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3D. No decodificador (20) um conversor estéreo para profundidade (24) gera um mapa de
profundidade. No sinal de video 3D outras informac¢des de profundidade denominadas dados para
assistente de profundidade (DH-bitstr) sdo transmitidas de forma esparsa tanto no tempo
(profundidades parciais no tempo) e/ou espacialmente (profundidade parcial dentro de quadros). Um
comutador de profundidade (25) seleciona as profundidades parciais com base em um mecanismo
explicito ou implicito para indicar quando estas serao utilizadas ou quando as profundidades devam ser
geradas automaticamente no local. Vantajosamente, perturbadores erros (...).
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DISPOSITIVO FONTE 3D PARA A PROVISAO DE UM SINAL DE
VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D] PARA A TRANSFERENCIA PARA UM
DISPOSITIVO DE DESTINO 3D, DISPOSITIVO FONTE 3D PARA A
RECEPCAO DE UM SINAL DE VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D] DE UM
DISPOSITIVO FONTE 3D, METODO PARA PROVISAO DE UM SINAL DE
VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D] PARA A TRANSFERENCIA PARA UM
DISPOSITIVO DE DESTINO 3D, SINAL DE VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D]
PARA A TRANSFERENCIA DE DADOS DE VIDEO 3D DE UM DISPOSITIVO
FONTE 3D PARA UM DISPOSITIVO DE DESTINO 3D, MIDIA DE
GRAVACAO, E MIDIA LEGIVEL LIDA COMPUTADOR

CAMPO DA INVENCAO

[001] A invencdo se refere a um dispositivo
fonte 3D para a provisdo de um sinal de video tridimensional
[3D] para a transferéncia para um dispositivo de destino 3D.
O sinal de video 3D compreende uma primeira informacdo de
video representando uma vista do olho esquerdo em um display
3D, e uma segunda informacdo de video representando uma vista
do olho direito no display 3D. O dispositivo de destino 3D
compreende um receptor para a recepc¢do do sinal de wvideo 3D,
e um conversor estéreo para profundidade para a geracdo de um
primeiro mapa de profundidade gerado com base na primeira e
na segunda informacdes de video. O dispositivo fonte 3D
compreende uma unidade de saida para a geracdo do sinal de
video 3D, e para a transferéncia do sinal de video 3D para o
dispositivo de destino 3D.

[002] A invencdo ainda se refere a um método
para prover um sinal de video 3D para a transferéncia para um
dispositivo de destino 3D.

[003] A invencdo se refere ao campo da geracgdao

e transferéncia de um sinal de wvideo 3D em um dispositivo
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fonte, por exemplo, um difusor, servidor de site de Internet,
sistema de autorizacdo, fabricante de Disco Blu-ray, etc.,
para um dispositivo de destino 3D, por exemplo, um Disco Blu-
ray player, um aparelhor de TV 3D, display 3D, dispositivo de
computacdo mdével, etc., que exija um mapa de profundidade
para a apresentacdo de vistas multiplas.

HISTORICO DA INVENCAO

[004] 0 documento “Working Draft on MVC
extensions for inclusion of depth maps -
ISO/IEC/JTC1/SC29/WG11/N12351, December 2011 by Teruhiko
Suzuki, Miska M. Hannuksela, Ying Chen” ¢é uma proposta de
novas alteracdes ao ITU-T Rec. H.264 | ISO/IEC 14496-10 para
a adicdo de tecnologias de video 3D aos sinais de
transferéncia de video codificado MPEG (também denominados
proposta ISO). A proposta ISO descreve a codificagcdo de
objetos audiovisuais, em particular alteracdes ao dito padréo
ISO Parte 10: Codificacdo Avancada de Video, referente as
extensdes Multi View Coding (MVC) para a inclusdo de mapas de
profundidade no formato de video. De acordo com a alteracéo,
as extensdes MVC para a inclusdo de codificacdo de video de
mapas de profundidade sdo especificadas permitindo @ a
construcdo de fluxos de bits que representam multiplas vistas
com multiplas vistas suplementares relativas, isto é, vistas
de mapas de profundidade. Similar a codificagdo de video
multivistas, os fluxos de bits que representam vistas
miltiplas suplementares também podem conter outros subfluxos
de bits que se conformam a especificacdo proposta.

[005] De acordo com a proposta ISO, os mapas de
profundidade podem ser adicionados a um fluxo de dados de

video 3D tendo uma primeira informacdo de video representando
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uma vista do olho esquerdo em um display 3D e uma segunda
informacdo de video representando uma vista do olho direito
no display 3D. Um mapa de profundidade no lado do
decodificador permite gerar outras vistas, adicionais as
vistas esquerda e direita, por exemplo, para um display
autoestereoscodpico.

SUMARIO DA INVENCAO

[006] A proposta ISO exige que o material de
video seja provido com mapas de profundidade, o que exige
maior capacidade de transmiss&o de dados. Além disso, existe
muito material de video 3D que ndo tem dados de mapa de
profundidade. Para esse material, o dispositivo de destino
pode ter um conversor estéreo para profundidade para a
geracdo de um mapa de profundidade gerado com base na
primeira e na segunda informagdes de video.

[007] Trata-se de um objetivo da invencéo
prover um sistema para o fornecimento de informagdes de
profundidade e transferéncia das informag¢des de profundidade
que sejam mais flexiveis para aumentar a recepcgdo de video
3D.

[008] Para 1isso, de acordo com um primeiro
aspecto da invencdo, o dispositivo fonte como descrito no
pardgrafo de abertura, estd disposto para prover um mapa de
profundidade fonte referente as informacdes de video, e o
dispositivo fonte 3D compreende um conversor estéreo para
profundidade fonte para a geracdo de um segundo mapa de
profundidade gerado com Dbase na primeira e na segunda
informacdes de wvideo, e um processador de profundidade fonte
disposto para prover dados para o assistente de profundidade

somente quando uma diferenca entre o mapa de profundidade
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fonte e o segundo mapa de profundidade gerados ultrapassar um
limite predeterminado, os dados para o assistente de
profundidade representando o mapa de profundidade fonte, e a
unidade de saida estando disposta para incluir os dados para
0 assistente de profundidade no sinal de video 3D.

[009] O sinal de video 3D compreende os dados
para o assistente de profundidade.

[010] O dispositivo de destino 3D compreende um
processador de profundidade para a geracdo de um mapa de
profundidade destino com base no primeiro mapa de
profundidade gerado quando ndo existirem dados para o
assistente de profundidade disponiveis no sinal de wvideo 3D,
e com base nos dados para assistente de profundidade gquando
os dados para assistente de profundidade estiverem
disponiveis no sinal de video 3D.

[011] As medidas tém o efeito que o dispositivo
de destino pode gerar um mapa de profundidade destino com
base em um mapa de profundidade gerado no local a partir da
primeira e da segunda informacdes de video, representando as
vistas esquerda e direita, e, gquando e onde disponivel,
aplicar os dados para assistente de profundidade para ampliar
o dito mapa de profundidade gerado no local. Vantajosamente,
os dados ©para assistente de profundidade sdo somente
transferidos quando o mapa de profundidade gerado no local
tiver uma substancial diferenca com o mapa de profundidade
fonte. Assim, sao reduzidos oS erros visualmente
perturbadores provocados pelos mapas de profundidade gerados
incorretamente.

[012] A invencdo também se baseia no seguinte

reconhecimento. Os inventores viram que a geracdo local do
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mapa de profundidade normalmente fornece um resultado muito
agradavel quando baseada em uma vista esquerda e direita.
Entretanto, em algumas ocasides ou localizacgdes, podem
ocorrer erros perturbadores. Predizendo a ocorréncia desses
erros em uma fonte, e adicionando os ditos dados de
assistente somente para essas ocasides ou periodos, a
quantidade de novos dados de profundidade que deve ser
transferida é limitada. Além disso, transferindo os dados de
assistente com base no mapa de profundidade fonte, e
selecionando os dados de assistente no lado de destino ao
invés de usar os dados de profundidade errados gerados
localmente, ¢é obtido um significativo aperfeicoamento da
profundidade com base no fornecimento de mtltiplas vistas.

[013] Opcionalmente, no dispositivo fonte 3D a
unidade de saida estd disposta para incluir os dados para o
assistente de profundidade no sinal de video 3D somente por
um periodo de tempo de correcdo quando dentro do periodo de
correcdo a dita diferenca ultrapassar o dito limite. O efeito
é que os dados de assistente sdo somente transmitidos por
periodos em que ocorrem substanciais erros de profundidade, o
que é na pratica menor que 10% do tempo. Vantajosamente, é
reduzida a quantidade de dados a ser transferida.

[014] Opcionalmente no dispositivo fonte 3D a
unidade de saida estd disposta para incluir os dados para
assistente de profundidade no sinal de video 3D somente para
uma area de correcdo menor que o display 3D quando na area de
correcdo a dita diferenca ultrapassar o dito limite. O efeito
é que os dados de assistente sdo somente transmitidos para
locacdes em que ocorrem substanciais erros de profundidade, o

que é na préatica menor que 50% dos quadros onde ocorrem esses
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erros. Vantajosamente, é reduzida a quantidade de dados a ser
transferida.

[015] Opcionalmente, no dispositivo fonte 3D o
processador de profundidade esta disposto para gerar os dados
para o assistente de profundidade para a area de correcdo de
maneira que a dita &rea de correcdo esteja alinhada a pelo
menos um macrobloco no sinal de wvideo 3D, o macrobloco
representando um bloco predeterminado de dados de video
comprimido, o0 macrobloco alinhado a &rea de correcéo
compreendendo outros dados de profundidade para locacdes
quando a diferenca entre o mapa de profundidade fonte e o
segundo mapa de profundidade gerado ndo exceder o limite
predeterminado. O efeito é que a &rea de correcgdo sera
eficientemente codificada pelos processadores normais de
codificacéo, porque a codificacéao é organizada em
macroblocos. Ao contréario, a codificacdo de uma forma
arbitraria somente contendo correcdes dos valores errdbneos de
profundidade, exige muito esforco de codificacdo e resulta em
uma baixa taxa de compressdo. Essa area de correcdo também
contém pixels para os quais os valores de profundidade do
segundo mapa de profundidade gerado e do mapa de profundidade
fonte sdo pequenos e abaixo do limite. Os outros dados de
profundidade pode ter base no segundo mapa de profundidade
gerado para evitar saltos de profundidade no limite externo
do macrobloco alinhado a &rea de correcdo. Vantajosamente,
fazer outros valores de correcdo de profundidade iguais aos
valores gerados evitard, no lado do decodificador, que as
diferencas de profundidade nos macroblocos se tornem
visiveis.

[016] Opcionalmente, no dispositivo fonte 3D a
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unidade de saida estd disposta para incluir dados de
assisténcia de sinalizacdo no sinal de video 3D, os dados de
assisténcia de sinalizacdo indicando a disponibilidade dos
dados para o assistente de profundidade. Vantajosamente, o
decodificador permite detectar com facilidade a presenca ou a
auséncia de dados para o assistente de profundidade com base
nos dados de assisténcia de sinalizacdo. 0Os dados de
assisténcia de sinalizagdo, por exemplo, podem compreender
pelo menos:

[017] - um sinal de sinalizacdo que indica a
presenca dos dados para assistente de profundidade;

[018] - um valor predefinido de ndo
profundidade em um mapa de profundidade indica a auséncia de
dados para assistente de profundidade para uma localizacdo
correspondente;

[019] - dados de comprimento de assisténcia
indicativos da quantidade de dados ©para assistente de
profundidade em uma estrutura de dados;

[020] - dados indicadores de vista indicativos
de um numero e/ou tipos de vistas para as quais os dados para
assistente de profundidade estejam disponiveis;

[021] - dados dos tipos de assisténcia
indicativa de uma estrutura de dados utilizada para os dados
para assistente de profundidade;

[022] - dados de resolucdo de assisténcia
indicativos de uma resolucdo dos dados para assistente de
profundidade;

[023] - dados de localizacdo de assisténcia
indicativos de uma localizacdo dos dados para assistente de

profundidade.
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[024] Vantajosamente, esses dados de
assisténcia de sinalizacdo indicam a presenca e/ou a
quantidade de dados para o assistente de profundidade.

[025] Opcionalmente, no dispositivo fonte 3D, a
unidade de saida estd disposta para incluir, no sinal de
video 3D, um mapa de profundidade correspondente a uma area
do display no display 3D, o0 mapa de profundidade
compreendendo os dados para o assistente de profundidade para
a 4area de correcdo e/ou o periodo de correcdo, e, CoOmo OS
dados de assisténcia de sinalizacdo, um valor predefinido de
ndo profundidade indicando a auséncia de dados para
assistente de profundidade para uma localizacéao
correspondente para outras A&reas e/ou periodos. O mapa de
profundidade pode estar incluido no sinal dos quadros que
tenham quaisquer dos dados para assistente de profundidade,
isto é, implicitamente a presenca do mapa de profundidade
indicando que os dados para assistente de profundidade estéo
presentes. Alternativamente, o mapa de profundidade pode ser
incluido para todos os quadros. Os inventores notaram que o
atual esquema de compressdo comprime de forma muito efetiva
os mapas de profundidade que tém um uUnico valor com relacdo a
maioria ou mesmo a toda a superficie do display, em
particular gquando o valor de ndo profundidade indicar gque a
auséncia local de dados de assistente é escolhida como 0 ou
255. Vantajosamente, no lado do decodificador, o mapa de
profundidade é processado de forma automdtica, somente usando
algum valor de correcdo quando valores de profundidade se
desviarem do dito valor de ndo profundidade.

[026] Opcionalmente, o mapa de profundidade

compreende pelo menos um dos itens de: dados de profundidade
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N

correspondentes a vista esquerda; dados de profundidade
correspondentes a vista direita; dados de profundidade
correspondentes a uma vista central; dados de profundidade
tendo uma resolucdo menor que a primeira informacdo de video
ou a segunda informacdo de video. Vantajosamente, provendo um
ou mais mapas de profundidade de acordo com os dados
critérios, o decodificador pode usar um mapa de profundidade
adequado, como necesséario.

[027] Outras realizacdes preferidas do
dispositivo e método de acordo com a invencgdo s&o dadas nas
reivindicag¢des anexas, cuja revelacdo segue incorporada a
presente por referéncia.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

[028] Estes e outros aspectos da invencéo
ficardo aparentes e mais elucidados com referéncia as
realizacdes descritas como exemplo na seguinte descricdo e
com referéncia aos desenhos de acompanhamento, em que

[029] A Figura 1 mostra um sistema para o
processamento de dados de video 3D e a exibicdo dos dados de
video 3D,

[030] A Figura 2 mostra um decodificador 3D
usando os dados para assistente de profundidade,

[031] A Figura 3 mostra um codificador 3D
provendo os dados para o assistente de profundidade,

[032] A Figura 4 mostra um dispositivo de
display auto-estéreo e a geracdo de multiplas vistas,

[033] A Figura 5 mostra um dispositivo de
display estéreo de vista dupla e a geragdo de vistas
ampliadas, e

[034] A Figura 6 mostra a presenca de dados
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para o assistente de profundidade em um sinal de video 3D.

[035] As figuras sdo puramente diagramaticas e
ndo estdo em escala. Nas Figuras, oS elementos que
correspondem aos elementos ja descritos podem ter ©0S mesmos
numeros de referéncia.

DESCRICAO DETALHADA DAS REALIZACOES

[036] Nota-se que a presente invencdo pode ser
utilizada para qualquer tipo de dados de imagens 3D, seja
para quadro imével ou video de movimento. Os dados de imagens
3D s&o supostos como disponiveis como dados eletrdnicos,
codificados digitalmente. A presente invencdo se refere a
esses dados de imagens e manipula os dados de imagens no
dominio digital.

[037] Existem muitas diferentes formas em que o
sinal de video 3D pode ser formatado e transferido, de acordo
com um denominado formato de wvideo 3D. Alguns formatos se
baseiam no uso de um canal 2D para também transportar as
informacdes estéreo. No sinal de video 3D, a imagem &
representada por valores de imagens em um conjunto
bidimensional de pixels. Por exemplo, a vista esquerda e
direita podem ser interlacadas ou podem ser colocadas lado a
lado, acima e abaixo. Também pode ser transferido um mapa de
profundidade, e possivelmente outros dados 3D como dados de
oclusdo ou de transparéncia. Um mapa de disparidade nesse
texto, ¢é também considerado como um tipo de mapa de
profundidade. O mapa de profundidade tem valores de
profundidade também em um conjunto bidimensional
correspondente a imagem, apesar de o mapa de profundidade
poder ter uma resolucdo diferente. Os dados de video 3D podem

ser comprimidos de acordo com os métodos de compresséo
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conhecidos, por exemplo, MPEG. Qualquer sistema de wvideo 3D,
como a internet ou um Disco Blu-ray (BD), podem se beneficiar
das ampliacgdes propostas.

[038] O display 3D pode ser uma unidade
relativamente pequena (por exemplo, um telefone mbével), um
grande Display Estéreo (STD) que exija &éculos obturadores,
qualquer display estereoscdépico (STD), wum STD avancgado
levando em conta uma linha de base variavel, um STD ativo que
objetive as vistas L e R para os olhos dos visualizadores
baseados em head tracking, ou um display multiviséo
autoestereoscépico (ASD), etc.

[039] Tradicionalmente, sdo transmitidos todos
os componentes necessdrios para o acionamento de varios tipos
de displays 3D, o que inclui tipicamente a compressdo e a
transmissdo de mais de uma vista (sinal de camara) e suas
profundidades correspondentes, por exemplo, como discutido em
“Call for Proposals on 3D Video Coding Technology” - MPEG
document N12036, March 2011, Geneva, Switzerland. Os
problemas com esse sistema sdo a disponibilidade dos sinais
de profundidade (de criacéo dificil e cara), a
disponibilidade limitada do contetdo inicial para o
acionamento dos ASDs e dos STDs avangados para uma linha de
base wvaridvel, e a taxa de bits adicional necessaria para a
transmissdo dos sinais de profundidade. Por si mesma, &
conhecida a autoconversdo no decodificador (profundidade
automaticamente obtida do estéreo), por exemplo, a partir da
“Description of 3D Video Coding Technology Proposal by Disney
Research Zurich and Fraunhofer HHI”, MPEG document M22668,
Nov 2011, Geneva, Switzerland. Entretanto, a qualidade geral

ndo pode ser garantida e a qualidade serda limitada a

Peticao 870220086713, de 22/09/2022, pag. 16/54



12/35

determinadas cenas “dificeis” (por exemplo, 5% das cenas).
Como alternativa para a autoconversdo utilizada apds o
estéreo-video decodificador, um conversor estéreo para
profundidade também pode ser colocado no lado do codificador,
onde pode ser aplicada mais poténcia de processamento.
Entretanto, isso n&o reduz a quantidade de dados a ser
transferida e ainda tem algumas cenas dificeis em que mapas
de profundidade sintetizados ndo sdo confidveis.

[040] A Figura 1 mostra um sistema para o
processamento dos dados de video 3D e a exibicdo dos dados de
video 3D. Um primeiro dispositivo de video 3D, denominado
dispositivo fonte 3D 40, prové e transfere um sinal de video
3D 41 a outro dispositivo para o processamento de imagem 3D,
denominado dispositivo de destino 3D 50, que é acoplado a um
dispositivo de display 3D 60 para a transferéncia de um sinal
de display 3D 56. O sinal de video pode, por exemplo, ser um
sinal de difusdo de TV 3D, como uma transmissdo estéreo
padrdo que usa ¥ HD compativel de quadro, resolucao
codificada multivisdo (MVC) ou resolucdo total compativel de
quadro (por exemplo, FCFR como proposto pela Dolby). A
construcdo sobre uma camada base quadro-compativel, Dolby
desenvolveu uma camada de ampliacdo para recriar as imagens
3D de resolugdo total. Essa técnica foil proposta no MPEG para
padronizacdo e exige somente um aumento de ~10% na taxa de
bits. O sinal de video 3D tradicional é ampliado pelos dados
para assistente de profundidade como explicado abaixo.

[041] A Figura 1 ainda mostra uma midia de
gravacdo 54 como um veiculo do sinal de video 3D. A midia de
gravacdo tem o formato de disco e tem uma trilha e um furo

central. A trilha, constituida por um padrdo de marcas

Peticao 870220086713, de 22/09/2022, pag. 17/54



13/35

fisicamente detectéveis, estd disposta de acordo com uma
espiral ou um padrdo concéntrico de voltas constituindo
substancialmente trilhas paralelas em uma ou mais camadas de
informacdes. A midia de gravacdo pode ter leitura Ooéptica,
denominada disco oéptico, por exemplo, um DVD ou BD (Disco
Blu-ray). As 1informagcdes s&o incorporadas na camada de
informacdes pelas marcas oticamente detectédveis ao longo da
trilha, por exemplo, pits e lands. A estrutura da trilha
também compreende informacdes de posicdo, por exemplo,
cabecalhos e enderecos, para a indicacdo da localizacédo das
unidades de informacdes, normalmente denominadas blocos de
informacdes. A midia de gravacdo 54 transporta as informacdes
representando dados de imagens 3D digitalmente codificados
como video, por exemplo, codificado de acordo com o sistema
de codificacdo MPEG2 ou MPEG4, em um formato predefinido de
registro como o formato DVD ou BD.

[042] O dispositivo fonte 3D tem um processador
de profundidade fonte 42 para o processamento dos dados de
video 3D, recebidos por uma unidade de entrada 47. Os dados
de video de entrada 3D 43 podem estar disponiveis em um
sistema de armazenagem, um estidio de gravacdo, por camaras
3D, etc. O sistema fonte processa um mapa de profundidade
provido para os dados de imagens 3D, cujo mapa de
profundidade pode estar tanto originalmente presente na
entrada do sistema, ou pode ser gerado automaticamente por um
sistema de processamento de alta gqualidade como descrito
abaixo, por exemplo, a partir de quadros esquerdos/direitos
em um sinal de video estéreo (L+R) ou por video 2D, e
possivelmente ainda processado ou corrigido para prover um

mapa de profundidade fonte que represente com precisdo os
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valores de profundidade correspondentes aos dados de imagens
2D de acompanhamento ou quadros esquerdos/direitos.

[043] O processador de profundidade fonte 42
gera o sinal de video 3D 41 compreendendo os dados de video
3D. O sinal de video 3D tem uma primeira informacdo de video
representando uma vista do olho esquerdo em um display 3D, e
uma segunda informacdo de video representando uma vista do
olho direito em um display 3D. O dispositivo fonte pode ser
disposto para a transferéncia do sinal de video 3D do
processador de video por uma unidade de saida 46 e para outro
dispositivo de video 3D, ou para prover um sinal de video 3D
para distribuicdo, por exemplo, por uma midia de gravacdo. O
sinal de video 3D se baseia no processamento dos dados de
video de entrada 3D 43, por exemplo, codificando e formatando
os dados de video 3D de acordo com um formato predefinido.

[044] O dispositivo fonte 3D tem um conversor
estéreo para profundidade fonte 48 para a geracdo de um mapa
de profundidade gerado por fonte com base na primeira e na
segunda informacdes de video, e um processador de
profundidade fonte 42 para prover dados para assistente de
profundidade.

[045] Um conversor estéreo para profundidade
para a geracdo de um mapa de profundidade, em operacdao,
recebe um sinal estéreo 3D, também denominado sinal de video
esquerdo-direito, tendo uma sequéncia de tempo de quadros
esquerdos L e quadros direitos R representando uma vista
esquerda e uma vista direita a serem mostradas para oOs
respectivos olhos de um visualizador para a geracdo de um
efeito 3D. A unidade produz um mapa de profundidade gerado

pela estimativa de disparidade da vista esquerda e da vista
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direita, e pode ainda prover uma imagem 2D com base na vista
esquerda e/ou na vista direita. A estimativa de disparidade
pode se basear em algoritmos de estimativa de disparidade
usados para comparar os quadros L e R. As grandes diferencas
entre as vistas L e R de um objeto sdo convertidas em valores
de profundidade antes ou atrds da tela do display na
dependéncia da direcgcdo da diferenca. A produgdo da unidade
geradora é o mapa de profundidade gerado. Subsequentemente,
os dados para assistente de profundidade sdo gerados onde
forem detectados erros de profundidade, isto ¢é, somente
quando uma diferenca entre o mapa de profundidade fonte e o
mapa de profundidade gerado ultrapassar um limite
predeterminado. Por exemplo, uma predeterminada diferenca de
profundidade pode constituir o dito limite. O limite pode
também ser tornado dependente de outras propriedades de
imagem que afetam a visibilidade dos erros de profundidade,
por exemplo, a intensidade ou contraste, ou a textura da
imagem local. O limite pode também ser determinado detectando
um nivel de qualidade do mapa de profundidade gerado como a
seguir. O mapa de profundidade gerado é utilizado para dobrar
uma vista tendo a orientagcdo correspondente a uma dada vista
diferente. Por exemplo, uma vista R’ se baseia nos dados de
imagem original L e no mapa de profundidade gerado.
Subsequentemente, é calculada uma diferenca entre a vista R’
e a vista R original, por exemplo, pela bem conhecida funcdo
PSNR (Razdo de Pico Sinal para Ruido). A PSNR é a razdo entre
a poténcia maxima possivel de um sinal e a poténcia do ruido
corruptor que afeta a fidelidade de sua representagdo. Devido
a gque muitos sinais tém uma faixa dindmica muito ampla, a

PSNR ¢ normalmente expressa em termos da escala decibel
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logaritmica. A PSNR pode ser utilizada agora como a medida da
qualidade do mapa de profundidade gerado. O sinal nesse caso
€ o R dos dados originais e o ruido é o erro introduzido pela
dobra R’ com base no mapa de profundidade gerado. Além disso,
o limite pode também ser considerado com base em outros
critérios de visibilidade, ou por um editor autorizando ou
revisando os resultados com base no mapa de profundidade
gerado, e controlando quais das sec¢des e/ou periodos do video
3D que precisam ser aumentados pelos dados para assistente de
profundidade.

[046] Os dados para assistente de profundidade
representam o mapa de profundidade fonte, por exemplo, o0s
valores de profundidade do mapa de profundidade fonte nos
locais dos ditos erros de profundidade. Alternativamente, a
diferengca de profundidade ou um fator de <corregdo de
profundidade pode ser incluido nos dados para assistente de
profundidade de maneira a indicar para o dispositivo de
destino como chegar nos valores de profundidade do mapa de
profundidade fonte. A unidade de saida 46 estd disposta para
incluir os dados para o assistente de profundidade no sinal
de video 3D. Uma unidade processadora tendo as fungdes do
processador de profundidade 42, do conversor estéreo para
profundidade 48 e da unidade de saida 46 pode ser denominado
como um codificador 3D.

[047] A fonte 3D pode ser um servidor, um
difusor, um dispositivo de gravagdo, ou um sistema de
autorizacdo e/ou producdo para a fabricacdo dos veiculos de
registros Opticos como um Disco Blu-ray. O Disco Blu-ray
fornece uma plataforma interativa para a distribuicdo do

video para os criadores de contetdo. As informagdes no
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formato Disco Blu-ray estdo disponiveis no website da
associagdo do Disco Blu-ray em documentos no formato de
aplicativo audiovisual, por exemplo,

[048] http://www.blu-raydisc.com/Assets/Downloa
dablefile/2b bdrom audiovisualapplication 0305-12955-
15269.pdf. O processo de producdo da midia de gravacgdo o6ptico
ainda compreende as etapas de prover um padrdo fisico de
marcas em trilhas cujo padrdo incorpora o sinal de video 3D
que 1inclui os dados para assistente de profundidade, e
subsequentemente conformando o material da midia de gravacéo
de acordo com o padrdo para prover as trilhas de marcas em
pelo menos uma camada de armazenagem.

[049] O dispositivo de destino 3D 50 tem uma
unidade de entrada 51 para a recepcdo do sinal de video 3D
41. Por exemplo, o dispositivo pode incluir uma unidade de
disco o6ptico 58 acoplada a unidade de entrada para a
recuperacdo das informagdes de video 3D a partir de uma midia
de gravacdo optica 54 como um disco DVD ou Blu-ray.
Alternativamente (ou além disso), o dispositivo pode incluir
uma unidade de interface de rede 59 para acoplar a uma rede
45, por exemplo, a internet ou a uma rede de difusdo, como um
dispositivo como um decodificador ou um dispositivo de
computacgédo mével como um telefone mbdével ou computador tablet.
O sinal de video 3D pode ser recuperado de um website remoto
ou servidor de midia, por exemplo, o dispositivo fonte 3D 40.
O dispositivo para o processamento de imagem 3D pode ser um
conversor que converta um sinal de entrada de imagem em um
sinal de saida de imagem tendo as necessadrias informacdes de
profundidade. Esse conversor pode ser utilizado para

converter diferentes sinais de video de entrada 3D para um

Peticao 870220086713, de 22/09/2022, pag. 22/54



18/35

tipo especifico de display 3D, por exemplo, conteudo padréo
3D para um sinal de video adequado  para displays
autoestereoscédpicos de um determinado tipo ou fornecedor. Na
pratica, o dispositivo pode ser um player de disco oéptico 3D
ou um receptor de satélite ou decodificador, ou qualquer tipo
de midia player.

[050] O dispositivo de destino 3D tem um
processador de profundidade 52 acoplado a unidade de entrada
51 para o processamento das informag¢des 3D para a geracgdo de
um sinal de display 3D 56 para ser transferido por meio de
uma unidade de interface de saida 55 para o dispositivo de
display, por exemplo, um sinal de display de acordo com o
padrdo HDMI, ver “High Definition Multimedia 1Interface;
Specification Version 1.4a of March 4, 20107, cuja parte 3D
esta disponivel em
http://hdmi.org/manufacturer/especificacdo.aspx para ser
baixado pelo publico.

[051] O dispositivo de destino 3D tem um
conversor estéreo para profundidade 53 para a geracdo de um
mapa de profundidade de destino gerado com base na primeira e
na segunda informacgdes de video. A operacdo do conversor
estéreo para profundidade é equivalente para O CONversor
estéreo para profundidade no dispositivo fonte acima
descrito. Quando ambos os conversores sdo iguals, 0S mesmos
erros de profundidade ocorrerdo, erros que podem ser
corrigidos por meio dos dados para assistente de
profundidade. Se o conversor estéreo para profundidade de
destino for aperfeicoado, isto é, operar pelo menos tdo bem
quanto o conversor estéreo para profundidade fonte, o mapa de

profundidade destino final beneficiard onde ndo existirem

Peticao 870220086713, de 22/09/2022, pag. 23/54



19/35

dados de assistente disponiveis. Uma unidade tendo as func¢des
do processador de profundidade de destino 52, o conversor
estéreo para profundidade 53 e a unidade de saida 55 podem
ser denominados um decodificador 3D.

[052] O processador de profundidade destino 52
estd disposto para gerar os dados de imagem incluidos no
sinal do display 3D 56 para exibicdo no dispositivo de
display 60. O processador de profundidade estéd disposto para
a geracdo de um mapa de profundidade destino com base no mapa
de profundidade destino gerado gquando ndo existirem dados
para assistente de profundidade disponiveis no sinal de video
3D, e com base nos dados para assistente de profundidade
quando os dados para assistente de profundidade estiverem
disponiveis no sinal de video 3D. Por exemplo, um comutador
de profundidade pode substituir os valores de profundidade do
mapa de profundidade destino gerado pelos valores de
profundidade providos pelos dados para assistente de
profundidade, onde existirem. O processamento dos dados para
assistente de profundidade sdo mais elucidados abaixo.

[053] O dispositivo de display 3D 60 serve para
exibir os dados de imagem 3D. O dispositivo tem uma unidade
de interface de entrada 61 para receber o sinal do display 3D
56 incluindo os dados de video 3D e o mapa de profundidade
destino transferidos do dispositivo de destino 3D 50. O
dispositivo tem um processador de vista 62 para gerar
miltiplas vistas dos dados de video 3D com base na primeira e
na segunda informacdes de video na dependéncia do mapa de
profundidade destino, e um display 3D 63 para exibir as
miltiplas vistas dos dados de video 3D. Os dados de video

transferidos 3D sdo processados na unidade de processamento
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62 para exibicdo no display 3D 63, por exemplo, um LCD
multivisdo. O dispositivo de display 60 pode ser qualquer
tipo de display estereoscdpico, também denominado display 3D.

[054] O processador de video 62 no dispositivo
de display 3D 60 estd disposto para processar os dados de
video 3D para gerar sinais de controle de display para obter
multiplas vistas. As vistas sdo geradas a partir dos dados de
imagem 3D usando o mapa de profundidade destino.
Alternativamente, o processador de video 52 em um dispositivo
player 3D pode ser disposto para realizar o) dito
processamento do mapa de profundidade. As mUltiplas wvistas
geradas para o display 3D especificado podem ser transferidas
com o sinal da imagem 3D para o dito display 3D.

[055] Em outra realizacdo, o dispositivo de
destino e o dispositivo de display sdo combinados em um Unico
dispositivo. As funcgdes do processador de profundidade 52 e
da unidade de processamento 62, e as funcdes restantes da
unidade de saida 55 e da unidade de entrada 61, podem ser
realizadas por uma UGnica unidade processadora de video.

[056] A Figura 2 mostra um decodificador 3D
usando dados para assistente de profundidade. Um
decodificador 3D 20 ¢é mostrado esquematicamente tendo uma
entrada para um sinal de video 3D marcada BS3 (sinal base
3D). Um desmultiplexador de entrada 21 (DEMUX) recupera OoOS
fluxos de bits das vistas esquerda e direita (LR-bitstr) e os
dados para assistente de profundidade (DH-bitstr). Um
primeiro decodificador 22 (DEC) decodifica as vistas esquerda
e direita para produzir L e R, que estdo também acoplados a
um conversor estéreo para profundidade do tipo consumidor

(CE-S2D), que gera um mapa de profundidade esquerdo LDl e um
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mapa de profundidade direito RD1, denominado mapa de
profundidade destino gerado. Um segundo decodificador 23
decodifica o DH-bitstr e fornece um mapa de profundidade
assistente esquerdo LD2 e um mapa de profundidade assistente
direito RD2 onde existem os dados para assistente de
profundidade. Um comutador de profundidade DEPTH-SW 25
seleciona o mapa de profundidade destino gerado (LD1/RD1) ou
o mapa de profundidade assistente esquerdo LD2 e o mapa de
profundidade assistente direito RD2, por exemplo, com base em
uma marcacdo que indica a presenca de dados para assistente
de profundidade.

[057] O decodificador 3D pode fazer parte de um
decodificador (STB) no lado do consumidor, que recebe o fluxo
de bits de acordo com o sistema assistente de profundidade
(BS3), que é desmultiplexado em 2 fluxos: um fluxo de video
tendo vistas L e R, e um fluxo de profundidade tendo dados
assistentes de profundidade (DH) que sdo entdo ambos enviados
aos respectivos decodificadores (por exemplo, MVC/H264). Uma
marcacdo local é obtida e utilizada para comutar entre as
profundidades decodificadas DH (LD2/RD2) e os valores de
profundidade (LD1/RD1) gerados no local (por CE-S2D). As
producdes finais do decodificador 3D (LD3/RD3) sdo entdo
transferidas para um bloco de dobra de vista como discutido
nas figuras 4 ou 5 dependendo do tipo de display.

[058] A Figura 3 mostra um codificador 3D
fornecendo dados para assistente de profundidade. Um
codificador 3D 30 ¢é mostrado esquematicamente tendo uma
entrada (L, R) para a recepcdo de um sinal de video 3D. Um
conversor estéreo para profundidade (por exemplo, um tipo

profissional de alta qualidade HQ-S2D) gera um mapa de
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profundidade esquerdo LD4 e um mapa de profundidade direito
RD4, denominado mapa de profundidade gerado por fonte. Outra
entrada recebe um mapa de profundidade fonte (marcado LD-man,
RD-man), que pode ser provido off-line (por exemplo, editado
ou aperfeicoado manualmente), ou pode estar disponivel com o
sinal de video de entrada 3D. Uma unidade comutadora de
profundidade 32 recebe tanto o mapa de profundidade gerado
por fonte LD4, RD4 como o mapa de profundidade fonte LD-man e
RD-man e determina se a diferenca entre o mapa de
profundidade fonte e o mapa de profundidade gerado ultrapassa
um limite predeterminado. Caso positivo, os comutadores de
profundidade geram os dados para assistente de profundidade
LD5, RD5. O comutador de profundidade pode selecionar um dos
mapas de profundidade. A selecdo pode também se basear em um
sinal externo (marcacdo indicada) que indica essa diferenca,
sinal que pode ser incluido no sinal de saida como dados de
sinalizacdo de assistente pelo multiplexador de saida 35
(MUX). O multiplexador também recebe os dados de video
codificado (BS1l) de um primeiro codificador 33 e os dados
codificados para assistente de profundidade (BS2) de um
segundo codificador 34, e gera o sinal de video 3D marcado
com BS3.

[059] No codificador 3D, a unidade de saida
pode ser disposta para incluir os dados para assistente de
profundidade no sinal de video 3D somente por um periodo de
tempo de correcdo quando dentro do periodo de correcdo a dita
diferenca ultrapassar o dito limite. Além disso, a unidade de
saida pode ser disposta para incluir os dados para assistente
de profundidade no sinal de video 3D somente para uma area de

correcdo menor que o display 3D quando na area de correcgdo a
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dita diferenca ultrapassar o dito limite. Por exemplo, um
mapa de profundidade que forneca os dados para assistente de
profundidade tem (1) quadro total, (ii) presente
parcialmente, ou (iii) ndo presente. Também o mapa de
profundidade pode estar presente em somente certos quadros ou
GOPs. Também, pode ser incluido um mapa de profundidade de
quadro total, mas tendo um determinado valor de lumindncia
(por exemplo, 0x00 ou OxFF) indicado para significar "“ndao
existem informacdes de assistente de profundidade”. Esse mapa
pode ser codificado de uma forma compativel para trés.
Também, os dados para assistente de profundidade e suas
localizacdes de qgquadros podem ser armazenados em uma tabela
ou em outra estrutura de dados, transmitidas nos dados de
usudrio ou em algum outro fluxo.

[060] O codificador tem o seguinte efeito. As
informacdes de profundidade denominadas dados para assistente
de profundidade sé&o parcialmente transmitidas tanto no tempo
(profundidades parciais no tempo) e/ou espacialmente
(profundidade parcial dentro dos quadros) . Existe um
mecanismo explicito ou implicito incluido para indicar quando
essas profundidades parciais devem ser utilizadas ou quando
as profundidades devem ser geradas automaticamente no local.
Um mecanismo explicito pode ser por meio da insercdo de
marcadores no fluxo de bits, e implicito pode por meio da
convencdo que a auséncia de dados para assistente de
profundidade como tal indica que deve ser gerada a
profundidade local.

[061] Em uma realizacéo, em um  mapa de
profundidade um determinado nivel de profundidade LEV (por

exemplo, o nivel preto 0 ou o nivel branco 255) pode ser
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indicado como significando que nenhuma profundidade DH &
transmitida. Esse wvalor de ndo profundidade estd fisicamente
presente na posicdo do valor de profundidade, que tem algumas
vantagens praticas, por exemplo, para manter sincronos o
video e a profundidade.

[062] Também, essa sinalizacéo permite a
indicacéo “espacial” dos dados para assistente de
profundidade, de maneira ndo somente parcialmente temporal,
mas também parcialmente espacial, isto &, somente partes
dentro de um quadro. Por exemplo, erros de profundidade pode
estar presente em algumas partes do mapa de profundidade
local gerado dentro de um quadro de uma determinada tomada.
Nesse caso, os dados para assistente de profundidade seréo
estabelecidos no nivel de nédo profundidade LEV, exceto pelos
pixels em gque a profundidade gerada no local tenha sido
inadequada.

[063] Um exemplo em que podem ocorrer erros de
profundidade sdo os logos que estdo constantemente presentes
no contetdo, também nos limites das tomadas. Normalmente, o
mapeamento das disparidades das profundidades seria diferente
para cada tomada, enquanto tipicamente as disparidades dos
logos sdo constantes. A profundidade local gerada pode ser
errbnea de maneira que as profundidades do logo variam no
tempo com relacdo as tomadas. Devido a natureza dos ASDs,
isto também pode resultar em um efeito borrado de certa forma
variadvel, para o qual o olho humano ¢é muito sensivel.
Entretanto, 0s dados para assistente de profundidade
disponiveis (isto ¢é, em um valor ndo LEV) somente para
aqueles pixels de profundidade correspondentes ao logo,

permitem estabelecer a profundidade do logo em um nivel fixo
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e adequado. Assim sdo superados esses problemas de qualidade.
Os valores do mapa de profundidade sendo n&o LEV seréo
interpretados como um marcador e para aqueles pixels, a
produgcdo de profundidade (LD3/RD3) serd comutada das
profundidades geradas no local LD1/RD1 para dados de
assistente de profundidade LD2/RD2.

[064] O comportamento do mdédulo do conversor
estéreo para profundidade S2D (CE-S2D ou HQ-S2D ), que
converte o sinal padrdo estéreo disponivel standard para um
ou dois sinais de profundidade correspondentes, é conhecido
(e fixado). Vantajosamente, um conversor estéreo para
profundidade especifico é especificamente escolhido para
fazer parte de um formato padrdo standard 3D. Assim, o
conversor estéreo para profundidade no lado do decodificador
pode entdo ser tornado igual para o conversor estéreo para
profundidade no lado do codificador. Isso permite o controle
de qualidade no lado do codificador do médulo S2D no
decodificador, CE-S2D. Se resultar, por exemplo, gque em uma
dada tomada (inicio da nova cena ou “take” ) a qualidade apbs
transformar em uma ASD seja insuficiente (algo que
tipicamente somente aconteceria de vez em quando, digamos 5%
das tomadas), somente para aquelas tomadas, os dados para
assistente de profundidade sdo criados e transmitidos. Isso
ndo somente garante a qualidade total, mas também limita os
custos de <criacdo de conteudo, enquanto ao mesmo tempo
economiza a transmissdo de bits.

[065] E notado que o principio dos dados para
assistente de profundidade pode ser aplicado em todas as
etapas de transferéncia de video 3D, por exemplo, entre um

estidio ou autor e um difusor que ainda codifique os mapas de
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profundidade ampliados para a transmissdo para um consumidor.
Também o sistema de dados para assistente de profundidade
pode ser realizado em transferéncias consecutivas, por
exemplo, outra versdo aperfeicoada pode ser criada em uma
versdo 1inicial incluindo segundos dados para assistente de
profundidade com base em outra fonte aperfeicoada de mapa de
profundidade. Isso d& maior flexibilidade em termos de
qualidade que possa ser obtida nos display 3D, nas taxas de
bits necessidrias para a transmissdo das informagdes de
profundidade ou custos para a criacgdo do contetdo 3D.

[0606] Em uma realizacéo, os dados para
assistente de profundidade podem ter a seguinte forma. O
sinal de video 3D inclui um  mapa de profundidade
correspondente a uma &area do display no display 3D. O dito
mapa de profundidade tem os dados ©para assistente de
profundidade para a &rea de corregcdo e/ou o periodo de
correcgdo. Além disso, um valor predefinido de nao
profundidade indica a auséncia de dados para assistente de
profundidade para uma localizagdo correspondente de outras
dreas e/ou periodos.

[067] Em uma realizacdo, o mapa de profundidade
pode incluir pelo menos um dos dados de profundidade
correspondentes a vista esquerda, dados de profundidade
correspondentes a vista direita, e/ou dados de profundidade
correspondentes a uma vista central. Também, os dados de
profundidade podem ter uma resolugdo menor que a primeira
informacdo de video ou a segunda informacd&o de video.

[068] O processador de profundidade pode ser
montado para gerar os dados para assistente de profundidade

para a Aarea de correcdo, de maneira que a dita &rea de
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correcdo esteja alinhada a pelo menos um macrobloco no sinal
de video 3D. Os macroblocos representam um bloco
predeterminado de dados de video comprimido, por exemplo, em
um sinal codificado de video MPEG.

[069] O macrobloco alinhado a &rea de correcéo
pode incluir outros dados de profundidade para locagdes
quando a diferenca entre o mapa de profundidade fonte e o
segundo mapa de profundidade gerado ndo exceder o limite
predeterminado. Essa &rea de correcdo também contém pixels
para o0s quais os valores de profundidade do segundo mapa de
profundidade gerado e o mapa de profundidade fonte séo
pequenos e abaixo do limite. Os outros dados de profundidade
podem ser com base no segundo mapa de profundidade gerado
para evitar saltos de profundidade no 1limite externo do
macrobloco alinhado a &rea de correcdo. Tornar os outros
valores de correcdo de profundidade iguais aos valores
gerados, no lado do decodificador, evita que as diferencas de
profundidades nos macroblocos se tornem visiveis.

[070] Em uma realizacdo, o sinal de video 3D
contém os dados de assisténcia de sinalizacdo. Os dados de
assisténcia de sinalizacdo indicam a disponibilidade dos
dados para assistente de profundidade. Os dados de
assisténcia de sinalizacdo podem tomar a forma de pelo menos
um dos seguintes. Um sinal de sinalizacdo pode 1indicar a
presenca dos dados para assistente de profundidade. Um valor
predefinido de ndo profundidade em um mapa de profundidade
pode indicar a auséncia de dados ©para assistente de
profundidade para uma localizacdo correspondente. Os dados de
comprimento de assisténcia podem indicar a quantidade de

dados para assistente de profundidade em uma estrutura de
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dados. Os dados indicadores de vista podem indicar o numero
e/ou os tipos de vistas para as quais os dados para
assistente de profundidade estdo disponiveis. Os dados dos
tipos de assisténcia podem indicar uma estrutura de dados ou
formato de dados utilizado para os dados de assistente de
profundidade. Os dados de resolucdo de assisténcia podem
indicar uma resolucgdo dos dados para assistente de
profundidade. Os dados de localizagdo de assisténcia podem
indicar um local dos dados para assistente de profundidade.

[071] Nota-se que os dados para assistente de
profundidade pretendem auxiliar/corrigir aquelas 4&reas do
mapa de profundidade gerado automaticamente que possam causar
erros na producdo apdés a obtencdo. As A&areas ndo usadas do
mapa de profundidade podem ser indicadas por um unico valor
de lumindncia. A esse valor denominamos NoDH.

[072] Outros pardmetros de sinalizacdo, que
podem ser transferidos (um ou mais, incluindo varias

combinacdes) para os dados para assistente de profundidade

sdo:

[073] 1. Interpretacao dos dados de
profundidade,

[074] a. Zfar , znear (valores de profundidade

mais préximos e mais longinquos),

[075] b. znear sign (indica como interpretar o
znearvalue 0 como positivo, 1 como negativo.

[076] C. znear exponent (para extensdo a uma
maior fidelidade de valores de profundidade.

[077] D. num of views (o0 numero de vistas para
as quais as informacdes de profundidade estdo presentes).

[078] 2. Sinalizacé&o especifica de
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processamento para assistir na obtencdo dos melhores
resultados entre os dados para assistente de profundidade. A
sinalizagcdo consistirda de um nuUmero gue corresponda a
sinalizacdo utilizada em uma tabela definida.

[079] a. O tipo de escalonamento utilizado nos
dados DH, o tipo de algoritmo utilizado no escalonamento,
bilinear, bicutbico, etc.

[080] b. Os tipos de bordas nas informacdes de
profundidade. Isso consiste em uma tabela qgue indica um
determinado tipo de borda para auxiliar o operador a obter os
resultados méximos entre os dados ©para assistente de
profundidade. Por exemplo, Sharp, Fuzzy, Soft, etc.

[081] c. O algoritmo utilizado para gerar os
dados para assistente de profundidade. O sistema de obtencéo
poderd interpretar esse valor e dai inferir como obter os
dados para assistente de profundidade.

[082] Manual, profundidade do foco,
profundidade da perspectiva, profundidade do movimento, uma
combinacdo de abordagens, etc. etc.

[083] Além dos valores de entrada da tabela
listados acima, os seguintes outros valores reais:

[084] d. A quantidade de dilatagcdo utilizada
nas bordas dos objetos nos dados de profundidade, de 0 a 128.

[085] e. O wvalor de lumindncia nos dados de
imagem de profundidade gue ndo contenham Dados para
assistente de profundidade. NoDH como um valor entre 0 e 255.
Para minimizar a taxa de bits nas bordas, isso deve ser
alinhado em bloco em, por exemplo, 8x8 ou loxlo,
correspondendo ao tamanho de macrobloco do fluxo de video de

profundidade.
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[086] Tanto a interpretacdo dos dados de
profundidade (1) como a sinalizacéo especifica de
processamento para a obtencdo (2) sao transmitidas

preferencialmente de maneira que estejam contidas no sinal de
video, no fluxo elementar de video. Para a transmissdo da
interpretacdo dos dados de profundidade, foi proposto definir
um novo tipo de unidade nal para esta denominada atualizacéo
de faixa de profundidade.

[087] Com relacdo a sinalizacdo especifica de
processamento, os dados também precisam ser utilizados ao
interpretar os dados para assistente de profundidade;
propomos realizar a sinalizacdo nas unidades NAL que fazem
parte do fluxo de wvideo que transporta os dados para
assistente de profundidade. Para essas, podemos estender a
unidade depth range update nal com uma tabela que definimos
como dados Rendering Depth Helper. Alternativamente, a tabela
abaixo pode ser transportada em uma mensagem SEI, Ja& que
essas também sdo também transportadas no fluxo elementar de
video.

[088] Segue abaixo uma tabela gque mostra um
exemplo de parte de uma unidade nal com os dados como
indicados.

[089] Tabela 1: obtencdo dos dados para

assistente de profundidade.

Rendering depth helper data ({ bits
Type of scaling
Type of edge

Depth algorithm
Dilatacéo

No Depth Helper value
Reservado

}

(G20 oo} IENUH TSy ITANY TN
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Type of scaling |Método usado de escalonamento

1 Bilinear
2 Bicubico
3 Etc.

Type of edges | Tipo de borda
1 Cortante

2 Indistinta

3 Suave

4 Etc.

Type of depth algo | Profundidade do algoritmo utilizado
Manual

Profundidade do movimento
Profundidade do foco

Profundidade da perspectiva

Etc.

[090] Em uma realizacdo, o sinal de video 3D é

Ul

formatado para incluir o fluxo de dados de video codificado e
disposto para transportar as informacdes de decodificagdo de
acordo com um padrdo predefinido, por exemplo, o padrdo BD.
Os dados de assisténcia de sinalizacd&o no sinal de video 3D
estdo incluidos de acordo com o padrdo como informacdes de
decodificacdo, em pelo menos uma mensagem de dados de
usudrio; uma mensagem de informacdes de fluxo elementar de
sinalizacdo [SEI]; uma tabela de ponto de entrada; ou uma
descricdo baseada em XML.

[091] A Figura 4 mostra um dispositivo de
display autoestéreo e um gerador de mGltiplas wvistas. Um
display autoestéreo (ASD) 403 recebe multiplas vistas geradas
por um processador de profundidade 400. O processador de
profundidade tem uma unidade de dobra de vista 401 para a
geragdo de um conjunto de vistas 405 a partir de uma vista

esquerda completa L e o mapa de profundidade destino LD3,
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como mostrado na parte inferior da Figura. A interface de
entrada de display 406 pode ser de acordo com o padrdo HDMI,
estendida para transferir RGB e Depth (RGBD HDMI), e inclui
uma vista esquerda completa L e o mapa de profundidade
destino  LD3 com base nos dados para assistente de
profundidade HD. As vistas como geradas sé&do transferidas por
meio de uma unidade de interfolheamento 402 para o display
403. O mapa de profundidade destino pode ser ainda processado
por um processador pés-profundidade Z-PP 404.

[092] A Figura 5 mostra um dispositivo de
display estéreo de vista dupla e gerando vistas ampliadas. Um
display estéreo de wvista dupla (STD) 503 recebe duas vistas
ampliadas (new L, new R) geradas por um processador de
profundidade 501. O processador de profundidade tem uma
fungcdo de dobra de vista para gerar vistas ampliadas a partir
da vista esquerda original total L e a vista total R e o mapa
de profundidade destino, como mostrado na parte inferior da
Figura. A interface de entrada de display 502 pode ser de
acordo com o padrao HDMI, estendido para transferir
informacdes de video IF (HDMI 1IF). As novas vistas sé&o
dobradas com relacdo a um pardmetro BL indicativo da linha
base (BL) durante o display. A linha de base do material de
video 3D estd originalmente na disténcia efetiva entre as
posicdes L e R da cémara (corrigidas para optica, fator de
zoom, etc.). Ao exibir o material, a linha de base seréa
efetivamente transladada pela configuracdo do display como
ajustes de tamanho, resolugdo, distédncia de visdo, ou dos
ajustes de preferéncia do usuario. Para mudar a linha de base
durante a exibicdo, as posigdes das vistas L e R podem ser

mudadas dobrando as novas vistas, denominadas new L e new R,
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formando uma nova distdncia de linha de base que pode ser
maior (> 100%) ou menor (< 100%) que a linha de Dbase
original. As novas vistas sdo alteradas para fora ou para
dentro com relacgdo as vistas originais totais L e R em BL =
100%. O terceiro exemplo (0% < BL < 50%) tem ambas as novas
vistas dobradas com base em uma vista simples (Full L). A
dobra das novas vistas prdéximas as vistas totais evita
problemas de dobragem. Pelos trés exemplos mostrados, a
disténcia entre a nova vista dobrada e a vista original ¢é
menor que 25%, permitindo uma faixa de controle de
0%<BL<150%.

[093] A Figura 6 mostra a presencga de dados
para assistente de profundidade em um sinal de video 3D. Na
Figura, uma flecha para cima indica o tempo inicial (tl1l, t2,
etc) de uma nova tomada em um programa de video. Durante as
tomadas iniciando em t3 e t6, sdo gerados os dados para
assistente de profundidade 1LD4 e RD4, como indicado pelo
sinal de sinalizacdo subindo. A Figura ilustra a inclusé&o dos
dados para assistente de profundidade no sinal de video 3D
somente por um periodo de tempo de correcdo quando dentro do
periodo de correcdo a dita diferenca excede um limite, isto
é, onde os erros de profundidade em um mapa de profundidade
gerado no local s&o visiveis de uma forma perturbadora.

[094] Apesar de a invencéao ter sido
principalmente explicada pelas realizacgdes usando os
dispositivos de destino do tipo consumidor, a invencdo é
também adequada para qualquer sistema de video 3D. Em resumo,
é proposto um formato e esguema hibrido de
transmissdo/conversdo automdtica 3D para a transmissdo de

dados 3D para varios tipos de displays 3D. As informacgdes de
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profundidade (“depths”) s&do parcialmente transmitidas tanto
no tempo (profundidades parciais no tempo) e/ou espacialmente
(profundidade parcial dentro dos quadros). Existe um
mecanismo explicito ou implicito para indicar quando essas
profundidades parciais devam ser utilizadas ou quando as
profundidades devam ser geradas automaticamente no local. O
principio hibrido pode ser aplicado tanto no lado do
consumidor e/ou no lado do difusor, o que d& grande
flexibilidade em termos de qualidade que pode ser obtida nos
displays 3D, nas taxas de bits necessérias para a transmissio
das informacdes de profundidade ou nos custos para a criacéo
do conteudo 3D.

[095] Deve ser notado que a invencdo pode ser
realizada em hardware e/ou software, usando componentes
programaveis. Um método para a realizacdo da invencdo tem as
etapas correspondentes as funcdes definidas para o sistema,
como descrito com referéncia a Figura 1.

[096] Serd apreciado gque a descricdo acima,
para clareza, descreveu as realizacdes da 1invencdo com
referéncia a diferentes unidades funcionais e processadores.
Entretanto, ficara aparente que qualquer distribuicéao
adequada de funcionalidade entre diferentes unidades
funcionais ou processadores pode ser utilizada sem desviar da
invencdo. Por exemplo, a funcionalidade ilustrada para ser
feita por unidades separadas, processadores ou controladores
pode ser feita pelo mesmo processador ou controladores.
Assim, as referéncias a unidades funcionais especificas sé&o
somente para serem vistas como referéncias aos meios
adequados para a provisdo da funcionalidade descrita ao invés

de ser indicativa de uma estrutura ou organizacdo rigida
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légica ou fisica. A invencdo pode ser realizada sob qualquer
forma, incluindo hardware, software, firmware ou qualquer
dessas combinacdes.

[097] Note-se que, neste documento a palavra

‘compreendendo’ n&o exclui a presencgca de outros elementos ou

\ \

etapas além das listadas e a palavra ‘um’ ou ‘uma’ anterior a
um elemento ndo exclui a presenca de uma pluralidade desses
elementos, que nenhum dos sinais de referéncia 1limita o
escopo das reivindicagdes, que a invencdo pode ser realizada
por meio tanto de hardware como de software, e varios ‘meios’
ou ‘unidades’ podem ser representados pelo mesmo item de
hardware ou de software, e um processador pode realizar a
funcdo de uma ou de mais unidades, possivelmente em
cooperacdo com elementos de hardware. Além disso, a invencéo
ndo se limita as realizacdes, e a invencdo se baseia em todas
as novas caracteristicas ou combinacdes de caracteristicas

acima descritas ou mencionadas em reivindicacdes dependentes

mutuamente diferentes.
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REIVINDICACOES

1. DISPOSITIVO FONTE 3D (40) PARA A PROVISAO DE UM
SINAL DE VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D] (41) PARA A TRANSFERENCIA
PARA UM DISPOSITIVO DE DESTINO 3D (50),

caracterizado pelo sinal de video 3D compreender:

- primeira informagdo de video representando uma
vista do olho esquerdo em um display 3D,

- segunda informacdo de video representando uma
vista do olho direito no display 3D,

0 dispositivo de destino 3D compreendendo:

- um receptor (51,58,59) para a recepc¢cdo do sinal
de video 3D,

- um conversor estéreo para profundidade (53) para
a geracdo de um primeiro mapa de profundidade gerado com base
na primeira e na segunda informag¢des de video,

o dispositivo fonte 3D compreendendo:

- uma unidade de saida (46) para a geracdo do sinal
de video 3D, e para a transferéncia do sinal de video 3D para
o dispositivo de destino 3D,

em que

o dispositivo fonte 3D estd disposto para

- prover um mapa de profundidade fonte referente as
informacdes de video, e

o dispositivo fonte 3D compreende

- um conversor estéreo para profundidade fonte (48)
para a geracdo de um segundo mapa de profundidade gerado com
base na primeira e na segunda informacdes de video, e

- um processador de profundidade fonte (42)
disposto para prover dados para assistente de profundidade

somente quando uma diferenca entre o mapa de profundidade
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fonte e o segundo mapa de profundidade gerado ultrapassar um
limite predeterminado, os dados para assistente de
profundidade representando o mapa de profundidade fonte, e

a unidade de saida estad disposta para incluir os
dados para assistente de profundidade no sinal de video 3D, e

o dispositivo de destino 3D compreende um
processador de profundidade (52) para

- gerar um mapa de profundidade destino com base no
primeiro mapa de profundidade gerado quando ndo existirem
dados para assistente de profundidade disponiveis no sinal de
video 3D, e com base nos dados para assistente de
profundidade quando dados para assistente de profundidade
estiverem disponiveis no sinal de video 3D.

2. DISPOSITIVO FONTE 3D, de acordo com a
reivindicacdo 1, caracterizado pela unidade de saida estar
disposta para incluir 0s dados para assistente de
profundidade no sinal de video 3D somente para um periodo de
tempo de correcdo quando dentro do periodo de correcdo a dita
diferenca ultrapassar o dito limite.

3. DISPOSITIVO FONTE 3D, de acordo com a
reivindicacdo 1, caracterizado pela unidade de saida estar
disposta para incluir os dados para assistente de
profundidade no sinal de video 3D somente para uma Aarea de
correcdo menor que o display 3D quando na area de correcdo a
dita diferenca ultrapassar o dito limite.

4. DISPOSITIVO FONTE 3D, de acordo com a
reivindicacgdo 3, caracterizado pelo processador de
profundidade estar disposto para gerar os dados ©para
assistente de profundidade para a 4&rea de correcdo, de

maneira que a dita &rea de correcdo esteja alinhada a pelo

Peticao 870220086713, de 22/09/2022, pag. 42/54



3/8

menos um macrobloco no sinal de wvideo 3D, o macrobloco
representando um Dbloco predeterminado de dados de video
comprimido, sendo que o macrobloco alinhado a area de
correcdo compreende outros dados de profundidade para
locagcdes quando a diferenca entre o mapa de profundidade
fonte e o segundo mapa de profundidade gerado ndo exceder o
limite predeterminado.

5. DISPOSITIVO FONTE 3D, de acordo com qualquer uma
das reivindicacdes 1 a 4, caracterizado pela unidade de saida
estar disposta para incluir os dados de assisténcia de
sinalizacdo no sinal de video 3D, os dados de assisténcia de
sinalizacdo indicando a disponibilidade dos dados ©para
assistente de profundidade.

6. DISPOSITIVO FONTE 3D, de acordo com a
reivindicacdo 5, caracterizados pelos dados de assisténcia de
sinalizacdo compreenderem pelo menos um dentre:

- um sinal de sinalizacdo gue indica a presenca dos
dados para assistente de profundidade;

- um valor predefinido de ndo profundidade em um
mapa de profundidade indicando a auséncia de dados para
assistente de profundidade para uma localizacéao
correspondente;

- dados de comprimento de assisténcia indicativos
da gquantidade de dados para assistente de profundidade em uma
estrutura de dados;

- dados indicadores de vista 1indicativos de um
numero e/ou tipos de vistas para as dquais os dados para
assistente de profundidade est&o disponiveis;

- dados dos tipos de assisténcia indicativos de uma

estrutura de dados utilizada para os dados para assistente de
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profundidade;

- dados de resolucdo de assisténcia indicativos da
resolucédo dos dados para assistente de profundidade;

- dados de localizacdo de assisténcia indicativos
da localizacdo dos dados para assistente de profundidade.

7. DISPOSITIVO FONTE 3D, de acordo com a
reivindicagcdo 5, caracterizado pela unidade de saida ser
disposta para incluir, no sinal de video 3D, um mapa de
profundidade correspondente a uma Area do display no display
3D, sendo que o mapa de profundidade compreende os dados para
assistente de profundidade para a &rea de correcdo e/ou o
periodo de corregdo, e, como o0s dados de assisténcia de
sinalizacéo, um valor ©predefinido de ndo profundidade
indicando a auséncia de dados para assistente de profundidade
para uma localizacdo correspondente para outras &reas e/ou
periodos.

8. DISPOSITIVO DE DESTINO 3D (50) PARA A RECEPCAO
DE UM SINAL DE VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D] DE UM DISPOSITIVO
FONTE 3D,

caracterizado pelo sinal de video 3D compreender:

- primeira informacdo de video representando uma
vista do olho esquerdo em um display 3D,

- segunda 1informacdo de video representando uma
vista do olho direito no display 3D,

0 dispositivo de destino 3D compreendendo:

- receptor para a recepcgdo do sinal de video 3D,

- um conversor estéreo para profundidade para a
geragcdo de um primeiro mapa de profundidade gerado com Dbase
na primeira e na segunda informacgdes de video,

em que
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o dispositivo fonte 3D estd disposto para

- prover um mapa de profundidade fonte referente as
informacdes de video, e

o dispositivo fonte 3D compreende

- um conversor estéreo para profundidade fonte para
a geracdo de um segundo mapa de profundidade gerado com base
na primeira e na segunda informag¢des de video, e

- um processador de profundidade fonte disposto
para prover dados para assistente de profundidade somente
quando uma diferenca entre o mapa de profundidade fonte e o
segundo mapa de profundidade gerado ultrapassar um limite
predeterminado, os dados para assistente de profundidade
representando o mapa de profundidade fonte, e

a unidade de saida estd disposta para incluir os
dados para assistente de profundidade no sinal de video 3D, e

o dispositivo de destino 3D compreende um
processador de profundidade para

- gerar um mapa de profundidade destino com base no
primeiro mapa de profundidade gerado quando ndo existirem
dados para assistente de profundidade disponiveis no sinal de
video 3D com base nos dados para assistente de profundidade
quando dados para assistente de profundidade estiverem
disponiveis no sinal de wvideo 3D.

9. DISPOSITIVO DE DESTINO, de acordo com a
reivindicagcdo 8, caracterizado pelo receptor compreender uma
unidade de leitura (58) para leitura de um veiculo de
registro para a recepcdo do sinal de video 3D.

10. DISPOSITIVO DE DESTINO, de acordo com a
reivindicacdo 8, caracterizado pelo dispositivo compreender

- um processador de vista para gerar mualtiplas
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vistas dos dados de video 3D com base na primeira e na
segunda informacgdes de video na dependéncia do mapa de
profundidade destino;

- um display 3D (63) para exibir as multiplas
vistas dos dados de wvideo 3D.

11. METODO PARA PROVISAO DE UM SINAL DE VIDEO
TRIDIMENSIONAL [3D] PARA A TRANSFERENCIA PARA UM DISPOSITIVO
DE DESTINO 3D,

caracterizado pelo sinal de video 3D compreender:

- primeira informacdo de video representando uma
vista do olho esquerdo em um display 3D,

- segunda informacdo de video representando uma
vista do olho direito no display 3D,

0 dispositivo de destino 3D compreendendo:

- receptor para a recepg¢do do sinal de video 3D,

- um conversor estéreo para profundidade para a
geracdo de um primeiro mapa de profundidade gerado com base
na primeira e na segunda informacgdes de video,

o método compreendendo

- gerar o sinal de video 3D, e transferir o sinal
de video 3D para o dispositivo de destino 3D,

em que o método compreende

- prover um mapa de profundidade fonte referente as
informacdes de video,

- gerar um segundo mapa de profundidade gerado com
base na primeira e na segunda informac¢des de video, e

- prover dados para assistente de profundidade
somente quando uma diferenca entre o mapa de profundidade
fonte e o segundo mapa de profundidade gerado ultrapassar um

limite predeterminado, os dados para assistente de
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profundidade representando o mapa de profundidade fonte, e
incluir os dados para assistente de profundidade no
sinal de video 3D, e

o dispositivo de destino 3D compreende um
processador de profundidade para

- gerar um mapa de profundidade destino com base no
primeiro mapa de profundidade gerado quando nédo existirem
dados para assistente de profundidade disponiveis no sinal de
video 3D e com base nos dados para assistente de profundidade
quando os dados para assistente de profundidade estiverem
disponiveis no sinal de video 3D.

12. METODO, de acordo com a reivindicacdo 11,
caracterizado pelo método compreender a etapa de fabricacéo
de um veiculo de registro, o veiculo de registro sendo
provido com uma trilha de marcas representando o sinal de
video 3D.

13. SINAL DE VIDEO TRIDIMENSIONAL [3D] PARA A
TRANSFERENCIA DE DADOS DE VIDEO 3D DE UM DISPOSITIVO FONTE 3D
PARA UM DISPOSITIVO DE DESTINO 3D, caracterizado pelo sinal
de video 3D compreender:

- primeira informacgdo de video representando uma
vista do olho esquerdo em um display 3D,

- segunda 1informacdo de video representando uma
vista do olho direito no display 3D, e

- dados para assistente de profundidade que estéo
presentes apenas quando uma diferenca entre um primeiro e um
segundo mapa de profundidade que sdo ambos gerados pelo
dispositivo de destino 3D e que sdo ambos baseados na
primeira e na segunda informacdo de video, excede um limite

predeterminado.

Peticao 870220086713, de 22/09/2022, pag. 47/54



8/8

14. MIDIA DE GRAVACAO (54), caracterizado por
compreender o sinal de video tridimensional [3D], conforme
definido na reivindicacéao 13.

15. MIDIA LEGIVEL LIDA POR COMPUTADOR QUE ARMEZENA
INSTRUCOES EXECUTAVEIS POR COMPUTADOR, caracterizada por,
quando executada por um processador, realizar as respectivas

etapas do método conforme definido na reivindicacédo 11.
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