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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第７部門第３区分
【発行日】平成28年3月31日(2016.3.31)

【公開番号】特開2014-171030(P2014-171030A)
【公開日】平成26年9月18日(2014.9.18)
【年通号数】公開・登録公報2014-050
【出願番号】特願2013-40867(P2013-40867)
【国際特許分類】
   Ｈ０４Ｎ   5/74     (2006.01)
   Ｇ０３Ｂ  21/14     (2006.01)
   Ｇ０９Ｇ   5/00     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｈ０４Ｎ    5/74     　　　Ｄ
   Ｇ０３Ｂ   21/14     　　　Ｚ
   Ｇ０９Ｇ    5/00     ５１０Ｂ
   Ｇ０９Ｇ    5/00     ５３０Ｈ

【手続補正書】
【提出日】平成28年2月5日(2016.2.5)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００３２
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００３２】
　図４は、本実施形態に係る入力映像Ｇ１８および出力映像Ｇ１９における頂点Ｐ０、Ｐ
１、Ｐ２、Ｐ３、Ｐ４、Ｐ５、Ｐ０’、Ｐ１’、Ｐ２’、Ｐ３’、Ｐ４’、Ｐ５’の位置
座標の一例を示す説明図である。
　入力映像Ｇ１８における頂点Ｐ０の位置座標を（ｘ０，ｙ０）、頂点Ｐ１の位置座標を
（ｘ１，ｙ１）、頂点Ｐ２の位置座標を（ｘ２，ｙ２）、頂点Ｐ３の位置座標を（ｘ３，
ｙ３）、頂点Ｐ４の位置座標を（ｘ４，ｙ４）、頂点Ｐ５の位置座標を（ｘ５，ｙ５）、
と各々定義する。また出力映像Ｇ１９における頂点Ｐ０’の位置座標を（ｘ０’，ｙ０’
）、頂点Ｐ１’の位置座標を（ｘ１’，ｙ１’）、頂点Ｐ２’の位置座標を（ｘ２’，ｙ
２’）、頂点Ｐ３’の位置座標を（ｘ３’，ｙ３’）、頂点Ｐ４’の位置座標を（ｘ４’
，ｙ４’）、頂点Ｐ５’の位置座標を（ｘ５’，ｙ５’）、と各々定義する。
　ここで、入力映像Ｇ１８における第１平面と第２平面とが交わる交線は、映像の縦方向
（垂直方向、Ｙ軸方向）に平行（ｘ１＝ｘ４）とする。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４１
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４１】
　変換部１２２は、算出部１２１が算出した第１変換係数および第２変換係数から出力映
像の出力座標（ｘ’，ｙ’）が参照する入力映像の入力座標（ｘ，ｙ）を計算する。
　第１変換部１２２１は、式（１）および式（２）を用いて、座標（ｘｐｅｒ，ｙｐｅｒ

）を計算する。
　第２変換部１２２２は、式（３）および式（４）を変形した式（５）および式（６）を
用いて、座標（ｘｂｉｌ，ｙｂｉｌ）を計算する。具体的には、第２変換部１２２２は、
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式（５）または式（６）を用いて得られた４つの解のうち、得られた解と映像の中心との
距離が最も小さい組み合わせを座標（ｘｂｉｌ，ｙｂｉｌ）として計算する。
【手続補正３】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５０
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５０】
　図５は、本実施形態に係る生成部１２の動作の一例を示すフローチャートである。
　ステップＳＴ１０１において、第１変換係数算出部１２１１は、出力座標から入力座標
への第１変換の変換係数を算出する。
　ステップＳＴ１０２において、第２変換係数算出部１２１２は、入力座標から出力座標
への第２変換の変換係数を算出する。
　ステップＳＴ１０３において、変換部１２２は、算出部１２１が算出した第１変換係数
および第２変換係数から出力映像の出力座標（ｘ’，ｙ’）が参照する入力映像の入力座
標（ｘ，ｙ）、すなわち座標（ｘｐｅｒ，ｙｐｅｒ）および座標（ｘｂｉｌ，ｙｂｉｌ）
を計算する。
　ステップＳＴ１０４において、合成部１２３は、変換部１２２が計算した座標（ｘｐｅ

ｒ，ｙｐｅｒ）および座標（ｘｂｉｌ，ｙｂｉｌ）を合成する。
　ステップＳＴ１０５において、座標テーブルに必要なすべての画素について処理（座標
の計算・合成）が終了したか否かを判定する。すべての画素の処理が終了していない場合
、ステップＳＴ１０３に戻る。一方、すべての画素の処理が終了した場合、生成部１２は
、生成した座標テーブルを記憶部１４１に記憶させる。
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