Fopt €5 mayor o0 menor que 1
9 Generar imagen de salida

El dispositivo de visualizacion es una pantalla estereoscopica, en particular una pantalla autoestereoscopica o unas
gafas 3D, incluido un HMD.

Dopt, la disparidad dptima del dispositivo de visualizacion utilizado, es agquella disparidad con la que el espectador tiene
una buena impresion espacial. En una primera etapa se calcula la disparidad maxima para una imagen estereoscopica
recibida. En lo sucesivo, por imagen estereoscopica se entiende siempre una imagen con al menos dos perspectivas.
También puede tratarse de una imagen estereoscdpica individual de una secuencia de imagenes estereoscopicas. Se
conocen varios procedimientos en la bibliografia para calcular estas disparidades. Podria tratarse, por ejemplo, del
procedimiento de Falkenhagen (L. Falkenhagen "Blockbasierte Disparitatsschatzung unter Berlcksichtigung
statistischer Abhangigkeiten der Disparitat”, Fortschr.-Ber., serie VDI 10, n.° 657, Dusseldorf 2001, ISBN 3- 18-365710-
4) o de Kauff (Peter Kauft, "Verfahren zur Korrespondenzanalyse von Bildmerkmalen in korrespondierenden
Videobildern in Echtzeit", DE 10105423 C1).

A este respecto, esto da como resultado una disparidad positiva en objetos que aparecen delante de la superficie de
la pantalla del dispositivo de visualizacién y una disparidad negativa en objetos que aparecen detras de la superficie
de la pantalla del dispositivo de visualizacién. La disparidad maxima en valor absoluto hacia la parte delantera, es
decir, en direccion al espectador, se designa Dyeiante ¥ la disparidad maxima en valor absoluto hacia la parte trasera,
es decir, alejada del espectador, se designa Dgetss. La disparidad maxima Dnsx Se obtiene entonces como:

Dmax := méx( | Ddelante |, | Detras | )
es decir, la disparidad maxima se obtiene siempre como un valor absoluto positivo.

Si Dmax = Dopt, todas las perspectivas que se van a visualizar se visualizan entonces sin variacion y se recibe la
siguiente imagen, para la cual se repite el procedimiento anterior.

Sin embargo, Si Dmax # Dopt, € pueden distinguir dos casos: Dmax > Dopt Y Dmax < Dopt.

Suponiendo, en primer lugar, que Dmax < Dopt, €n el dispositivo de visualizacion aparece una imagen espacial con muy
poca profundidad espacial. La disparidad Dmsx debe aumentarse.

Este caso se representa en la Figura 2. Un aumento de la disparidad consigue, por ejemplo, mediante dos posibles
variaciones. Puede ampliarse la base estereoscopica de las perspectivas recibidas separando mas los objetivos de
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las camaras o pueden girarse los objetivos, o que cambia el paralaje. El paralaje se refiere a este respecto a la
interseccion de las dos direcciones de vision del objetivo. Todos los puntos en la escena real que estan a la misma
distancia de los objetivos de camara que la interseccion de las dos direcciones de vision de los objetivos tienen una
disparidad de 0 y se perciben como si estuvieran en la superficie de la pantalla del dispositivo de visualizacion cuando
se visualizan en el dispositivo de visualizacion.

El primer caso se puede lograr utilizando procedimientos de procesamiento digital de imagenes generando
perspectivas sintéticas (perspectivas calculadas adicionalmente), que se encuentran a la izquierda y a la derecha de
la perspectiva de la camara grabada mas a la izquierda y mas a la derecha en la direccién de visidn de los objetivos
de las cdmaras.

Para ello, las correspondencias entre pixeles en la perspectiva mas a la izquierda y en la perspectiva mas a la derecha
que se obtienen a partir del calculo de disparidad se interpretan como lineas de correspondencia y se prolongan en
un factor F. Los pixeles de las perspectivas suministradas se almacenan entonces en las nuevas posiciones de pixel
resultantes. Esto crea dos nuevas perspectivas que estan mas separadas y, por lo tanto, automaticamente aumentan
la disparidad Dmax. LOS detalles se describen, por ejemplo, en el procedimiento de Naske (l.-H. Naske ef al., "Verfahren
und Vorrichtung zur Stereobasis-Erweiterung von stereoskopischen Bildern und Bildfolgen", documento de patente
DE102011008886A1, 19/1/2011) para la ampliacion de la base estereoscépica.

En el segundo caso se consigue una compleja transformacion de imagen de ambas perspectivas.

Si se aplica el primer procedimiento de ampliacién de la base estereoscopica, se obtienen automaticamente dos
nuevas perspectivas izquierda y derecha y un nuevo mapa de disparidades asociado, que indica la nueva disparidad
para cada punto de imagen o lo marca como ocultacion izquierda o derecha.

En lo sucesivo, se denomina mapa de disparidades a la matriz que indica la disparidad para cada punto de imagen
desde la perspectiva mas a la izquierda hasta su punto de imagen asociado en la perspectiva mas a la derecha.

Si, como se mencionod, Dmax = Dopt, NO €S necesario realizar un nuevo cdlculo de disparidades, porque las imagenes
estereoscadpicas recibidas se muestran sin variaciones. El factor Fop, €n l0 que se debe ampliar la base estereoscdpica
Si Dmax < Dopt, S€ Obtiene como

Fopt = Dopt / Dmax > 1.
Después, Dmax = Dopt.

Si ahora Dmax > Dopt, la imagen espacial se desintegra. Hay objetos que se extienden mas alla del punto proximo o del
punto remoto del dispositivo de visualizacién. Este caso se representa en la Figura 3. En este caso,

Fopt = Dopt / Dmax < 1.

Desde el punto de vista de la técnica de procedimiento, se puede utilizar el mismo procedimiento de ampliacién de la
base estereoscopica, pero formalmente la base estereoscopica no se amplia, sino que se reduce. Sin embargo, dado
que se utiliza Fopt como factor F de la descripcion anterior, esto es algoritmicamente idéntico.

Solo que las dos nuevas perspectivas que se obtienen estdn mas juntas y, por lo tanto, Dmsx Se reduce
automaticamente.

Se obtienen igualmente dos nuevas perspectivas de izquierda y derecha y un nuevo mapa de disparidades. Después,
igualmente Dmax = Dopt. La profundidad espacial se situa en el rango ideal.

En ambos casos, las perspectivas izquierda y derecha, asi como el nuevo mapa de disparidades asociado, se calculan
de nuevo por completo y se utilizan como entrada para la generacion de imagenes en la siguiente etapa de
procedimiento.

En una primera forma de realizacion, después de recibir una imagen estereoscopica, primero se calcula el mapa de
disparidades. En una etapa adicional, a partir de ello se calculan Dgepante Y Daetrss. Las etapas adicionales para calcular
Dmax, Dopt ¥ Fopt S€ consiguen entonces como se describié anteriormente. En la Figura 4 se muestra un diagrama de
flujo.

En una segunda forma de realizacién, también se recibe un mapa de disparidades ademas de la imagen o el video
estereoscopico. En este caso no es necesario realizar un calculo interno de todas las disparidades en el procedimiento.
Los procedimientos descritos anteriormente para calcular Dgeiante, Ddetras, Dmax, Dopt ¥ Fopt, S€ puede aplicar de la misma
manera después de recibir el mapa de disparidades.

Ambas formas de realizacion deben realizarse para cada imagen o video estereoscopico recibido, de modo que se
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obtiene como resultado un procedimiento permanente, adaptado a la calidad de imagen recibida. Por lo tanto, este
procedimiento también se denomina procedimiento adaptativo.

Sin embargo, esta adaptacion no debe ser demasiado fuerte. Por ejemplo, en un video estereoscopico, si entre dos
imagenes estereoscopicas consecutivas el factor Fopr €5 muy grande, porque la imagen estereoscopica contiene un
efecto "pop-out” muy fuerte, 0 es muy pequefio, porque la imagen estereoscopica se muestra casi en 2D, el factor Fop
solo debe variarse gradualmente. Una variacion brusca demasiado fuerte seria percibida por el espectador como una
variaciéon brusca desagradable en la profundidad 3D.

Por lo tanto, cada factor Fo: debe almacenarse como Fq2™ y tenerse en cuenta al calcular la imagen estereoscdpica
siguiente. En cualquier caso, la variacion no deberia superar una amplitud de paso Dr con 0 < DrF< 1. Un nuevo Fop
debe cumplir, por lo tanto, la condicion

Fopt <= Fop®™ + Df
si Fopt < 1. Si este no es el caso, se establece

Fopt := Foptant + Dr.
Si Fopt > 1, entonces debe cumplirse la condicion

Fopt >= Fop®™ - Dr.
Si este no es el caso, se establece

Fopt = Foptant - Dr.
Después se almacena Fq®™" := Fopt para la imagen estereoscépica siguiente.
A este respecto, la frecuencia con la que es necesario cambiar la disparidad siempre depende del contenido. En un
partido de futbol, por ejemplo, en el que se alterna con frecuencia y rapidez entre tomas lejanas desde el techo del
estadio y primeros planos desde el borde del campo, el procedimiento cobra todo su sentido.
En una forma de realizacion adicional, un espectador puede variar interactivamente la disparidad optima Doyt
prestablecida para el dispositivo de visualizacion. La disparidad o6ptima Dep: modificada se usa entonces como nueva
disparidad oOptima Dqpt prestablecida para el dispositivo de visualizacion, que luego se aplica a las siguientes
secuencias de imagenes estereoscopicas. Esto significa que puede adaptar el punto préximo y remoto del dispositivo
de visualizacién utilizado a su sensibilidad visual personal.
Esto tiene en cuenta el hecho de que los o0jos del espectador pueden tener caracteristicas diferentes en comparacion
con la configuracién de fabrica del dispositivo de visualizacion. Esta forma de realizacion se puede utilizar con todos

los dispositivos de visualizacion, pantallas autoestereoscopicas y gafas 3D, y es independiente de si se ha calculado
o0 recibido el mapa de disparidades.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para mejorar la impresion de profundidad espacial de una imagen estereoscdpica suministrada o de
una secuencia de imagenes estereoscopicas, cada una con al menos dos perspectivas suministradas, cuando se
reproducen las perspectivas que se han de visualizar en un dispositivo de visualizacion estereoscépico,

en donde el dispositivo de visualizacidn tiene una disparidad dptima Do predeterminada y, para al menos una
imagen estereoscopica, la disparidad maxima difiere de la disparidad optima Dqy, Yy €l procedimiento comprende
al menos las siguientes etapas:

- calcular o suministrar un mapa de disparidades para la respectiva imagen estereoscopica suministrada, en
donde la respectiva disparidad en el mapa de disparidades designa la diferencia de las posiciones de pixel de
un mismo punto real en las perspectivas mas a la izquierda y mas a la derecha de la imagen estereoscopica
suministrada y la disparidad maxima Dnzx €S el maximo cuantitativo de todas las disparidades en el mapa de
disparidades de la respectiva imagen estereoscdpica suministrada, y

para el caso de que la disparidad maxima difiera de la disparidad dptima Doy utilizando el mapa de disparidades
calculado o suministrado, se calculan nuevas perspectivas mas a la izquierda y mas a la derecha de la imagen
estereoscdpica suministrada de tal manera que se obtenga una disparidad maxima para las perspectivas mas a la
izquierda y mas a la derecha calculadas que sea igual a la disparidad optima Dot de la imagen estereoscopica
suministrada; en donde el dispositivo de visualizacion tiene una disparidad optima Dy predeterminada y una
amplitud de paso de variacidén maxima Dr y
- para el caso de que la disparidad maxima difiera de la disparidad 6ptima Do, S€ calculan nuevas perspectivas
mas a la izquierda y mas a la derecha cuya disparidad maxima cuantitativa sea igual a la disparidad 6ptima
Dopt 0 se aproxime en como maximo la cantidad Dr > 0 a la disparidad dptima Dqgt; €n donde
- Si Dmax < Dopt, €l factor Fopt €n el que se debe aumentar |a base estereoscopica es
Fopt := Dopt / Dmax > 1
- Si Dmax > Dopt, €l factor Fopt €n el que se debe reducir la base estereoscdpica es
Fopt := Dopt / Dmax <1

en donde cada factor Fop Se almacena como Fo® y se tiene en cuenta al calcular la imagen estereoscdpica
siguiente y

la variacion no supera una amplitud de paso Dr con 0 < Dr <1,
en donde si Fopt < 1, un nuevo Fopt cumple la condicion

Fopt <= Fopt™™ + Dr
y, si este no es el caso, entonces se establece

Fopt := Fopt®™ + DF
en donde si Fopt > 1, un nuevo Fopt cumple la condicion

Fopt >= Fopt®™ - D
y, si este no es el caso, se establece

Fopt 1= Foptant -Dry

después se almacena Fq®™ ;= Fop para la imagen estereoscépica siguiente.

2. Procedimiento segun la reivindicacion 1, en donde se suministra al procedimiento una secuencia de imagenes
estereoscdpicas, en donde la disparidad maxima Dmax calculada de la imagen estereoscopica anterior de la secuencia
de imagenes estereoscopicas se utiliza como valor de entrada para la imagen estereoscaépica siguiente de la secuencia
de imagenes, de modo que la disparidad maxima de la imagen estereoscopica actual varie como maximo en la
cantidad Dr.

3. Procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde el dispositivo de visualizacion es
un dispositivo de visualizacion autoestereoscopico, que comprende preferentemente una pantalla autoestereoscopica
y un elemento optico.
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4. Procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones 1 0 2, en donde el dispositivo de visualizacién son unas
gafas 3D.

5. Procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones anteriores, en donde se suministra en cada caso un
mapa de disparidades al menos para una imagen estereoscopica suministrada, preferentemente para todas las
imagenes estereoscdpicas de la secuencia de imagenes estereoscépicas.

6. Procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones 1 a 5, en donde un espectador varia interactivamente la
disparidad optima Doyt prestablecida para el dispositivo de visualizacion de modo que corresponda a sus habitos de
vision, en donde la disparidad oOptima Do, modificada se utiliza después como nueva disparidad 6ptima Dopt
preestablecida para el dispositivo de visualizacion, que luego se aplica como nueva constante especifica del aparato
en las siguientes secuencias de imagenes estereoscdpicas.

7. Dispositivo para llevar a cabo el procedimiento para mejorar la impresion de profundidad espacial de una imagen
estereoscdpica suministrada o de una secuencia de imagenes estereoscopicas, cada una con al menos dos
perspectivas suministradas, segun al menos una de las reivindicaciones 1 a 6, en donde el dispositivo comprende al
menos las siguientes unidades:

- una unidad de analisis

a) para calcular el mapa de disparidades de la imagen estereoscépica suministrada que comprende
perspectivas agregadas o la secuencia de imagenes estereoscopicas y calcular la disparidad maxima de cada
imagen estereoscopica a partir del mapa de disparidades calculado o

b) para calcular la disparidad maxima de cada imagen estereoscopica a partir del mapa de disparidades
suministrado de cada imagen estereoscépica;

- una unidad de sintesis para calcular y generar la perspectiva mas a la izquierda y mas a la derecha que se ha de
visualizar de la imagen estereoscopica o de cada imagen estereoscdpica de la secuencia en el caso de que la
disparidad maxima difiera de la disparidad dptima Dqyt, de modo que para la perspectiva mas a la izquierda y mas
a la derecha calculada se obtenga una disparidad maxima que sea igual a la disparidad optima Doyt 0 S€ aproxime
como maximo en la cantidad Dr > 0 a la disparidad optima Doy, ¥

- una unidad de visualizacion que comprende al menos el dispositivo de visualizacidn para visualizar las
perspectivas que comprenden las perspectivas mas a la izquierda y mas a la derecha calculadas y las perspectivas
suministradas, en el dispositivo de visualizacién utilizado, teniendo el dispositivo de visualizaciéon una disparidad
optima Doyt especifica del aparato.

8. Dispositivo segun la reivindicacion 7, en donde el dispositivo de visualizacién es un dispositivo de visualizacién
autoestereoscopico, que comprende preferentemente una pantalla autoestereoscdpica y un elemento 6ptico o unas
gafas 3D.
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Fig. 1
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