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Relatório Descritivo da Patente de Invenção para "MÉTO-

DO DE CODIFICAÇÃO DE IMAGEM DE MULTIVISÃO, MÉTODO DE 

DECODIFICAÇÃO DE IMAGEM DE MULTIVISÃO, DISPOSITIVO DE 

CODIFICAÇÃO DE IMAGEM DE MULTIVISÃO E DISPOSITIVO DE 

DECODIFICAÇÃO DE IMAGEM DE MULTIVISÃO". 

Campo Técnico 

[001] A presente invenção refere-se a um método de codificação 

de imagem de multivisão e dispositivo para codificar imagens fotogra-

fadas por uma pluralidade de câmeras que estão fotografando um ob-

jeto particular, e também a um método de decodificação de imagem de 

multivisão e dispositivo para decodificar dados codificados que foram 

codificados usando o referido método de codificação de imagem de 

multivisão, e também a um programa de codificação de imagem de 

multivisão que é usado para implementar o referido método de codifi-

cação de imagem de multivisão, e a um programa de decodificação de 

imagem de multivisão que é usado para implementar o referido méto-

do de decodificação de imagem de multivisão. 

[002] É reivindicada prioridade no pedido de patente Japonesa N° 

2009-38786, depositado em 23 de Fevereiro de 2009, o conteúdo do 

qual se encontra aqui incorporado por referência. 

Antecedentes 

[003] O termo "imagens de multivisão" refere-se a uma pluralida-

de de imagens obtidas ao fotografar o mesmo objeto e fundo usando 

uma pluralidade de câmeras, enquanto o termo imagens móveis de 

multivisão (isto é, "vídeo de multivisão")" refere-se a imagens móveis 

obtidas deste modo. 

[004] Previsão compensada de movimento e previsão compen-

sada de disparidade têm sido propostos como tecnologias para uso 

em codificação de imagem móvel geral e codificação de imagem mó-

vel de multivisão. 
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[005] Previsão compensada de movimento é um método que é 

também empregado em Padrões Internacionais para formatos de codi-

ficação de imagem móvel de anos recentes tipificados por H.264. No 

referido método, o movimento de um objeto é compensado entre um 

quadro direcionado para codificação e um quadro de referência que já 

foi codificado de modo a obter uma diferença interquadro para o sinal 

de imagem, e apenas o referido sinal de diferença é codificado (vide 

Documento não patente 1). 

[006] De modo diferente, na previsão compensada de disparidade, 

ao se compensar disparidades em um objeto ao usar um quadro fotogra-

fado por uma câmera diferente como o quadro de referência, a codifica-

ção pode ser realizada como a diferença interquadros entre sinais de 

imagem que estão sendo obtidas (vide Documento não patente 2). 

[007] O termo "disparidade" que é usado aqui refere-se a diferen-

ças em posições nos planos de imagem de câmeras dispostas em di-

ferentes posições onde a mesma posição em um objeto é projetada. 

Na previsão compensada de disparidade, isto é representado por veto-

res bidimensionais e então codificado. Como é mostrado na figura 9, 

pelo fato de que as disparidades são informação cuja criação é de-

pendente da posição da câmera e na distância a partir da câmera (isto 

é, a profundidade), um método conhecido como previsão de síntese de 

visão (previsão de interpolação de visão) que utiliza as referidas saí-

das de princípio. 

[008] Na previsão de síntese de visão (previsão de interpolação 

de visão), um método existe no qual a profundidade de um objeto é 

estimada usando a informação da posição da câmera e teoria de trian-

gulação para vídeo de multivisão obtido no lado de codificação ou o 

lado de decodificação, e quadros direcionados para codificar são sinte-

tizados (isto é, interpolados) usando a referida informação de profun-

didade estimada de modo a criar uma imagem de previsão (vide Do-
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cumento de patente 1 e Documento não patente 3). Observar que se a 

profundidade é estimada no lado de codificação, é necessário se codi-

ficar a profundidade que é usada. 

[009] Em previsão que usa imagens fotografadas usando as re-

feridas câmeras separadas, se diferenças individuais existem entre 

as respostas de elementos de imagem da câmera, ou se controle de 

ganho ou correção gama são realizados em cada câmera, ou se os 

ajustes para a profundidade de campo ou abertura ou semelhante 

são diferentes em cada câmera, ou se há um efeito de iluminação 

dependente de direção na cena, ou semelhante, então a eficiência da 

codificação se deteriora. A razão para isto é que a previsão é realiza-

da assumindo que a iluminação e a cor do objeto são as mesmas em 

não só no quadro direcionado para codificação, mas também no qua-

dro de referência. 

[0010] Métodos tais como compensação de iluminação e correção 

de cor estão sendo investigados como modos de lidar com mudanças 

na iluminação e na cor de um objeto. Nos referidos métodos, ao se 

usar um quadro de referência cuja iluminação e cor foram corrigidas 

como o quadro que é usado para fazer a previsão, é possível se limitar 

a quantidade de previsão residual que é codificada a um mínimo. 

[0011] Em H.264, a previsão pesada na qual uma função linear é 

usada como o modelo de correção é adotada (vide Documento não 

patente 1), enquanto no Documento não patente 3, um método é pro-

posto no qual correções são feitas usando uma tabela de cores. 

Documentos da técnica anterior 

[0012] Documento de patente 1 Pedido de patente Japonesa aber-

ta à inspeção pública (JP-A) N° 2007-036800 "Video coding method, 

video decoding method, video coding program, video decoding pro-

gram, and computer readable recording medium on which these pro-

grams are recorded" 
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Documento não patente 1 

[0013] ITU-T Rec. H.264/ISO/IEC 11496-10, "Advanced video co-

ding for generic audiovisual services", Final Committee Draft, Docu-

mento JVT-E022d7, Setembro 2002.(pp.10-13, pp.62-73) 

Documento não patente 2 

[0014] Hideaki Kimata e Masaki Kitahara, "Preliminary results on 

mutiple view video codification (3DAV)", documento M10976 MPEG 

Redmond Meeting, Julho, 2004. 

Documento não patente 3 

[0015] K.Yamamoto, M.Kitahara, H.Kimata, T.Yendo, T.Fujii, 

M.Tanimoto, S.Shimizu, K.Kamikura, e Y.Yashima, "Multiview Video 

Coding Using View Interpolation e Color Correction," IEEE Transac-

tions on Circuits e System for Video Technology, Vol.17, N°11, 

pp.1436-1449, Novembro, 2007. 

Descrição da Invenção 

Problema a ser Solucionado pela presente invenção 

[0016] Os dois problemas a seguir existem quando a codificação é 

realizada usando a compensação de iluminação e a correção de cor 

acima mencionados. 

[0017] O primeiro problema é o aumento na quantidade de código 

que resulta a partir da adição de parâmetros para compensação de 

iluminação e correção de cor e semelhante. Em previsão normal com-

pensada de disparidade e previsão de síntese de visão (interpolação), 

pelo fato de que se torna necessário se codificar parâmetros para 

compensação de iluminação e correção de cor e semelhante que não 

necessitavam de codificação anteriormente, há uma deterioração na 

eficiência da codificação. 

[0018] O segundo problema é a precisão da correção. No caso de 

desbotamento e flash em codificação de imagem móvel normal, por-

que toda a tela muda do mesmo modo, é possível se realizar compen-
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sação de iluminação e correção de cor satisfatórios e semelhante 

usando um único parâmetro de correção. Entretanto, disparidades (isto 

é, discrepâncias na iluminação e na cor) que são causadas pelo objeto 

não sendo um completo refletor difuso, ou pela profundidade de cam-

po e foco não completamente correspondendo em cada câmera não 

são dependentes da cena, mas do objeto. Como uma consequência, 

na correção que é baseada em um único parâmetro de correção, há 

casos quando, dependendo do objeto, discrepância é aumentada. 

[0019] Para contornar o referido problema, um método no qual 

uma pluralidade de parâmetros de correção é usada de modo a lidar 

com a discrepância em cada objeto individual pode ser considerado. 

Entretanto, se o referido método for usado, então além da quantidade 

de código necessária para codificar uma pluralidade de parâmetros de 

correção, é também necessário se codificar informação mostrando 

qual parâmetro de correção deve ser usado em cada área de imagem. 

Como um resultado, a quantidade de código aumenta ainda mais, e 

não é possível se solucionar o primeiro problema. 

[0020] A presente invenção foi concebida em vista das circunstân-

cias acima descritas, e é um objetivo da mesma proporcionar uma no-

va tecnologia de codificação e decodificação de imagem de multivisão 

que alcança codificação altamente eficiente mesmo em imagens de 

multivisão (isto é, imagens estáveis de multivisão e imagens móveis) 

na qual a discrepância de iluminação e cor localizada é gerada entre 

câmeras, e que também alcança uma redução na quantidade de códi-

go necessária cada vez que a referida nova codificação é empregada. 

Meios para Solucionar o Problema 

1. ideia tecnológica básica por trás da presente invenção 

[0021] De modo a solucionar os problemas acima descritos, na 

presente invenção, os meios a seguir foram planejados para casos nos 

quais um quadro direcionado para codificar/decodificar é primeiro divi-
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dido dentro de áreas, e então a codificação e a decodificação de ima-

gem de multivisão é realizada em cada área. 

[0022] Primeiramente, informação de profundidade para um objeto 

sendo fotografadas em uma área direcionada para processamento é 

determinada. Em seguida, em uma área adjacente à área direcionada 

para processamento onde a codificação (decodificação) já foi comple-

tada, um grupo de pixel no qual o mesmo objeto que na área direcio-

nada para processamento foi fotografado é determinado a partir da 

informação de profundidade e é ajustado como uma amostra de grupo 

de pixel. Em seguida, uma imagem de síntese de visão é criada para 

os pixels contidos na referida amostra de grupo de pixel, e a imagem 

de síntese de visão é também criada para os pixels contidos na área 

direcionada para processamento. Em seguida, parâmetros de correção 

para corrigir a discrepância em iluminação e cor são estimados a partir 

da imagem de síntese de visão e da imagem decodificada na amostra 

de grupo de pixel. Em seguida, ao corrigir a imagem de síntese de vi-

são criada para a área direcionada para processamento usando os 

parâmetros de correção estimados, uma imagem de previsão a ser 

usada para codificar (decodificar) sinais de imagem na área direciona-

da para processamento é criada. 

[0023] No caso do método convencional no qual parâmetros de 

correção são calculados ao comparar o quadro direcionado para codi-

ficação com um quadro de referência, pelo fato de que o quadro dire-

cionado para codificação não pode ser adquirido pelo lado de decodifi-

cação, é necessário se codificar os parâmetros de correção. 

[0024] De modo diferente, na presente invenção, os parâmetros 

de correção são calculados ao comparar sinais de imagem de áreas 

já codificadas/decodificadas de um quadro direcionado para codifi-

car/decodificar com a informação da imagem de síntese de visão cri-

ada usando um quadro de referência. Pelo fato de que os referidos 

Petição 870210029972, de 31/03/2021, pág. 11/54



7/36 

podem ser adquiridos pelo lado de decodificação, não é necessário 

se codificar os parâmetros de correção. Ou seja, é possível, por meio 

da presente invenção, se solucionar o problema de um aumento na 

quantidade de código. 

[0025] Adicionalmente, pelo fato de que a codificação é um pro-

cesso no qual sinais de entrada são convertidos o mais corretamente 

possível, pode ser considerado que os sinais de imagem que já foram 

codificados/decodificados são substancialmente os mesmos sinais de 

imagem direcionada para codificação. Ou seja, os parâmetros de cor-

reção calculados por meio da presente invenção podem trazer a ima-

gem sintetizada extremamente próxima da imagem direcionada para 

codificar, e a previsão residual que deve ser codificada pode ser signi-

ficantemente reduzida. 

[0026] Adicionalmente, na presente invenção, parâmetros de cor-

reção são estimados usando informação de áreas adjacentes onde o 

mesmo objeto como o objeto fotografado na área direcionada para 

processamento foi fotografado. Ao assim proceder, é possível se corri-

gir a iluminação e a cor que é dependente do objeto. Observar que pe-

lo fato de que a informação de profundidade que é necessária quando 

a imagem de síntese de visão está sendo criada é usada na referida 

determinação do objeto, não há necessidade de codificar e transmitir 

informação adicional. 

[0027] Na codificação/decodificação de multivisão acima descrita, 

ao comparar a variação de informação de profundidade em uma área 

direcionada para processamento com um valor limiar predefinido, é 

possível se determinar se uma pluralidade de objetos foi fotografada 

ou não dentro de uma área direcionada para processamento. Se uma 

pluralidade de objetos foi fotografada, então a informação de profundi-

dade e a amostra de grupo de pixels são determinadas para cada ob-

jeto, e os parâmetros de correção são estimados. Observar que ao se 
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processar objetos que têm menos do que um número fixo de pixels em 

uma área direcionada para processamento com outros objetos, é pos-

sível se evitar qualquer aumento em uma quantidade de cálculo. 

[0028] Adicionalmente, na codificação/decodificação de imagem 

de multivisão acima descrita, modelos de correção dos quais uma plu-

ralidade existe (isto é, o número de parâmetros de correção) são alte-

rados baseado no número de pixels na amostra de grupo de pixel.2. 

Estrutura da presente invenção 

[0029] Em seguida, a estrutura do dispositivo de codificação de 

imagem de multivisão e do dispositivo de decodificação de imagem de 

multivisão da presente invenção serão descritos. 

2-1 Estrutura do dispositivo de codificação de imagem de multivisão da 

presente invenção 

[0030] O dispositivo de codificação de imagem de multivisão da 

presente invenção é um dispositivo que codifica imagens de multivi-

são (isto é, imagens estáticas e imagens móveis fotografadas a partir 

de múltiplos pontos de vista) ao dividir uma imagem de entrada de 

um objeto que é fotografado por uma primeira câmera em uma plura-

lidade de áreas alvo de codificação e, usar a imagem de síntese de 

visão que é sintetizada a partir de informação de profundidade para a 

imagem de entrada e a partir de uma imagem já codificada do mesmo 

objeto fotografado por uma segunda câmera que é localizada em 

uma posição diferente a partir da primeira câmera, ao realizar codifi-

cação previsível para cada uma das áreas alvo de codificação, e que 

inclui: (1) uma unidade de ajuste de profundidade representativa que 

ajusta a informação de profundidade representativa para um objeto 

fotografado na área alvo de codificação; (2) uma unidade de ajuste de 

amostra de grupo de pixel a qual, baseada em informação de profun-

didade para uma área já codificada que é adjacente à área alvo de 

codificação e na informação de profundidade representativa, determi-
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na um grupo de pixels onde o mesmo objeto que na área alvo de co-

dificação foi fotografado e ajusta o grupo de pixels como uma amos-

tra de grupo de pixel; (3) uma unidade de estimativa de parâmetro de 

correção a qual, baseada na imagem de síntese de visão para a 

amostra de grupo de pixel e na imagem decodificada que foi decodifi-

cada para a amostra de grupo de pixel, estima os parâmetros de cor-

reção para corrigir discrepâncias de iluminação e cor; (4) uma unida-

de de correção de imagem de síntese de visão a qual, usando os pa-

râmetros de correção, corrige a imagem de síntese de visão para a 

área alvo de codificação de modo a criar uma imagem de síntese de 

visão corrigida; (5) uma unidade de codificação de imagem a qual, 

usando a imagem de síntese de visão corrigida, codifica um sinal de 

imagem da imagem alvo de decodificação que é codificado de modo 

a criar dados codificados; e (6) uma unidade de decodificação de 

imagem que decodifica os dados codificados de modo a criar a ima-

gem decodificada para a área alvo de codificação. 

[0031] É também possível para o dispositivo de codificação de 

imagem de multivisão de acordo com uma modalidade da presente 

invenção ser adicionalmente proporcionado com (7) uma unidade de 

determinação de objeto que divide pixels na área alvo de codificação 

em um ou diversos grupos usando informação de profundidade para 

os pixels relevantes como uma referência neste caso, é também pos-

sível para a unidade de ajuste de profundidade representativa ajustar a 

informação de profundidade representativa para cada grupo determi-

nado pela unidade de determinação de objeto, para a unidade de ajus-

te de amostra de grupo de pixel para ajustar uma amostra de grupo de 

pixel para cada grupo determinado pela unidade de determinação de 

objeto, para a unidade de estimativa de parâmetro de correção para 

estimar os parâmetros de correção para cada grupo determinado pela 

unidade de determinação de objeto, e para a unidade de correção de 
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imagem de síntese de visão para corrigir a imagem de síntese de vi-

são para cada grupo determinado pela unidade de determinação de 

objeto. 

[0032] Adicionalmente, é também possível para o dispositivo de 

codificação de imagem de multivisão de acordo com uma modalidade 

da presente invenção ser adicionalmente proporcionado com (8) uma 

unidade de seleção de modelo de correção que seleciona um modelo 

de correção para corrigir a imagem de síntese de visão para a área 

alvo de codificação de acordo com o número de pixels na amostra de 

grupo de pixel. Neste caso, é também possível para a unidade de es-

timativa de parâmetro de correção para estimar os parâmetros de cor-

reção para o modelo de correção selecionado pela unidade de seleção 

de modelo de correção, e para a unidade de correção de imagem de 

síntese de visão para corrigir a imagem de síntese de visão usando o 

modelo de correção selecionado pela unidade de seleção de modelo 

de correção. 

[0033] O método de codificação de imagem de multivisão da pre-

sente invenção que é implementado como um resultado de cada um 

dos dispositivos de processamento acima descritos realizando as suas 

respectivas operações pode também ser alcançado por meio de um 

programa de computador. O referido programa de computador é for-

necido ao ser registrado em um meio de registro adequado capaz de 

ser lido por computador, ou é fornecido via uma rede. Quando a pre-

sente invenção tiver que ser aplicada, o programa de computador é 

instalado em um computador e a presente invenção é alcançada 

quando o programa de computador é operado em uma unidade de 

controle tal como uma CPU. 

2-2 Estrutura do dispositivo de decodificação de imagem de multivisão 

da presente invenção 

[0034] O dispositivo de decodificação de imagem de multivisão da 
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presente invenção é um dispositivo que decodifica dados codificados 

para imagens de multivisão (isto é, imagens estáticas e imagens mó-

veis fotografadas a partir de múltiplos pontos de vista) ao dividir uma 

imagem alvo de decodificação de um objeto que é fotografado por uma 

primeira câmera em uma pluralidade de áreas alvo de decodificação e, 

usando a imagem de síntese de visão que é sintetizada a partir de in-

formação de profundidade para a imagem alvo de decodificação e a 

partir de uma imagem já decodificada do mesmo objeto fotografado 

por uma segunda câmera que é localizada em uma posição diferente a 

partir da primeira câmera, ao realizar decodificação previsível para ca-

da uma das áreas alvo de decodificação, e que inclui: (1) uma unidade 

de ajuste de profundidade representativa que ajusta informação de 

profundidade representativa para um objeto fotografado na área alvo 

de decodificação; (2) uma unidade de ajuste de amostra de grupo de 

pixel a qual, baseada em informação de profundidade para uma área 

já decodificada que é adjacente à área alvo de decodificação e na in-

formação de profundidade representativa, determina um grupo de 

pixels onde o mesmo objeto que na área alvo de decodificação foi fo-

tografado e ajusta o grupo de pixels como uma amostra de grupo de 

pixel; (3) uma unidade de estimativa de parâmetro de correção a qual, 

baseada na imagem de síntese de visão para a amostra de grupo de 

pixel e na imagem decodificada que foi decodificada para a amostra de 

grupo de pixel, estima os parâmetros de correção para corrigir discre-

pâncias de iluminação e cor; (4) uma unidade de correção de imagem 

de síntese de visão a qual, usando os parâmetros de correção, corrige 

a imagem de síntese de visão para a área alvo de decodificação de 

modo a criar uma imagem de síntese de visão corrigida; e (5) uma 

unidade de decodificação de imagem a qual, usando a imagem de sín-

tese de visão corrigida, decodifica um sinal de imagem da imagem al-

vo de decodificação. 
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[0035] É também possível para o dispositivo de decodificação de 

imagem de multivisão de acordo com uma modalidade da presente in-

venção ser adicionalmente proporcionado com (6) uma unidade de de-

terminação de objeto que divide pixels na área alvo de decodificação 

em um ou diversos grupos usando informação de profundidade para os 

pixels relevantes como uma referência neste caso, é também possível 

para a unidade de ajuste de profundidade representativa ajustar a in-

formação de profundidade representativa para cada grupo determinado 

pela unidade de determinação de objeto, para a unidade de ajuste de 

amostra de grupo de pixel para ajustar uma amostra de grupo de pixel 

para cada grupo determinado pela unidade de determinação de objeto, 

para a unidade de estimativa de parâmetro de correção para estimar os 

parâmetros de correção para cada grupo determinado pela unidade de 

determinação de objeto, e para a unidade de correção de imagem de 

síntese de visão para corrigir a imagem de síntese de visão para cada 

grupo determinado pela unidade de determinação de objeto. 

[0036] É também possível para o dispositivo de decodificação de 

imagem de multivisão de acordo com uma modalidade da presente 

invenção ser adicionalmente proporcionado com (7) uma unidade de 

seleção de modelo de correção que seleciona um modelo de correção 

para corrigir a imagem de síntese de visão para a área alvo de decodi-

ficação de acordo com o número de pixels na amostra de grupo de 

pixel. Neste caso, a unidade de estimativa de parâmetro de correção 

estima os parâmetros de correção para o modelo de correção selecio-

nado pela unidade de seleção de modelo de correção, e a unidade de 

correção de imagem de síntese de visão corrige a imagem de síntese 

de visão usando o modelo de correção selecionado pela unidade de 

seleção de modelo de correção. 

[0037] O método de decodificação de imagem de multivisão da 

presente invenção que é implementado como um resultado de cada 
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um dos dispositivos de processamento acima descritos realizando as 

suas respectivas operações pode também ser alcançado por meio de 

um programa de computador. O referido programa de computador é 

fornecido ao ser registrado em um meio de registro adequado capaz 

de ser lido por computador, ou é fornecido via uma rede. Quando a 

presente invenção tiver que ser aplicada, o programa de computador é 

instalado em um computador e a presente invenção é alcançada 

quando o programa de computador é operado em uma unidade de 

controle tal como a CPU. 

Efeito da Invenção 

[0038] De acordo com a presente invenção, mesmo em casos nos 

quais discrepâncias de iluminação e cor entre câmeras ocorrem local-

mente, é possível se reduzir a previsão residual pelo fato de que pa-

râmetros de correção são determinados para cada objeto separada-

mente e localmente. Deste modo, é possível se alcançar uma codifica-

ção altamente eficiente e decodificação de imagens de multivisão e 

imagens móveis de multivisão. 

[0039] Adicionalmente, de acordo com a presente invenção, pelo 

fato de que os parâmetros de correção são determinados em um modo 

que não requer codificação/decodificação adicional, é possível se re-

duzir consideravelmente a quantidade de código necessária quando a 

referida codificação e decodificação de imagens de multivisão e ima-

gens móveis de multivisão são realizadas. 

Breve Descrição dos Desenhos 

[0040] A figura 1 é um diagrama de bloco mostrando um dispositi-

vo de codificação de vídeo de multivisão de acordo com uma primeira 

modalidade da presente invenção. 

[0041] A figura 2 é um gráfico de fluxo mostrando o processamen-

to executado pelo dispositivo de codificação de vídeo de multivisão de 

acordo com a primeira modalidade da presente invenção. 
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[0042] A figura 3 é um gráfico de fluxo mostrando detalhes do pro-

cessamento executado pelo dispositivo de codificação de vídeo de multi-

visão de acordo com a primeira modalidade da presente invenção. 

[0043] A figura 4 é a fluxograma mostrando o processamento exe-

cutado pelo dispositivo de codificação de vídeo de multivisão de acor-

do com a primeira modalidade da presente invenção. 

[0044] A figura 5 é um diagrama de bloco mostrando um dispositi-

vo de decodificação de vídeo de multivisão de acordo com uma se-

gunda modalidade da presente invenção. 

[0045] A figura 6 é um gráfico de fluxo mostrando processamento 

executado pelo dispositivo de decodificação de vídeo de multivisão de 

acordo com a segunda modalidade da presente invenção. 

[0046] A figura 7 é um gráfico de fluxo mostrando detalhes do pro-

cessamento executado pelo dispositivo de decodificação de vídeo de 

multivisão de acordo com a segunda modalidade da presente invenção. 

[0047] A figura 8 é um diagrama de bloco mostrando uma unidade 

de criação de parâmetro de correção nas primeira e segunda modali-

dades da presente invenção. 

[0048] A figura 9 é uma vista mostrando a modo de previsão de 

disparidade compensada. 

Modalidades para Realizar a Invenção 

[0049] A presente invenção será agora descrita em detalhes com 

referência feita aos desenhos que ilustram as modalidades da presen-

te invenção. 

[0050] Observar que na descrição a seguir, ao se atribuir informa-

ção de posição (ou seja, valores coordenados ou índices que podem 

ser associados com os valores coordenados) englobam o símbolo [] ao 

vídeo (isto é, quadros) e para informação profunda, sinais de imagem 

e a informação de profundidade (definida para cada pixel) de objetos 

fotografados em pixels naquela posição são mostradas. 
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1. Dispositivo de codificação de vídeo de multivisão de acordo com 

uma primeira modalidade da presente invenção 

[0051] A estrutura de um dispositivo de codificação de vídeo de 

multivisão 100 de acordo com a primeira modalidade da presente in-

venção é mostrada na figura 1. 

[0052] Como é mostrado na figura 1, no dispositivo de codificação 

de vídeo de multivisão 100 da presente modalidade, a unidade de en-

trada de imagem alvo de codificação 101 recebe informações de ima-

gens (isto é, quadros) de um objeto ou cena fotografada por uma pri-

meira câmera como uma codificação alvo. Memória de imagem alvo 

de codificação 102 armazena quadros alvos de codificação informados 

a partir da unidade de entrada de imagem alvo de decodificação 101. 

Os quadros alvos de codificação armazenados são fornecidos a uma 

unidade de codificação de imagem 109. 

[0053] A unidade de informação de imagem de síntese de visão 

103 recebe informações de imagens de síntese de visão para codificar 

imagens alvo. Imagens de síntese de visão foram geradas usando as 

imagens já codificadas nas quais o mesmo objeto ou cena foi fotogra-

fada pelas segundas câmeras dispostas em diferentes posições a par-

tir da primeira câmera. Memória de imagem de síntese de visão 104 

armazena as imagens de síntese de visão informadas a partir da uni-

dade de informação de imagem de síntese de visão 103. Imagens de 

síntese de visão armazenadas são fornecidas a uma unidade de cria-

ção de parâmetro de correção 107 e a unidade de reção de imagem 

de síntese de visão 108. 

[0054] A unidade de entrada de informação de profundidade 105 

recebe entradas de informação de profundidade para quadros direcio-

nados para codificação. A memória de informação de profundidade 

106 armazena a informação de profundidade informada a partir da 

unidade de entrada de informação de profundidade 105. A informação 
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de profundidade armazenada é fornecida à unidade de criação de pa-

râmetro de correção 107. 

[0055] A unidade de criação de parâmetro de correção 107 estima 

os parâmetros de correção usando imagens de síntese de visão, in-

formação de profundidade, e imagens decodificadas usadas em áreas 

periféricas da área alvo de codificação, e usando informação de pro-

fundidade usada na área alvo de codificação. A unidade de correção 

de imagem de síntese de visão 108 corrige as imagens de síntese de 

visão da área direcionada para codificação usando os parâmetros de 

correção estimados. 

[0056] A unidade de codificação de imagem 109 codifica os sinais 

de imagem da área alvo de codificação usando as imagens de síntese 

de visão corrigidas como sinais de previsão. A unidade de decodifica-

ção de imagem 110 decodifica sinais de imagem codificados. A memó-

ria de imagem decodificada 111 armazena imagens decodificadas pela 

unidade de codificação de imagem 109. As imagens decodificadas ar-

mazenadas na memória de imagem decodificada 111 são fornecidas à 

unidade de criação de parâmetro de correção 107. 

[0057] Como é mostrado na figura 8, a unidade de criação de pa-

râmetro de correção 107 tem uma unidade de determinação de objeto 

107a à qual a informação de profundidade é fornecida a partir da me-

mória de informação de profundidade 106, e uma unidade de ajuste de 

profundidade representativa 107b e uma unidade de ajuste de amostra 

de grupo de pixel 107c que são conectadas na referida sequência ao 

lado à jusante da unidade de determinação de objeto 107a. Uma uni-

dade de seleção de modelo de correção 107d e uma unidade de esti-

mativa de parâmetro de correção 107e são conectadas na referida se-

quência ao lado à jusante da unidade de ajuste de amostra de grupo 

de pixel 107c. Imagens decodificadas a partir da memória de imagem 

decodificada 111 e imagens de síntese de visão a partir da memória 
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de imagem de síntese de visão 104 são fornecidas à unidade de esti-

mativa de parâmetro de correção 107e, e os parâmetros de correção 

estimados usando as imagens decodificadas fornecidas e as imagens 

de síntese de visão são fornecidas à unidade de correção de imagem 

de síntese de visão 108. 

[0058] A figura 2 mostra o fluxo de processamento executado pelo 

dispositivo de codificação de vídeo de multivisão 100 da presente mo-

dalidade que é construído do modo acima descrito. 

[0059] O processamento executado pelo dispositivo de codificação 

de vídeo de multivisão 100 da presente modalidade será agora des-

crito em detalhes de acordo com o referido fluxo de processamento. 

[0060] Primeiramente, um quadro Org que é direcionado para co-

dificação é informado pela unidade de entrada de imagem alvo de co-

dificação 101, e é armazenado na memória de imagem alvo de codifi-

cação 102. A imagem de síntese de visão Synth para o quadro alvo de 

codificação Org é informada pela unidade de informação de imagem 

de síntese de visão 103, e é armazenada na memória de imagem de 

síntese de visão 104. Informação de profundidade Depth para o qua-

dro alvo de codificação Org é informada pela unidade de entrada de 

informação de profundidade 105, e é armazenada na memória de in-

formação de profundidade 106 [A1]. 

[0061] A imagem de síntese de visão e a informação de profundi-

dade que são informadas aqui são as mesmas que as obtidas no dis-

positivo de decodificação. A razão para isto é que, ao se usar as 

mesmas informações que as informações obtidas no dispositivo de 

decodificação, a geração de ruídos de codificação tais como derivação 

pode ser suprimida. Entretanto, se a geração do referido ruído de codi-

ficação é permissível, então é também possível para a informação de 

pré-codificação original ser informada. 

[0062] Observa-se que a informação de profundidade é proporcio-
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nada a partir de fora do dispositivo de codificação de vídeo de multivi-

são 100, entretanto, como é descrito no Documento não patente 3, é 

também possível se obter a informação de profundidade ao se estimar 

a mesma a partir de quadros já codificados em outras câmeras. Deste 

modo, não é essencial para a informação de profundidade ser transmi-

tida a partir do lado de transmissão para o lado de recepção. A ima-

gem de síntese de visão é gerada usando quadros já codificados em 

câmeras diferentes da primeira câmera e informação de profundidade. 

[0063] Em seguida, o quadro alvo de codificação é dividido em 

uma pluralidade de áreas alvo de codificação, e o sinal de imagem do 

quadro alvo de codificação é codificado pela unidade de codificação de 

imagem 109 com correção da imagem de síntese de visão para cada 

uma das referidas áreas [A2-A15]. 

[0064] Ou seja, se um índice do bloco de processamento de codi-

ficação é expresso como blk, e se o número total de todos os blocos 

de processamento de codificação é expresso como numBlks, então 

após blk ser inicializado a 0 [A2] as etapas a seguir [A3-A13] são repe-

tidas com 1 sendo adicionado a blk [A14] até que blk alcance numBlks 

[A15]. 

[0065] No processamento que é repetido para cada bloco de pro-

cessamento de codificação, o dispositivo de codificação 100 primeiro 

determina um grupo de pixels Nblk de áreas já codificadas periféricas 

ao bloco blk (isto é, a área alvo de codificação) [A3]. 

[0066] Diversos tipos de unidades podem ser usados para as refe-

ridas áreas periféricas tais como blocos de processamento de codifi-

cação que são adjacentes ao bloco blk, ou pixels adjacentes ou seme-

lhante. Embora uma variedade de definições possa ser usada para as 

áreas periféricas, é necessário que as mesmas definições que usadas 

no lado de decodificação sejam usadas. 

[0067] Em seguida, a unidade de determinação de objeto 107a da 
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unidade de criação de parâmetro de correção 107 agrupa os pixels 

dentro do bloco blk usando a informação de profundidade proporcio-

nada para cada pixel como uma referência [etapa de determinação de 

objeto A4]. 

[0068] O índice de cada grupo resultando a partir disto é expresso 

por obj, o número de grupos é expresso por numObjs, e os pixels per-

tencendo ao grupo obj são expressos como Cobj. 

[0069] Qualquer método pode ser usado para a referida operação 

de agrupamento, entretanto, é necessário que os mesmos métodos 

que os usados no lado de decodificação sejam usados. O método de 

agrupamento mais simples é um no qual a variação de informação de 

profundidade para os pixels dentro do bloco blk é calculada, e se o va-

lor da mesma for igual a ou menor do que um valor limiar, então todos 

os pixels são ajustados como um grupo, enquanto se o valor for maior 

do que o valor limiar, então a média de valores de profundidade é ajus-

tada como um limite e os pixels são divididos em dois grupos. Neste 

caso, uma vez que as variações da informação de profundidade dos 

pixels em cada grupo se tornem iguais a ou menores do que um valor 

limiar particular, o agrupamento é terminado. 

[0070] Um método de agrupamento mais complexo é um no qual, 

no início, cada pixel é considerado estar formando um grupo. Então, 

quando quaisquer dois grupos são fundidos juntos, a fusão é realizada 

em sequência a partir dos grupos tendo o menor aumento na variação 

da informação de profundidade dos pixels dentro do grupo. Neste ca-

so, se um grupo tendo uma variação que excede um valor limiar parti-

cular termina sendo criado independente de quais dois grupos particu-

lares são fundidos juntos, então o agrupamento é terminado. 

[0071] Observa-se que pelo fato de que a quantidade de cálculo 

aumenta na medida em que o número de grupos aumenta, é também 

possível para um número máximo de grupos ser definido com antece-
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dência. Ao terminar a operação de agrupamento uma vez que o núme-

ro de grupos alcance o referido valor máximo, ou ao definir com ante-

cedência um número mínimo de pixels a ser contido dentro de um úni-

co grupo de modo que pequenos grupos não são criados, é possível 

se evitar que o número de grupos aumente. Se o tamanho do bloco for 

16  16 pixels, que é um típico tamanho de bloco de uma unidade para 

codificação de imagem, então em geral, é raro para um grande núme-

ro de objetos ser fotografado em um mesmo bloco. Deste modo, um 

agrupamento altamente preciso pode ser alcançado mesmo se o nú-

mero máximo de grupos for dois. 

[0072] Uma vez que a operação de agrupamento tenha terminado, 

uma imagem de previsão Pred é criada ao corrigir a imagem de sínte-

se de visão para cada pixel de cada grupo [A5 - A11]. 

[0073] Ou seja, após o índice de grupo obj ser inicializado a 0 [A5], 

as etapas [A6 - A8] são realizadas nas quais, com incremento obj por 

1 [A10], os parâmetros de correção são estimados de modo a corrigir a 

imagem de síntese de visão na unidade de criação de parâmetro de 

correção 107 até que obj alcance numObjs [A11]. Juntos com as eta-

pas, na unidade de correção de imagem de síntese de visão 108, uma 

etapa [A9] para criar a imagem de previsão ao corrigir a imagens de 

síntese de visão para pixels contidos no grupo obj usando os parâme-

tros de previsão estimados é realizada. 

[0074] No processamento de estimativa de parâmetro de correção, 

primeiramente, baseada em uma informação de profundidade, um 

grupo de pixels Nblk,obj (isto é, uma amostra de grupo de pixel) no qual 

o mesmo objeto que no grupo obj é fotografado e que é incluído no 

grupo de pixels Nblk nas áreas já codificadas periféricas ao bloco blk 

(isto é, a área alvo de codificação) é determinado [etapa de ajuste de 

profundidade representativa e etapa de ajuste de amostra de grupo de 

pixel A6]. 
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[0075] Especificamente, no referido processamento, primeiramen-

te, na unidade de ajuste de profundidade representativa 107b, um va-

lor de profundidade representativo Dobj para o grupo obj é determinado 

(etapa de ajuste de profundidade representativa). Qualquer método 

pode ser usado para determinar o valor de profundidade representati-

vo Dobj desde que seja possível se determinar um único valor de pro-

fundidade a partir da informação de profundidade nos pixels Cobj dentro 

do grupo obj. Entretanto, é necessário se usar os mesmos processa-

mentos que os usados no lado do decodificador. Por exemplo, um va-

lor médio ou um valor mediano ou semelhante pode ser usado. No ca-

so de valores médios serem usados, o valor de profundidade repre-

sentativo Dobj pode ser expresso pela fórmula a seguir (1). Observar 

que ║ ║ mostra o número de pixels no conjunto. 

 

[0076] Observar que alguns métodos de agrupamento, os quais 

dividem pixels em diversos grupos usando a informação de profundi-

dade como uma referência na etapa de determinação de objeto A4, 

determina os pixels e/ou informação de profundidade que representa 

cada grupo como uma parte de seu processo. Se este tipo de método 

é usado, a informação de profundidade para o pixel usado como re-

presentativo do grupo naquele momento e também a informação de 

profundidade mostrando que o grupo pode ser usado como o valor de 

profundidade representativo. Neste caso, o processamento da etapa 

de ajuste de profundidade representativa é realizado ao mesmo tempo 

na etapa de determinação de objeto A4. A propagação de afinidade é 

um dos métodos mais famosos no qual a decisão do representativo do 

grupo e o processamento de agrupamento são realizados simultanea-

mente. Os detalhes do referido método são descritos em "Clustering 

by Passing Messages Between Data Points", B. J. Frey e D. Dueck, 
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Science 2007, Vol. 315(5814): pp. 972 - 976. 

[0077] Quando o valor de profundidade representativo Dobj foi de-

terminado deste modo, em seguida, na unidade de ajuste de amostra 

de grupo de pixel 107c, um grupo de pixels Nblk,obj (isto é, uma amostra 

de grupo de pixel) no qual o mesmo objeto que no grupo obj é fotogra-

fado e que é um subconjunto do grupo Nblk é determinado (etapa de 

ajuste de amostra de grupo de pixel). Como é mostrado pela fórmula a 

seguir (2), o grupo Nblk,obj pode ser definido ao se selecionar os pixels 

onde a diferença absoluta entre seu valor de profundidade e o valor de 

profundidade representativo é menor do que o limiar predefinido 

thSameObj. 

 

[0078] Após o grupo Nblk,obj ser determinado, um modelo de correção 

é selecionado pela unidade de seleção de modelo de correção 107d a 

partir do modelo de correções predefinido baseado no número de pixels 

no referido grupo [etapa de seleção de modelo de correção A7]. 

[0079] É possível que diversos modelos de correções sejam pre-

parados, entretanto, é necessário que os mesmos modelos de corre-

ção sejam preparados no lado de decodificação também, e é também 

necessário se usar os mesmos critérios para decidir um modo de cor-

reção a ser usado. Adicionalmente, se apenas um modelo de correção 

foi preparado, então a referida etapa pode ser omitida. 

[0080] O processamento para criar a imagem de previsão ao corri-

gir a imagem de síntese de visão que é realizada na etapa 9A (descrita 

abaixo) pode ser expresso como uma função que tem a imagem de 

síntese de visão como uma entrada e emite a imagem de previsão. O 

termo modelo de correção refere-se a um modelo da função usada 

neste momento. Isto pode ser, por exemplo, a correção baseada em 

offset, correção que emprega a função linear, ou processamento de 
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filtro linear bidimensional tendo um comprimento k. Quando o pixel a 

ser corrigido é denotado como p, o referido pode ser expresso pela 

fórmula a seguir (3) a fórmula (5), respectivamente. 

 

[0081] A correção baseada em offset e a correção que emprega a 

função linear são exemplos típicos de correção que é baseada em 

processamento de filtro linear. Observa-se que não é necessário para 

o processamento de correção ser um processamento linear e é tam-

bém possível que um filtro não linear seja usado desde que uma esti-

mativa de parâmetro de correção seja possível. Um exemplo de um 

método de correção não linear é correção gama. A correção gama po-

de ser expressa pela fórmula a seguir (6). 

 

[0082] Nos exemplos dos referidos modelos de correções, offset, 

(,), ({Fi,j}, o), e (,a,b) respectivamente formam os parâmetros de 

correção. Ou seja, o número de mudanças de parâmetros de correção 

dependendo do modelo de correção. 

[0083] Na medida em que o número de parâmetros de correção 

aumenta, se torna possível se realizar uma correção mais precisa, 

entretanto, de modo a decidir os referidos parâmetros de correção, é 

necessário que o número de amostras seja igual ou maior do que o 

número de parâmetros de correção. Como é descrito abaixo, pelo 

fato de que a referida amostra forma a imagem de síntese de visão 

e imagem decodificada da amostra de pixels contidos no grupo ante-
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riormente descrito Nblk,obj, ao se decidir o modelo de correção de 

acordo com o número de pixels do grupo Nblk,obj, se torna possível se 

realizar correções com precisão. Observa-se que usando o máximo 

de amostras possível na estimativa de parâmetro de correção se 

permite uma estimativa mais robusta dos parâmetros de correção. 

Deste modo, é desejável para o modelo de correção ser selecionado 

de modo a garantir robustez suficiente. 

[0084] Após um único modelo de correção ser selecionado, na 

unidade de estimativa de parâmetro de correção 107e, a imagem de 

síntese de visão Synth e a imagem decodificada Dec para a amostra 

pixels contidos no grupo Nblk,obj são obtidas como amostras, e os pa-

râmetros de correção no modelo de correção selecionado são estima-

dos [etapa de estimativa de parâmetro de correção A8]. 

[0085] Na estimativa dos parâmetros de correção realizada aqui, 

o valor de pré-correção e o valor corrigido ideal são assumidos co-

mo a imagem de síntese de visão e a imagem decodificada, respec-

tivamente. Então os parâmetros de correção são determinados de 

modo a minimizar a soma de erros, para todos os pixels no grupo 

Nblk,obj entre o valor ideal e o valor que é um resultado da correção 

usando o modelo de correção para cada pixel. 

[0086] Por exemplo, se o processamento linear é usado para a 

correção, então os parâmetros de correção podem ser decididos 

usando o método de quadrados mínimos. Ou seja, quando M denota a 

correção, a estimativa pode ser realizada pela minimização de um va-

lor expresso pela Fórmula a seguir (7). 

 

[0087] Ou seja, é possível se determinar os parâmetros de corre-

ção ao solucionar equações simultâneas nas quais a derivada parcial 

de fórmula (7) com relação a cada parâmetro de correção é igual a 0. 
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[0088] Uma vez que os parâmetros de correção foram estimados, 

na unidade de correção de imagem de síntese de visão 108, ao corrigir 

a imagem de síntese de visão Synth para o grupo obj do bloco blk 

usando os parâmetros de correção, a imagem de previsão Pred é cria-

da para o grupo obj do bloco blk [etapa de correção de imagem de sín-

tese de visão A9]. 

[0089] Especificamente, como é mostrado no fluxo de proces-

samento na figura 3, o processamento para criar a referida imagem 

de previsão Pred é realizado para cada pixel. Aqui, no fluxo de pro-

cessamento na figura 3, pix indica informação de identificação de 

pixel, e numPixblk,obj indica o número de pixels dentro do grupo obj 

do bloco blk. 

[0090] Por exemplo, no caso da correção que é realizada usando 

valores deslocados, a imagem de previsão Pred é criada de acordo 

com a fórmula acima descrita (3). 

[0091] Para a criação da referida imagem de previsão Pred, um 

exemplo é descrito no qual a correção de fórmula (3) que emprega va-

lores deslocados é realizada como um método de correção (isto é, 

modelo de correção). Como é mostrado na figura 4, na etapa de esti-

mativa de parâmetro de correção A8, ao se estimar o deslocamento 

quando os valores de pixel de imagens de síntese de visão para o 

mesmo objeto que está presente em áreas periféricas que já foram 

codificadas são obtidos como Im, e os valores de pixel de imagens de-

codificadas daquele objeto são obtidas como Out, uma equação de 

conversão para pixels como modelo de correção é construída. Em se-

guida, na etapa S9, o processamento é realizado para gerar a imagem 

de previsão para o grupo obj do bloco blk ao substituir os valores de 

pixel da imagem de síntese de visão no grupo obj do bloco blk na 

equação de conversão construída. 

[0092] Após a criação da imagem de previsão para o bloco blk ter 
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terminado, na unidade de codificação de imagem 109, a codificação do 

quadro alvo de codificação Org é realizada para o bloco blk [etapa de 

codificação de imagem A12] com a imagem de previsão Pred criada 

na etapa A9 sendo usada para um sinal de previsão. 

[0093] Na referida etapa de codificação A12, não há restrições nas 

quais o método de codificação pode ser usado, entretanto, em um mé-

todo de codificação típico tal como H.264, a codificação é alcançada 

ao se aplicar DCT codificação de - quantização - binarização - entropia 

na diferença entre Org e Pred. 

[0094] O fluxo de bits resultando a partir da codificação forma a 

saída a partir do dispositivo de codificação de vídeo de multivisão 

100. Adicionalmente, o fluxo de bits resultando a partir da codifica-

ção é decodificado pela unidade de decodificação de imagem 110 

para cada bloco, e a imagem decodificada Dec que é o resultado 

obtido a partir da decodificação é armazenada na memória de ima-

gem decodificada 111 a ser usada para estimar os parâmetros de 

correção em outros blocos [etapa de decodificação de imagem A13]. 

[0095] Deste modo, mesmo em casos nos quais discrepâncias 

de iluminação e cor ocorrem entre câmeras em um modo localizado 

de acordo com o objeto, o dispositivo de codificação de vídeo de 

multivisão 100 que é construído da maneira mostrada na figura 1 

determina os parâmetros de correção para se opor às referidas dis-

crepâncias em um modo localizado de acordo com o objeto de modo 

a tornar possível o código vídeo de multivisão com um alto nível de 

eficiência. Adicionalmente, de modo a evitar qualquer aumento na 

quantidade de código, o referido dispositivo de codificação de vídeo 

de multivisão 100 determina os referidos parâmetros de correção da 

maneira na qual seja desnecessário se codificar/decodificar os pa-

râmetros de correção obtidos enquanto o vídeo de multivisão é codi-

ficado com a iluminação local e correção de cor. 
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[0096] Na presente modalidade, um caso foi descrito no qual o 

sinal de imagem do bloco blk é codificado com o uso de imagens de 

síntese de visão sendo essenciais, entretanto, a previsão que utiliza 

imagens de síntese de visão descritas na presente modalidade pode 

também ser usada como apenas um modo de previsão a partir de 

entre uma pluralidade de modos de previsão. 

2. Dispositivo de decodificação de vídeo de multivisão de acordo 

com uma segunda modalidade da presente invenção 

[0097] A estrutura de um dispositivo de decodificação de vídeo 

de multivisão 200 de acordo com a segunda modalidade da presente 

invenção é mostrada na figura 5. 

[0098] Como é mostrado na figura 5, no dispositivo de decodifi-

cação de vídeo de multivisão 200 da presente modalidade, a unida-

de de informação de dados codificados 201 recebe dados codifica-

dos de imagem (isto é, quadros) de um objeto ou cena fotografada 

por uma primeira câmera como um alvo de decodificação. A memó-

ria de dados codificados 202 armazena informação de dados codifi-

cados a partir da unidade de informação de dados codificados 201. 

Os dados codificados armazenados são fornecidos a uma unidade 

de decodificação de imagem 209. 

[0099] A unidade de informação de imagem de síntese de visão 

203 recebe informações de imagens de síntese de visão para deco-

dificação de imagens alvo. Imagens de síntese de visão foram gera-

das usando as imagens já decodificadas nas quais o mesmo objeto 

ou cena foi fotografada pelas segundas câmeras dispostas em dife-

rentes posições a partir da primeira câmera. A memória de imagem 

de síntese de visão 204 armazena as imagens de síntese de visão 

informadas a partir da unidade de informação de imagem de síntese 

de visão 203. Imagens de síntese de visão armazenadas são forne-

cidas a uma unidade de criação de parâmetro de correção 207 e a 
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unidade de correção de imagem de síntese de visão 208. 

[00100] A unidade de entrada de informação de profundidade 205 

recebe entradas de informação de profundidade para quadros dire-

cionados para decodificação. A memória de informação de profundi-

dade 206 armazena informação de profundidade informada a partir 

da unidade de entrada de informação de profundidade 205. A infor-

mação de profundidade armazenada é fornecida a uma unidade de 

criação de parâmetro de correção 207. 

[00101] A unidade de criação de parâmetro de correção 207 esti-

ma os parâmetros de correção usando imagens de síntese de visão, 

informação de profundidade, e imagens decodificadas usadas em 

áreas periféricas da área alvo de decodificação, e usando informa-

ção de profundidade usada na área alvo de decodificação. A unida-

de de correção de imagem de síntese de visão 208 corrige as ima-

gens de síntese de visão da área direcionada para decodificação 

usando os parâmetros de correção estimados. 

[00102] A unidade de decodificação de imagem 209 decodifica os 

sinais de imagem da área alvo de decodificação usando a imagens 

de síntese de visão corrigidas como sinais de previsão. (10) A me-

mória de imagem decodificada 210 armazena imagens decodifica-

das pela unidade de decodificação de imagem 209. 

[00103] Como é mostrado na figura 8, a unidade de criação de 

parâmetro de correção 207 tem uma unidade de determinação de 

objeto 207a à qual a informação de profundidade é fornecida a partir 

da memória de informação de profundidade 206, e uma unidade de 

ajuste de profundidade representativa 207b e uma unidade de ajuste 

de amostra de grupo de pixel 207c que são conectadas na referida 

sequência ao lado à jusante da unidade de determinação de objeto 

207a. Uma unidade de seleção de modelo de correção 207d e uma 

unidade de estimativa de parâmetro de correção 207e são conecta-

Petição 870210029972, de 31/03/2021, pág. 33/54



29/36 

das na referida sequência ao lado à jusante da unidade de ajuste de 

amostra de grupo de pixel 207c. Imagens decodificadas a partir da 

memória de imagem decodificada 210 e imagens de síntese de vi-

são a partir da memória de imagem de síntese de visão 204 são for-

necidas a uma unidade de estimativa de parâmetro de correção 

207e, e parâmetros de correção estimados usando as imagens de-

codificadas fornecidas e imagens de síntese de visão são fornecidos 

a uma unidade de correção de imagem de síntese de visão 208. 

[00104] A figura 6 mostra o fluxo de processamento executado 

pelo dispositivo de decodificação de vídeo de multivisão 200 da se-

gunda modalidade que é estruturada do modo acima descrito. 

[00105] O processamento executado pelo dispositivo de decodifi-

cação de vídeo de multivisão 200 da presente modalidade será ago-

ra descrito em detalhes de acordo com o referido fluxo de proces-

samento. 

[00106] Primeiramente, os dados codificados para um quadro que 

é direcionado para decodificação são informados pela unidade de 

informação de dados de decodificação 201, e são armazenados na 

memória de dados codificados 202. A imagem de síntese de visão 

Synth para o quadro alvo de decodificação é informado pela unidade 

de informação de imagem de síntese de visão 203, e é armazenada 

na memória de imagem de síntese de visão 204. Informação de pro-

fundidade Depth para o quadro alvo de decodificação é informada 

pela unidade de entrada de informação de profundidade 205, e é 

armazenada na memória de informação de profundidade 206 [B1]. 

[00107] A imagem de síntese de visão e a informação de profun-

didade que são informadas aqui são as mesmas que as obtidas por 

o dispositivo de codificação. A razão para isto é que, ao se usar as 

mesmas informações que as informações obtidas no dispositivo de 

codificação, a geração de ruídos de codificação tal como derivação 

Petição 870210029972, de 31/03/2021, pág. 34/54



30/36 

pode ser suprimida. Entretanto, se a geração do referido ruído de 

codificação é permissível, então é também possível que informações 

diferentes a partir das obtidas pelo dispositivo de codificação sejam 

informadas. 

[00108] Observa-se que a informação de profundidade é propor-

cionada a partir de fora do dispositivo de decodificação de vídeo de 

multivisão 200, entretanto, como é descrito no Documento não pa-

tente 3, é também possível se obter a informação de profundidade 

ao se estimar a mesma a partir de quadros já decodificados em ou-

tras câmeras. Deste modo, não é essencial para a informação de 

profundidade ser transmitida a partir do lado de transmissão para o 

lado de recepção. A imagem de síntese de visão é gerada usando 

quadros já decodificados em câmeras diferentes da primeira câmera 

e informação de profundidade. 

[00109] Em seguida, o quadro alvo de decodificação é dividido em 

uma pluralidade de áreas alvo de decodificação, e o sinal de ima-

gem do quadro alvo de decodificação são decodificados pela unida-

de de decodificação de imagem 209 com correção da imagem de 

síntese de visão para cada uma das referidas áreas [B2-B14]. 

[00110] Ou seja, se um índice do bloco de processamento de de-

codificação é expresso como blk, e se o número total de todos os 

blocos de processamento de decodificação é expresso como num-

Blks, então após blk ser inicializado a 0 [B2], as etapas a seguir [B3-

B12] são repetidas com 1 sendo adicionado a blk [B13] até que blk 

alcance numBlks [B14]. 

[00111] No processamento que é repetido para cada bloco de 

processamento de decodificação, o dispositivo de decodificação 200 

primeiro determina um grupo de pixels Nblk de áreas periféricas já 

decodificadas ao bloco blk (isto é, a área alvo de decodificação) 

[B3]. 
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[00112] Vários tipos de unidades podem ser usadas para as refe-

ridas áreas periféricas tais como blocos de processamento de deco-

dificação que são adjacentes ao bloco blk, ou pixels adjacentes ou 

semelhante. Embora uma variedade de definições possa ser usada 

para as áreas periféricas, é necessário que as mesmas definições 

que as usadas no lado de codificação sejam usadas. 

[00113] Em seguida, a unidade de determinação de objeto 207a 

da unidade de criação de parâmetro de correção 207 agrupa os 

pixels dentro do bloco blk usando a informação de profundidade 

proporcionada para cada pixel como uma referência [etapa de de-

terminação de objeto B4]. 

[00114] O índice de cada grupo resultando a partir disto é expres-

so por obj, o número de grupos é expresso por numObjs, e os pixels 

pertencendo ao grupo obj são expressos como Cobj. O processa-

mento realizado aqui é o mesmo que o realizado na etapa de deter-

minação de objeto A4 da primeira modalidade. 

[00115] Uma vez que o agrupamento tenha terminado, a imagem 

de previsão Pred é criada ao corrigir a imagem de síntese de visão 

para cada pixel de cada grupo [B5 - B11]. 

[00116] Ou seja, após o índice de grupo obj ser inicializado a 0 

[B5], as etapas [B6 - B8] são realizadas nas quais, com incremento 

obj por 1 [B10], os parâmetros de correção são estimados de modo 

a corrigir a imagem de síntese de visão na unidade de criação de 

parâmetro de correção 207 até que obj alcance numObjs [B11]. Jun-

to com as etapas, na unidade de correção de imagem de síntese de 

visão 208, uma etapa [B9] para criar a imagem de previsão ao corri-

gir a imagens de síntese de visão para pixels contidos no grupo obj 

usando os parâmetros de previsão estimados é realizada. 

[00117] O processamento na referida etapa B9 é o mesmo que 

aquele da etapa A9 da primeira modalidade e, como é mostrado no 
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fluxo de processamento na figura 7, é realizado para cada pixel. Aqui, 

no fluxo de processamento na figura 7, pix indica informação de iden-

tificação de pixel, e numPixblk,obj indica o número de pixels dentro do 

grupo obj do bloco blk. A estimativa de parâmetro de correção das 

etapas [B6 - B8] que são realizadas pela unidade de ajuste de pro-

fundidade representativa 207b, a unidade de ajuste de amostra de 

grupo de pixel 207c, a unidade de seleção de modelo de correção 

207d, e a unidade de estimativa de parâmetro de correção 207e são 

as mesmas que as etapas A6 - A8 da primeira modalidade. 

[00118] Após a criação da imagem de previsão para o bloco blk 

ter terminado, na unidade de decodificação de imagem 209, a ima-

gem alvo de decodificação Dec é decodificada para o bloco blk [B12] 

com a imagem de previsão Pred criada na etapa B9 sendo usada 

para um sinal de previsão. 

[00119] É necessário que o processamento de decodificação rea-

lizado aqui corresponda ao método usado quando os dados codifi-

cados foram criados. Por exemplo, se a codificação foi realizada 

usando H. 264, então o processamento de decodificação é realizado 

ao se adicionar um sinal de previsão ao sinal residual decodificado 

ao se aplicar decodificação de entropia, multiplexação de valor, 

quantização inversa, e DCT inversa. 

[00120] A imagem decodificada resultando a partir da decodifica-

ção forma a saída a partir do dispositivo de decodificação de multivi-

são 200, e é armazenada na memória de imagem decodificada 210 

a ser usada para estimar parâmetros de correção em outros blocos. 

[00121] Deste modo, o dispositivo de decodificação de vídeo de 

multivisão 200 que é estruturado do modo acima descrito como 

mostrado na figura 5 decodifica os dados codificados da decodifica-

ção de vídeo de multivisão criada pelo dispositivo de codificação de 

vídeo de multivisão 100 como mostrado na figura 1. 
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[00122] Na presente modalidade, um caso foi descrito no qual o 

bloco blk é codificado com o uso de imagens de síntese de visão 

sendo essenciais. Mesmo em casos nos quais os dados codificados 

são decodificados ao se empregar como um de uma pluralidade de 

modos de previsão existentes um modo de previsão que faz uso de 

imagens de síntese de visão, as imagens são apenas decodificadas 

de acordo com o fluxo de processamento acima descrito quando o 

referido modo de previsão está sendo usado, enquanto quando ou-

tros modos de previsão estão sendo usados, as imagens podem ser 

decodificadas ao se usar um método de decodificação convencional 

que corresponde àquele modo de previsão (isto é, a um dos referi-

dos outros modos de previsão). 

[00123] Nas primeira e segunda modalidades acima descritas, as 

correções são realizadas em todos os blocos, entretanto, é também 

possível se empregar uma estrutura na qual se realizar ou não a 

correção é escolhida por codificação de um bit de informação de si-

nalizador em cada bloco. 

[00124] Adicionalmente, um método também existe no qual a con-

fiabilidade dos parâmetros de correção é medida, e então se realizar 

ou não a correção é escolhida com base no grau de confiabilidade 

em vez de codificação de um bit de informação de sinalizador. 

[00125] Especificamente, é possível, após os parâmetros de cor-

reção terem sido determinados na etapa A8 e etapa B8, para calcu-

lar um valor que expresse a viabilidade e a eficácia da correção, por 

exemplo, ao se usar as fórmula (8) a fórmula (10) a seguir. A unida-

de de correção de imagem de síntese de visão 108 e 208 corrigem 

imagem de síntese de visão na etapa A9 e etapa B9 e emitem as 

mesmas como imagens de previsão apenas quando o valor calcula-

do é maior do que um valor limiar predefinido, enquanto em todos os 

outros casos, a imagem de síntese de visão sem correções é emiti-
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da como a imagem de previsão. 

 

[00126] O primeiro termo na fórmula (8) mostra a soma das diferen-

ças absolutas entre a imagem decodificada Dec e a imagem de sínte-

se de visão Synth, enquanto o segundo termo mostra a soma de dife-

renças absolutas entre a imagem decodificada Dec e a imagem de 

previsão Pred. Ou seja, a fórmula (8) mostra quanto a soma de dife-

renças absolutas entre o valor verdadeiro e a valor de previsão foi re-

duzido pela correção. Adicionalmente, o primeiro termo na fórmula (9) 

mostra a soma das diferenças quadradas entre a imagem decodificada 

Dec e a imagem de síntese de visão Synth, enquanto o segundo termo 

mostra a soma de diferenças quadradas entre a imagem decodificada 

Dec e a imagem de previsão Pred. Ou seja, a fórmula (9) mostra o 

quanto a soma de diferenças quadradas entre o valor verdadeiro e a 

valor de previsão foi reduzida pela correção. A Fórmula (10) mostra a 

viabilidade do modelo de correção nas amostras. Aqui, pelo fato de 

que todos os referidos valores são determinados usando valores não a 

partir do bloco alvo de processamento, mas a partir de áreas periféri-

cas do mesmo, é apenas necessário se codificar os referidos valores 

limiares que são usados universalmente e então proporcionar os 

mesmos ao lado de decodificação. 

[00127] Observar que na presente modalidade, o processamento 

para codificar ou decodificar um quadro de uma câmera foi descrito, 
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entretanto, ao se repetir o referido processamento para cada quadro, é 

possível se alcançar a codificação ou decodificação de um vídeo de 

multivisão. Adicionalmente, ao se repetir o referido processamento pa-

ra cada câmera, é possível se alcançar a codificação ou decodificação 

do vídeo de multivisão de uma pluralidade de câmeras. 

[00128] O processamento descrito acima pode também ser alcan-

çado pelo computador e programa de computador, e o referido pro-

grama pode ser fornecido ao ser registrado em um meio de registro 

capaz de ser lido por computador, ou pode ser fornecido via uma rede. 

[00129] Adicionalmente, nas modalidades acima descritas, a des-

crição é centrada em um dispositivo de codificação de vídeo de multi-

visão e um dispositivo de decodificação de vídeo de multivisão, entre-

tanto, o método de codificação de vídeo de multivisão da presente in-

venção pode ser alcançado por meio das etapas que correspondem às 

operações de cada porção do referido dispositivo de codificação de 

vídeo de multivisão. De mesmo modo, o método de decodificação de 

vídeo de multivisão da presente invenção pode ser alcançado por meio 

das etapas que correspondem às operações de cada porção do referi-

do dispositivo de decodificação de vídeo de multivisão. 

[00130] Embora as modalidades preferidas da presente invenção 

tenham sido descritas e ilustradas acima, deve ser entendido que as 

referidas são exemplos da presente invenção e não devem ser consi-

deradas como limitantes. Adições, omissões, substituições, e outras 

modificações podem ser produzidas sem se desviar a partir do espírito 

ou âmbito da presente invenção. Deste modo, a presente invenção 

não deve ser considerada como limitada pela descrição anterior e é 

apenas limitada pelo âmbito das reivindicações anexas. 

APLICABILIDADE INDUSTRIAL 

[00131] A presente invenção pode ser aplicada a processos de co-

dificação de multivisão. Ao se aplicar a presente invenção, é possível 
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se alcançar codificação e decodificação altamente eficiente de imagem 

de multivisão e vídeo de multivisão no qual há discrepâncias de ilumi-

nação e cor dependentes de objeto e locais entre câmeras, e que é 

capaz de grandemente reduzir a quantidade de código necessária em 

casos que a presente invenção é empregada. 

Símbolos de Referência 

100 … Dispositivo de codificação de vídeo de multivisão 

101 … Unidade de entrada de imagem alvo de codificação 

102 … Memória de imagem alvo de codificação 

103 … Unidade de informação de imagem de síntese de visão 

104 … Memória de imagem de síntese de visão 

105 … Unidade de entrada de informação de profundidade 

106 … Memória de informação de profundidade 

107 … Unidade de criação de parâmetro de correção 

108 … Unidade de correção de imagem de síntese de visão 

109 … Unidade de codificação de imagem 

110 … Unidade de decodificação de imagem 

111 … Memória de imagem decodificada 

200 … Dispositivo de decodificação de vídeo de multivisão 

201 … Unidade de informação de dados codificados 

202 … Memória de dados codificados 

203 … Unidade de informação de imagem de síntese de visão 

204 … Memória de imagem de síntese de visão 

205 … Unidade de entrada de informação de profundidade 

206 … Memória de informação de profundidade 

207 … Unidade de criação de parâmetro de correção 

208 … Unidade de correção de imagem de síntese de visão 

209 … Unidade de decodificação de imagem 

210 … Memória de imagem decodificada 
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REIVINDICAÇÕES 

1. Método de codificação de imagem de multivisão no qual 

uma imagem de entrada de um objeto que é fotografado por uma pri-

meira câmera é dividida em uma pluralidade de áreas alvo de codifica-

ção e, usando a imagem de síntese de visão que é sintetizada a partir 

de informação de profundidade para a imagem de entrada e a partir da 

imagem já codificada do mesmo objeto fotografado por uma segunda 

câmera que é localizada em uma posição diferente a partir da primeira 

câmera, a codificação previsível é realizada para cada uma das áreas 

alvo de codificação, compreendendo: 

uma etapa de codificação de imagem (A12) na qual, usan-

do a imagem de síntese de visão, um sinal de imagem da imagem alvo 

de codificação é codificado de modo a criar dados codificados, os da-

dos codificados sendo decodificados de modo a criar uma imagem de-

codificada para a área alvo de codificação em uma etapa de decodifi-

cação de imagem (A13), 

o método de codificação de imagem multivisão caracteri-

zado pelo fato de que compreende: 

uma etapa de ajuste de profundidade representativa (A6) 

na qual a informação de profundidade representativa para um objeto 

fotografado na área alvo de codificação é ajustada; 

uma etapa de ajuste de amostra de grupo de pixel (A6) na 

qual um grupo de pixels onde o mesmo objeto que na área alvo de co-

dificação foi fotografado é determinada na imagem inserida pela sele-

ção de pixels, em que uma diferença absoluta entre um valor de pro-

fundidade do mesmo e o valor de profundidade representativa é menor 

que um limite predefinido de uma área já codificada que é adjacente à 

área alvo de codificação e o grupo de pixels é ajustado como uma 

amostra de grupo de pixel; 

uma etapa de estimativa de parâmetro de correção (A8) na 
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qual, baseada na imagem de síntese de visão para a amostra de gru-

po de pixel e na imagem decodificada que foi decodificada para a 

amostra de grupo de pixel, parâmetros de correção para corrigir pela 

menos uma dentre discrepâncias de iluminação e cor são estimados 

de modo a minimizar uma soma de valores que representam erro entre 

um valor de pixel da imagem decodificada para o mesmo grupo de 

pixel e um valor que é corrigido com o uso de um modelo de correção 

para o mesmo grupo de pixel; e 

uma etapa de correção de imagem de síntese de visão (A9) 

na qual a imagem de síntese de visão para objeto é corrigido de modo 

a criar uma imagem de síntese de visão corrigida pela aplicação de 

uma função de correção definida pelo parâmetro de correção para a 

imagem de síntese de visão; 

em que o sinal de imagem da imagem alvo de codificação é 

codificado usando a imagem de síntese de visão corrigida na etapa de 

codificação de imagem (A12). 

2. Método de codificação de imagem de multivisão, de 

acordo com a reivindicação 1, caracterizado pelo fato de que 

é proporcionada uma etapa de determinação de objeto (A4) 

na qual pixels na área alvo de codificação são divididos em um ou di-

versos grupos usando informação de profundidade para os pixels rele-

vantes como uma referência, e 

na etapa de ajuste de profundidade representativa, a infor-

mação de profundidade representativa é ajustada para cada grupo de-

terminado na etapa de determinação de objeto, 

na etapa de ajuste de amostra de grupo de pixel, uma 

amostra de grupo de pixel é ajustada para cada grupo determinado na 

etapa de determinação de objeto, 

na etapa de estimativa de parâmetro de correção, parâme-

tros de correção são estimados para cada grupo determinado na etapa 
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de determinação de objeto, e 

na etapa de correção de imagem de síntese de visão, a 

imagem de síntese de visão é corrigida para cada grupo determinado 

na etapa de determinação de objeto. 

3. Método de codificação de imagem de multivisão, de 

acordo com a reivindicação 1 ou 2, caracterizado pelo fato de que 

é proporcionada uma etapa de seleção de modelo de cor-

reção (A7) na qual um modelo de correção é selecionado para corri-

gir a imagem de síntese de visão para a área alvo de codificação de 

acordo com o número de pixels na amostra de grupo de pixel, e 

na etapa de estimativa de parâmetro de correção, parâme-

tros de correção para o modelo de correção selecionado na etapa de 

seleção de modelo de correção são estimados, e 

na etapa de correção de imagem de síntese de visão, a 

imagem de síntese de visão é corrigida usando o modelo de correção 

selecionado na etapa de seleção de modelo de correção. 

4. Método de decodificação de imagem de multivisão no 

qual uma imagem alvo de decodificação de um objeto que é fotografa-

do por uma primeira câmera é dividida em uma pluralidade de áreas 

alvo de decodificação, e usando a imagem de síntese de visão que é 

sintetizada a partir de informação de profundidade para a imagem alvo 

de decodificação e a partir de uma imagem já decodificada do mesmo 

objeto fotografado por uma segunda câmera que é localizada em uma 

posição diferente a partir da primeira câmera, decodificação previsível 

é realizada para cada uma das áreas alvo de decodificação, compre-

endendo: 

uma etapa de decodificação de imagem (B12) na qual, 

usando a imagem de síntese de visão, um sinal de imagem da imagem 

alvo de decodificação é decodificado; 

o método de decodificação de imagem de multivisão carac-
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terizado pelo fato de que compreende: 

uma etapa de ajuste de profundidade representativa (B6) 

na qual informação de profundidade representativa para um objeto fo-

tografado na área alvo de decodificação é ajustada; 

uma etapa de ajuste de amostra de grupo de pixel (B6) na 

qual um grupo de pixel onde o mesmo objeto que na área alvo de de-

codificação foi fotografado é determinada na imagem alvo de decodifi-

cação pela seleção de pixels, em que uma diferença absoluta entre um 

valor de profundidade do mesmo e o valor de profundidade represen-

tativa é menor que um limite predefinido de uma área já decodificada 

que é adjacente à área alvo de decodificação e o grupo de pixels é 

ajustado como uma amostra de grupo de pixel; 

uma etapa de estimativa de parâmetro de correção (B8) na 

qual, baseada na imagem de síntese de visão para a amostra de gru-

po de pixel e na imagem decodificada que foi decodificada para a 

amostra de grupo de pixel, parâmetros de correção para corrigir pelo 

menos uma dentre as discrepâncias de iluminação e cor são estima-

dos de modo a minimizar uma soma de valores que representam erro 

entre um valor de pixel da imagem decodificada para o mesmo grupo 

de pixel e um valor que é corrigido usando um modelo de correção pa-

ra o mesmo grupo de pixel; e 

uma etapa de correção de imagem de síntese de visão (B9) 

na qual a imagem de síntese de visão para o objeto é corrigida de mo-

do a criar uma imagem de síntese de visão corrigida pela aplicação de 

uma função de correção definida pelos parâmetros de correção para a 

imagem de síntese de visão; 

em que o sinal de imagem da imagem alvo de decodifica-

ção é decodificado usando a imagem de síntese de visão corrigida na 

etapa de decodificação de imagem (B12). 

5. Método de decodificação de imagem de multivisão, de 

Petição 870210029972, de 31/03/2021, pág. 45/54



5/8 

acordo com a reivindicação 4, caracterizado pelo fato de que 

é proporcionada uma etapa de determinação de objeto (B4) 

na qual pixels na área alvo de decodificação são divididos em um ou 

diversos grupos usando informação de profundidade para os pixels 

relevantes como uma referência, e 

na etapa de ajuste de profundidade representativa, a infor-

mação de profundidade representativa é ajustada para cada grupo de-

terminado na etapa de determinação de objeto, 

na etapa de ajuste de amostra de grupo de pixel, uma 

amostra de grupo de pixel é ajustada para cada grupo determinado na 

etapa de determinação de objeto, 

na etapa de estimativa de parâmetro de correção, parâme-

tros de correção são estimados para cada grupo determinado na etapa 

de determinação de objeto, e 

na etapa de correção de imagem de síntese de visão, a 

imagem de síntese de visão é corrigida para cada grupo determinado 

na etapa de determinação de objeto. 

6. Método de decodificação de imagem de multivisão, de 

acordo com a reivindicação 4 ou 5, caracterizado pelo fato de que 

é proporcionada uma etapa de seleção de modelo de cor-

reção (B7) na qual um modelo de correção é selecionado para corrigir 

a imagem de síntese de visão para a área alvo de decodificação de 

acordo com o número de pixels na amostra de grupo de pixel, e 

na etapa de estimativa de parâmetro de correção, parâme-

tros de correção para o modelo de correção selecionado na etapa de 

seleção de modelo de correção são estimados, e 

na etapa de correção de imagem de síntese de visão, a 

imagem de síntese de visão é corrigida usando o modelo de correção 

selecionado na etapa de seleção de modelo de correção. 

7. Dispositivo de codificação de imagem de multivisão que 
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codifica imagens de multivisão ao dividir uma imagem de entrada de 

um objeto que é fotografado por uma primeira câmera em uma plura-

lidade de áreas alvo de codificação e, usando a imagem de síntese 

de visão que é sintetizada a partir de informação de profundidade pa-

ra a imagem de entrada e a partir de uma imagem já codificada do 

mesmo objeto fotografado por uma segunda câmera que é localizada 

em uma posição diferente a partir da primeira câmera, ao realizar co-

dificação previsível para cada uma das áreas alvo de codificação, 

compreendendo: 

uma unidade de codificação de imagem (109) que, usando 

a imagem de síntese de visão, codifica um sinal de imagem da ima-

gem alvo de codificação de modo a criar dados codificados, os dados 

codificados sendo decodificados de modo a criar uma imagem decodi-

ficada para a área alvo de codificação por uma unidade de decodifica-

ção de imagem (110), 

o dispositivo de codificação de imagem multivisão caracte-

rizado pelo fato de que compreende: 

uma unidade de ajuste de profundidade representativa 

(107b) que ajusta informação de profundidade representativa para um 

objeto fotografado na área alvo de codificação; 

uma unidade de ajuste de amostra de grupo de pixel (107c) 

a qual determina um grupo de pixels onde o mesmo objeto que na 

área alvo de codificação foi fotografado na imagem inserida pela sele-

ção de pixels, em que uma diferença absoluta entre um valor de pro-

fundidade do mesmo e o valor de profundidade representativa é menor 

que um limite predefinido de uma área já codificada que é adjacente à 

área alvo de codificação e o grupo de pixels é ajustado como uma 

amostra de grupo de pixel; 

uma unidade de estimativa de parâmetro de correção 

(107e) a qual, baseada na imagem de síntese de visão para a amostra 
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de grupo de pixel e na imagem decodificada que já foi decodificada 

para a amostra de grupo de pixel, estima os parâmetros de correção 

para corrigir pelo menos uma dentre discrepâncias de iluminação e cor 

de modo a minimizar uma soma de valores que representam erro entre 

um valor de pixel da imagem decodificada para o mesmo grupo de 

pixel de amostra e um valor que é corrigido usando um modelo de cor-

reção para o mesmo grupo de pixel; e 

uma unidade de correção de imagem de síntese de visão 

(108) a qual corrige a imagem de síntese de visão para o objeto de 

modo a criar uma imagem de síntese de visão corrigida pela aplicação 

de uma função de correção definida pelos parâmetros de correção pa-

ra a imagem de síntese de visão; 

em que a unidade de codificação de imagem (109) codifica 

o sinal de imagem da imagem alvo de codificação usando a imagem 

de síntese de visão corrigida. 

8. Dispositivo de decodificação de imagem de multivisão 

que decodifica dados codificados para imagem de multivisão ao dividir 

uma imagem alvo de decodificação de um objeto que é fotografado por 

uma primeira câmera em uma pluralidade de áreas alvo de decodifica-

ção e, usando a imagem de síntese de visão que é sintetizada a partir 

de informação de profundidade para a imagem alvo de decodificação e 

a partir de uma imagem já decodificada do mesmo objeto fotografado 

por uma segunda câmera que é localizada em uma posição diferente a 

partir da primeira câmera, ao realizar decodificação previsível para ca-

da uma das áreas alvo de decodificação, compreendendo: 

uma unidade de decodificação de imagem (209) que, usan-

do a imagem de síntese de visão, decodifica um sinal de imagem da 

imagem alvo decodificada; 

o dispositivo de decodificação de imagem multivisão carac-

terizado pelo fato de que compreende: 
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uma unidade de ajuste de profundidade representativa 

(207b) que ajusta informação de profundidade representativa para um 

objeto fotografado na área alvo de decodificação; 

uma unidade de ajuste de amostra de grupo de pixel (207c) 

na qual um grupo de pixels onde o mesmo objeto que na área alvo de 

decodificação foi fotografado é determinado na imagem alvo de deco-

dificação pela seleção de pixels, em que uma diferença absoluta entre 

um valor de profundidade do mesmo e a profundidade representativa é 

menor que um limite predefinido de uma área já decodificada que é 

adjacente à área alvo de decodificação e o grupo de pixels é definido 

como uma amostra de grupo de pixel; 

uma unidade de estimativa de parâmetro de correção 

(207e) a qual, baseada na imagem de síntese de visão para a amostra 

de grupo de pixel e na imagem decodificada que foi decodificada para 

a amostra de grupo de pixel, estima os parâmetros de correção para 

corrigir pela menos uma dentre as discrepâncias de iluminação e cor 

de modo a minimizar uma soma de valores que representam erro entre 

um valor de pixel da imagem decodificada para o mesmo grupo de 

pixel e um valor que é corrigido usando um modelo de correção para o 

mesmo grupo de pixel; e 

uma unidade de correção de imagem de síntese de visão 

(208) a qual corrige a imagem de síntese de visão para o objeto de 

modo a criar uma imagem de síntese de visão corrigida pela aplicação 

de uma função de correção definida pelos parâmetros de correção pa-

ra a imagem de síntese de visão; e 

em que a unidade de decodificação de imagem (209) deco-

difica o sinal de imagem da imagem alvo de decodificação usando a 

imagem de síntese de visão corrigida. 
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