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(54) Fernrohr mit zumindest einem Sichtkanal

(57) Die Erfindung betrifft ein binokulares Fernrohr (1) mit

einem ersten Tubus (57) und mit einem zweiten
Tubus (58), durch die ein erster und ein zweiter
Sichtkanal verlaufen, wobei die beiden Tuben (57, 58)
durch eine Gelenkbriicke (59) zur Einstellung eines
Augenabstands und  schwenkbar  miteinander
verbunden sind, wobei ein Display (5) in den ersten
Sichtkanal (2, 3) eingespiegelt ist. Das Fernrohr
umfasst eine Steuerung (7), einen Energiespeicher
(11) und eine Schnittstelle (21) zur Dateniibertragung
an ein externes Gerdt und weist ein Moduswahlrad
(56) mit unterschiedlichen Stellungen zum Aufrufen
von unterschiedlichen Funktionen auf, bei dem
zumindest eine Stellung fir eine von einem Benutzer
frei wahlbare Funktion vorgesehen ist. Dabei ist die
wahlbare Funktion eine von einem externen Gerét auf
das Fernrohr (1) Gbertragene Funktion.
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Beschreibung
[0001] Die Erfindung betrifft ein binokulares Fernrohr mit zumindest einem Sichtkanal.
[0002] Weiters betrifft die Erfindung ein Beobachtungs- und Bilderfassungssystem.

[0003] Die Dokumente EP 3833925 A1, DE 102020106535 A1, US 2002034004 A1, US 5963369
A und WO 2016157923 A1 zeigen Fernrohre mit zumindest einem Sichtkanal mit einem einge-
blendeten, bzw. eingespiegelten Display und einer Kamera, wobei die Fernrohre dazu eingerich-
tet sind Objekte in von der Kamera aufgenommenen Bildern zu erkennen.

[0004] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, die Nachteile des Standes der Technik zu
tberwinden und eine Vorrichtung zur Verfligung zu stellen mit der Benutzungskomfort und Kun-
dennutzen erhéht werden kdnnen.

[0005] Diese Aufgabe wird durch ein binokulares Fernrohr der eingangs genannten Art erfin-
dungsgeman dadurch gelést, dass es mit einem ersten Tubus und mit einem zweiten Tubus aus-
gebildet ist, wobei durch den ersten Tubus ein erster Sichtkanal und durch den zweiten Tubus
ein zweiter Sichtkanal verlauft, wobei die beiden Tuben durch eine Gelenkbriicke miteinander
verbunden sind, wobei die beiden Tuben zur Einstellung eines Augenabstands um eine Gelenk-
achse der Gelenkbriicke schwenkbar sind, und dass es zumindest ein Display aufweist, das in
den ersten Sichtkanal eingespiegelt ist. Das binokulare Fernrohr ist mit einer Steuerung, mit ei-
nem Energiespeicher und mit einer Schnittstelle zur Dateniibertragung an ein externes Gerat
ausgebildet, wobei es ein Moduswahlrad mit unterschiedlichen Stellungen zum Aufrufen von un-
terschiedlichen Funktionen aufweist, wobei zumindest eine Stellung des Moduswahlrades fir
eine von einem Benutzer frei wahlbare Funktion vorgesehen ist, und wobei die wahlbare Funktion
eine von einem externen Gerét auf das Fernrohr Uibertragene Funktion ist.

[0006] Durch die erfindungsgemafe Lésung lassen sich gemeinsam mit dem vom Fernrohr er-
zeugten Bild eines entfernten Objekts zusétzliche Informationen fiir den Benutzer einblenden. Die
erfindungsgeméBe Ldsung ermdglicht es daher, dem Benutzer wahrend der Betrachtung des
entfernten Objekts das erzeugte Bild mit Daten anzureichern.

[0007] Vorteilhafterweise weist das Fernrohr zumindest eine Kamera auf.

[0008] Gemal3 einer bevorzugten Variante der Erfindung kann es vorgesehen sein, dass das
Fernrohr dazu eingerichtet ist, Objekte in von der Kamera aufgenommenen Bildern zu erkennen.
Durch die Objekterkennung ist es mdéglich, Informationen zu den erkannten Objekten fiir den Be-
nutzer einzublenden und dem Bild des Objekts zu Uberlagern. Die Erkennung kann dabei Uber
Methoden der kiinstlichen Intelligenz wie zum Beispiel mittels neuronaler Netzwerke erfolgen.
Weiter ist es von Vorteil, wenn das Fernrohr dazu eingerichtet ist, einen virtuellen Markierungs-
rahmen zu erzeugen und auf dem Display darzustellen, wobei es weiters dazu eingerichtet ist,
zumindest ein innerhalb des Markierungsrahmens des Displays, dargestelltes Objekt zu erken-
nen. Auf diese Weise wird die Darstellung spezifischer objektbezogener Informationen erleichtert.
So kann ein Benutzer, wenn er zusétzliche Informationen zu einem Objekt, beispielsweise einem
Tier, insbesondere einem Vogel wiinscht, das Objekt mit dem Fernrohr gezielt erfassen und sich
zusétzliche Informationen einblenden lassen. Die Objekterkennung kann automatisch erfolgen
oder durch Ausfiihren einer zusatzlichen Aktion durch den Benutzer, beispielsweise durch Beta-
tigen eines Betétigungselements, insbesondere eines Schalters, oder dadurch, dass das betrach-
tete Objekt flir einen vorgegebenen Zeitpunkt innerhalb des Markierungsrahmens erscheint. Eine
automatische Objekterkennung kann beispielsweise durch eine Vorauswahl und Aktivieren dieser
Funktion durch den Benutzer erfolgen.

[0009] Es ist aber auch mdglich, innerhalb des gesamten Sehfeldes der Kamera eine Objekter-
kennung durchzufiihren und in einem ersten Schritt eines mehrstufigen Verfahrens die erkannten
Objekte automatisch nach Klassen zu identifizieren (zum Beispiel ,Vogel“ oder ,Saugetier). In
einem weiteren Schritt kann basierend auf der ersten Klassifizierung eine detaillierte Identifikation
durchgeflihrt werden.
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[0010] Zur Verbesserung der Genauigkeit der Erkennung/Klassifizierung ist es mdglich, neben
der Analyse des Bildinhaltes der aufgenommenen Bilder auch weitere Daten in die Auswertung
mit einzubeziehen. So ist es zum Beispiel von Vorteil, Standortinformationen des Aufnahmeortes
in der Auswertung zu berlcksichtigen (z.B. mittels GPS), da damit Aufenthaltswahrscheinlichkei-
ten des zu erkennenden Objektes verbunden sind. Ebenfalls ist es denkbar, neben der Bildauf-
nahme auch die Entfernung zum Objekt zu messen. Dies kann Uiber einen separaten oder inte-
grierten Entfernungsmesser erfolgen. Aus der Entfernung zum Objekt und der subjektiven Ob-
jektgréBe (z.B. Anzahl der Pixel im Bild) lasst sich auf die tatséchliche GréBe des Objektes schlie-
Ben. Die somit ermittelte ObjektgréBe oder auch Informationen tiber das Datum/Uhrzeit der Auf-
nahme oder die aktuelle Wettersituation kénnen ebenfalls als weitere Parameter bei der Erken-
nung mitberiicksichtigt werden. Besonders vorteilhaft kann es sein, wenn das Fernrohr zumindest
einen Speicher mit benutzer- und/oder themen- und/oder ortsspezifischen Informationen, insbe-
sondere Informationen zu lokal vorkommenden Tierarten und/oder Flurbezeichnung und/oder
Bergnamen und/oder POls (Points of Interest) aufweist und/oder, dass das Fernrohr eine Daten-
schnittstelle zum Datenaustausch mit zumindest einem externen Speicher mit benutzer- und/oder
themen- und/oder ortsspezifischen, Informationen, insbesondere Informationen zu lokal vorkom-
menden Tierarten und/oder Flurbezeichnung und/oder Bergnamen und/oder POls aufweist.

[0011] Als besonders vorteilhaft hat sich erwiesen, wenn das Fernrohr dazu eingerichtet ist, bei
einer Betatigung eines Betatigungselements basierend auf einer detektierten momentanen Be-
wegung des Fernrohres, eine zu erreichende Bildschéarfe fiir ein mit der Kamera aufzunehmendes
Bild zu berechnen und dem Benutzer anzuzeigen, ob die Aufnahme mit einer erforderlichen Bild-
scharfe gemacht werden kann und/oder dem Benutzer anzuzeigen, ob die zu erreichende Bild-
scharfe fir eine automatische Objekterkennung geeignet ist.

[0012] GemalR einer vorteilhaften Variante der Erfindung kann es vorgesehen sein, dass das
Fernrohr zumindest eine Kamera Fokussierlinse und zumindest eine in dem Sichtkanal angeord-
nete Fokussierlinse aufweist, wobei das Fernrohr dazu eingerichtet ist, eine relative Lage einer
Bildmitte eines Kamerabilds relativ zu einer Bildmitte eines in dem zumindest einen Sichtkanal
dargestellten Bildes anhand einer Verschiebung der Fokussierlinsen zu ermitteln. In diesem Zu-
sammenhang kann es von Vorteil sein, wenn das Fernrohr dazu eingerichtet ist, eine Abweichung
der Bildmitten zu korrigieren, beispielsweise durch Verschieben des Kamerabildes, derart dass
einander entsprechende Bildausschnitte des Kamerabildes und des im Sichtkanal dargestellten
Bildes in beiden Bildern in der Bildmitte zu liegen kommen.

[0013] Als besonders vorteilhaft hat sich auch herausgestellt, dass ein Sehfeld der Kamera gro-
Ber ist als ein Sehfeld des zumindest einen Sichtkanals, wobei ein von einem Bilderfassungs-
sensor der Kamera erfasster feldseitiger Bildausschnitt gréBer als ein von dem zumindest einen
Sichtkanal erfasster feldseitiger Bildausschnitt ist. Auf diese Weise wird nicht nur ein Verschieben
der Bildmitte des Kamerabildes erleichtert, sondern es kdnnen beispielsweise auch nicht unmit-
telbar in dem Sichtkanal sichtbare Objekte, die sich auBerhalb des Sehfeldes des durch den
Sichtkanal blickenden Benutzers befinden, aber von dem Bildsensor erfasst werden, automatisch
erkannt und ggfls. ein Hinweis auf ein erkanntes Objekt fir den Benutzer in den Sichtkanal ein-
geblendet werden.

[0014] Weiters hat es sich als besonders vorteilhaft erwiesen, dass das Fernrohr dazu eingerich-
tet ist, zumindest eine Lageanderung des Fernrohres zu erfassen.

[0015] Dariiber hinaus kann das Fernrohr dazu eingerichtet sein, ein in einer aktuellen Position
und Lage des Fernrohres abgebildetes Objekt mit einer virtuellen Markierung zu versehen und
zu speichern. Diese Variante der Erfindung ermdglicht es, ein bestimmtes Objekt, beispielsweise
eine Landschaftsmarke, ein Tier, einen Berggipfel, ein Bauwerk, etc., mit einer bestimmten Posi-
tion und Ausrichtung des Fernrohres zu verknlpfen.

[0016] Als besonders giinstig hat sich in diesem Zusammenhang herausgestellt, wenn das Fern-
rohr dazu eingerichtet ist, bei einer Veranderung einer Ausrichtung des Fernrohres gegeniiber
jener Position, an der die virtuelle Markierung gesetzt ist, zumindest einen Hinweis einzublenden,
der einem Benutzer eine Richtung anzeigt, in der sich die virtuelle Markierung befindet. Diese
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Variante der Erfindung ist besonders von Vorteil, wenn das Fernrohr von einem ersten Benutzer,
beispielsweise an einen neben ihm stehenden, zweiten Benutzer weitergereicht wird, da dies dem
zweiten Benutzer ein sehr einfaches Auffinden und Betrachten des markierten Objekts ermég-
licht.

[0017] Weiters kann das Moduswahlrad bevorzugt an einer benutzerseitigen Stirnseite des Fern-
rohres angeordnet sein, wobei in unterschiedlichen Stellungen des Moduswahlrades unterschied-
liche Funktionen aufgerufen sind. Diese Variante der Erfindung ermdglicht ein besonders einfa-
ches Einstellen unterschiedlicher Modi des Fernrohres. So kann beispielsweise, die automatische
Bilderkennung mittels dieses Moduswahlrades ausgewéhlt werden.

[0018] Das Moduswahlrad gibt dem Benutzer auBerdem die Méglichkeit, bevorzugte Funktionen
sehr schnell aufrufbar zu machen. Geman einer weiteren Variante der Erfindung kann das bi-
nokulare Fernrohr derart ausgebildet sein, dass die Gelenkachse und eine optische Achse des
Kamera-Strahlengangs koaxial zueinander angeordnet sind, wobei ein den Kamera-Strahlen-
gang enthaltender Kamera-Tubus die Gelenkachse der Gelenkbriicke bildet. Diese Variante der
Erfindung ermdglicht ein sehr gutes Betrachten von Objekten und liegt bequem und ruhig in der
Hand.

[0019] Weiters kann es vorgesehen sein, dass in jedem der Sichtkanale ein Strahlengang durch
ein Objektiv, eine Fokussierlinse, ein Umkehrsystem und ein Okular ausgebildet ist. Auch kann
der Kamera-Strahlengang in dem Kamera-Tubus durch ein Kamera-Objektiv, zweite Kamera-Fo-
kussierlinse und ein Kamera-Okular sowie einen Bilderfassungssensor ausgebildet sein, wobei
das Kamera-Okular zwischen der Kamera-Fokussierlinse und dem Bildsensor angeordnet ist.
Weiters kdnnen die Fokussierlinsen der Sichtkanale und die Kamera-Fokussierlinse mittels einer
Fokussiereinrichtung gemeinsam verschiebbar sein. Als ,Linse“ kann in diesem Zusammenhang
sowohl eine Einzellinse als auch ein Linsensystem bestehend aus mehreren Linsen verstanden
werden.

[0020] Als besonders vorteilhaft hat sich erwiesen, dass ein erster Gelenkteil des ersten Tubus
und ein zweiter Gelenkteil des zweiten Tubus an einer Mantelflache des Kamera-Tubus anliegend
angeordnet sind.

[0021] Besonders bevorzugt kann der Kamera-Tubus mit einer Federanordnung zur Erzeugung
eines Schwenkwiderstands zwischen dem ersten Gelenkteil des ersten Tubus und dem zweiten
Gelenkteil des zweiten Tubus ausgebildet sein.

[0022] Als besonders vorteilhaft hat sich herausgestellt, dass die Federanordnung um den Ka-
mera-Strahlengang angeordnet ist und insbesondere zumindest eine Wellenfeder umfasst. Diese
Variante der Erfindung zeichnet sich dadurch aus, dass trotz der Federanordnung die Baulénge
des Kamerakanals und somit des gesamten Geréats sehr geringgehalten werden kann.

[0023] Weiters hat es sich als besonders vorteilhaft herausgestellt, dass die zumindest eine Fe-
deranordnung zumindest eine Durchbrechung aufweist, durch welche eine Stange zum Verschie-
ben einer Fokussierlinse des Kamera-Strahlengangs verlauft. Durch diese Weiterbildung der Er-
findung lasst sich eine besonders platzsparende Anordnung fiir die Betatigung der Fokussierlinse
der Kamera realisieren, ohne dass die von der Federanordnung ausgetlibte Klemm- und Halte-
funktion beeintrachtig wiirde.

[0024] Weiters kann es vorgesehen sein, dass der Kamera-Tubus mit einem der beiden Tuben
fest verbunden ist und der Kamera-Tubus und der mit ihm verbundene Tubus nur gemeinsam
relativ zu dem anderen Tubus verschwenkbar sind. Das Display kann in zumindest einem der
beiden Tuben, bevorzugt in dem ersten fest mit dem Kamera-Tubus verbundenen Tubus, ange-
ordnet sein. Dariiber hinaus kann auch in beiden Sichtkanal-Tuben ein Display angeordnet sein.

[0025] Als Kamera ist die Kombination eines Objektives mit einem bildgebenden Sensor und ei-
ner Auswerteelektronik zu verstehen, welche eine Abbildung elektromagnetischer Strahlung (z.B.
im UV, sichtbaren oder IR Spektralbereich) durch das Objektiv auf einen zweidimensionalen Sen-
sor (z.B. CCD, CMOS, Mikrobolometer) in elektrische Bildinformation umwandeln kann. Beson-
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ders vorteilhaft ist es, wenn das Fernrohr dazu eingerichtet ist, bei einer Einstellung eines Augen-
abstandes durch Verschwenken des ersten und des zweiten Tubus gegeneinander, einen
Schwenkwinkel zu erfassen und anhand des erfassten Schwenkwinkel eine Positionskorrektur
von auf dem Display dargestellten Informationen vorzunehmen.

[0026] Weiters kann das Fernrohr einen Fokussierknopf zur Einstellung einer Fokussierung auf-
weisen, bevorzugt kann ein Schwerpunkt des Fernrohres im Bereich des Fokussierknopfes lie-
gen.

[0027] Die oben genannte Aufgabe wird auch mit einem Beobachtungs- und Bilderfassungssys-
tem dadurch geldst, es zumindest ein erfindungsgemafes Fernrohr und zumindest ein elektroni-
sches Endgerat umfasst, wobei das zumindest eine Fernrohr und das zumindest eine elektroni-
sche Endgerat tiber eine Verbindung zumindest zeitweise miteinander gekoppelt sind.

[0028] Als besonders vorteilhaft hat sich erwiesen, dass das Beobachtungs- und Bilderfassungs-
system zumindest ein Anwendungsprogramm aufweist, das mittels des Endgerates von einem
Server auf das Fernrohr Uibertragbar ist, und/oder dass das Anwendungsprogramm, wenn es auf
dem Fernrohr installiert ist, mittels des Endgerates zugreifbar und/oder ausfiihrbar ist.

[0029] GemaR einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung kann es vorgesehen sein, dass
Uber einen Zugriff mit dem Endgeréat auf das zumindest eine Anwendungsprogramm Funktionen
oder Parameter des Anwendungsprogrammes veranderbar sind.

[0030] Weiters ist es bevorzugt, dass das Fernrohr dazu eingerichtet ist je nach Auswahl der
Funktionen und Parameter unterschiedliche Informationen auf dem Display darzustellen.

[0031] Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden Figuren
naher erlautert.

[0032] Es zeigen jeweils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:
[0033] Fig. 1 ein Blockschaltbild eines erfindungsgemaBen Fernrohres;

[0034] Fig. 2 eine erste Anzeige auf einem Display des Fernrohres aus Fig. 1;

[0035] Fig. 3 eine zweite Anzeige auf einem Display des Fernrohres aus Fig. 1;

[0036] Fig. 4 einen Ablauf einer Verwendung des Fernrohres aus Fig. 1;

[0037] Fig. 5 eine Uberlagerung einer Anzeige auf einem Display mit einem Bild eines beo-

bachteten Objekts;

[0038] Fig. 6 eine weitere Uberlagerung einer Anzeige auf einem Display mit einem Bild ei-
nes beobachteten Objekts;

[0039] Fig. 7 eine weitere Uberlagerung einer Anzeige auf einem Display mit einem Bild ei-
nes beobachteten Objekts;

[0040] Fig. 8 eine weitere Uberlagerung einer Anzeige auf einem Display mit einem Bild ei-
nes beobachteten Objekts;

[0041] Fig. 9 einen Ablauf einer Verwendung des Fernrohres aus Fig. 1;

[0042] Fig. 10  ein Blockschaltbild eines erfindungsgeméaBes Beobachtungs- und Bilderfas-
sungssystem;

[0043] Fig. 11 eine Anzeige auf einem Endgerat des Beobachtungs- und Bilderfassungssys-
tems aus Fig. 10;

[0044] Fig. 12  eine perspektivische Ansicht eines erfindungsgemafiBen Fernrohres;
[0045] Fig. 13  eine Draufsicht auf das Fernrohr aus Fig. 12;

[0046] Fig. 14  eine perspektivische Ansicht von zwei Gelenkteilen einer Knickbrlicke des Fern-
rohres aus Fig. 12;
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[0047] Fig. 15 einen Kamera-Tubus des Fernrohres aus Fig. 12;

[0048] Fig. 16  den Kamera-Tubus aus Fig. 15 mit entnommenem Federpaket;

[0049] Fig. 17  einen Schnitt entlang der Linie A-A in Fig. 13;

[0050] Fig. 18  einen Verstellmechanismus fiir Fokussierlinsen des Fernrohres aus Fig. 12;

[0051] Fig. 19  eine Anzeige auf dem Display bei unterschiedlichen Augenabstanden des Fern-
rohres aus Fig. 12;

[0052] Fig. 20  einen Langsschnitt des Sichtkanals des Fernrohres gemaf Fig. 12 gemeinsam
mit dem Strahlengang eines das Display bildenden LCoS-Displays;

[0053] Fig. 21  ein Detail des Sichtkanals des Fernrohrs nach dem Ausfihrungsbeispiel geman
Fig. 12, teilweise geschnitten und perspektivisch dargestellt;

[0054] Fig. 22  Vergleich zweier Bilder des Sehfelds, wie sie einem Benutzer erscheinen;

[0055] Fig. 23  einen Querschnitt des Fernrohrs gemaf den Fig. 12, 13, perspektivisch darge-
stellt;

[0056] Fig. 24  ein Detail der internen Leitungsverbindung des Fernrohrs.

[0057] Einflhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsfor-
men gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen
werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemaf auf
gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen lbertragen wer-
den kénnen. Auch sind die in der Beschreibung gewahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten,
seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind diese
Lageangaben bei einer Lageanderung sinngeman auf die neue Lage zu Ubertragen.

[0058] GemafR Fig. 1 weist ein erfindungsgemanes Fernrohr 1 einen Sichtkanal 2 oder zwei Sicht-
kanéle 2 und 3 sowie mindestens eine Kamera 4 auf. Das Fernrohr 1 weist ein in dem Sichtkanal
2 sichtbares, insbesondere in den einen Sichtkanal 2 eingeblendetes, besonders bevorzugt ein-
gespiegeltes Display 5 auf. Fir den Fall, dass das Fernrohr 1 zwei Sichtkanédle 2, 3 aufweist,
kann es vorgesehen sein, dass in jeden der Sichtkanéle 2, 3 je ein Display eingeblendet wird.
Besonders bevorzugt handelt es sich bei dem Display 5 um ein LCoS-Display (LCoS = Liquid
Crystal on Silicon).

[0059] Das Display 5 kann tber einen Display Treiber 6 von einer Steuerung 7 des Fernrohres 1
angesteuert werden. Bei der Steuerung 7 handelt es sich bevorzugt um eine programmierbare
Schaltung, beispielsweise in Form eines Prozessors, insbesondere um einen Mikro- oder Signal-
prozessor. Die auf dem Display 5 dargestellten Informationen werden in der dargestellten Aus-
fihrungsform in den Sichtkanal 2 eingespiegelt.

[0060] Eine konkrete konstruktive Ausbildung eines solchen Strahlengangs des Sichtkanals 2,
mit dem ein Strahlengang des Displays 5 zur Einspiegelung der Anzeige gekoppelt ist, ist in der
Fig. 20 dargestellt. Die Fig. 20 zeigt dabei einen Léangsschnitt des Sichtkanals 2 des Fernrohres
1 gemeinsam mit dem Strahlengang eines das Display 5 bildenden LCoS-Displays. Dabei wird
das Licht einer zur Beleuchtung verwendeten LED 79 {iber einen Kondensor 80 kollimiert und fallt
auf ein Linsenarray 81. Jede Einzellinse dieses Arrays erzeugt ein (verkleinertes) Zwischenbild
der LED auf einem relativ groBen, von der LED-Gr6Be unabhangigen Bereich. Jedes dieser Bilder
leuchtet jeweils das komplette Display 5 aus. Dabei wird der Umriss der Einzellinsen genau auf
das Display 5 abgebildet und definiert so den ausgeleuchteten Bereich. Das Display 5 bzw. die
darauf erzeugte Anzeige wird an der Spiegelflache am Anzeigenprismas 9 in den Sichtkanal 2
eingekoppelt und so in dessen Bildebene abgebildet. Bei diesem Ausfliihrungsbeispiel ist dazu
ein Schmidt-Pechan-Prismensystem mit zusatzlichen Prismen fir die Display-Einspiegelung vor-
gesehen. Am Ort der Austrittspupille (AP) der Sichtoptik des Sichtkanals 2 bilden die einzelnen
LED-Bilder einen (relativ groBen) Bereich, in welchem das Display 5 sichtbar ist. Eine groBe AP
sozusagen.
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[0061] Ein Benutzer sieht bei einem Blick durch ein Okular 8 des Sichtkanals 2 die Uberlagerung
eines Bildes eines entfernten Objektes und einer von dem Display 5 erzeugten Anzeige. Die An-
zeige des Display 5 gelangt in der dargestellten Ausfiihnrungsform (ber ein Anzeigen-Prisma 9
(Fig. 20) in einen Strahlengang des Sichtkanals 2 und dann in das Auge eines Benutzers. Dabei
kénnen die von dem Display 5 kommenden Lichtstrahlen an einer diagonal verlaufenden Grenz-
flache 10 des als Strahlenteilerwiirfel ausgebildeten Anzeigen-Prismas 9 durch Reflexion um 90°
umgelenkt und so in Richtung auf das Okular 8 und in den Strahlengang des Sichtkanals 2 geleitet
werden.

[0062] Das Display 5 kann mit einer Beleuchtungsvorrichtung beleuchtet werden. Die Beleuch-
tungsvorrichtung kann eine Lichtquelle aufweisen, deren Licht auf das Display 5 hingelenkt wird,
wobei es zunachst durch eine Beleuchtungslinse fokussiert/kollimiert und durch einen Polarisator
polarisiert werden kann. Flissigkristallmolekiile des Displays 5 kdnnen per elektrischer Spannung
so ausgerichtet werden, dass das Licht in der gewiinschten Helligkeit reflektiert wird. Die zur
Erzeugung eines Bildes auf der Display 5 erforderliche Ausrichtung der Flissigkristallmolekiile
wird durch die Steuerung 7 bewirkt.

[0063] Aus Griinden der Ubersichtlichkeit sind in Fig. 1 die optischen Komponenten der Sichtka-
nale 2, 3 und eines die Kamera 4 umfassenden Kamerakanals nicht naher dargestellt. Jedoch
soll an dieser Stelle kurz ein mdglicher Aufbau beschrieben werden. Sowohl der Sichtkanal 2 als
auch der Kamerakanal kénnen objektseitig ein Deckglas aufweisen oder auch nur der Kamerak-
anal alleine. Der Sichtkanal 2 weist eine Objektivlinse 82, eine Fokussierlinse 83, ein durch Pris-
men gebildetes Umkehrsystem 84, eine Feldlinse 85, und die Okularlinse 8 auf. Durch die ge-
nannten optischen Elemente wird in dem Sichtkanal 2 ein erster Strahlengang zur vergréBerten
Darstellung eines entfernten Gegenstands gebildet. Andererseits ist in dem Kamerakanal ein
zweiter Strahlengang ausgebildet. Dessen optische Elemente umfassen, anschlieBend an das
Deckglas 74, eine Objektivlinse 75, eine Fokussierlinse 76, eine Okularlinse 77 (Fig. 17) und ein
Kameramodul 78 bzw. die Kamera 4. Die Objektivlinse 75, die Fokussierlinse 76 und die Okular-
linse 77 des Kamerakanals kdnnen gemeinsam ein afokales Linsensystem bilden. Das Kame-
ramodul bzw. die Kamera 4 wird vorzugsweise als Einheit mit einem elektronischen Bilderfas-
sungssensor, einem eigenen Objektiv und mit einer integrierten Autofokusfunktion gebildet. Falls
das Fernrohr 1 einen zweiten Sichtkanal 3 aufweist, kann dieser optisch gleich aufgebaut sein
wie der Sichtkanal 2.

[0064] Weiters kann das Fernrohr 1 eine Anzeigeeinheit 10 und/oder mehrere beleuchtbare An-
zeigesegmente, beispielsweise zur Darstellung eines Ladezustands eines Energiespeichers 11
des Fernrohres 1 aufweisen. Mittels einer farblich verénderlichen Beleuchtungseinheit kann die
Anzeigeeinheit 10 in unterschiedlichen Farben beleuchtbar, wobei unterschiedliche Betriebszu-
sténde des fernoptischen Gerats 1 visualisierbar sein kénnen.

[0065] Beispielsweise kann eine Betriebsbereitschaft bzw. ein Einschalten des Fernrohres 1 mit-
tels einer Beleuchtung der Anzeigeeinheit 10 mit einer ersten Farbe signalisiert werden.

[0066] Zum Ausfiihren von Aktionen, beispielsweise zum Bestatigen von Eingaben, Vor- und Zu-
rickscrollen in einem auf dem Display 5 dargestellten Men(, etc. kdnnen eine oder mehrere
elektronische Bedienelemente 12, 13, 14, 15, beispielsweise Bedientasten, vorgesehen sein.

[0067] Weiter kann das Fernrohr mehrere Sensoren 16, 17, 18, 19, 20 umfassen, wie einen Ge-
opositionserfassungssensor 16, insbesondere einen GPS-, GLONASS, Galileo- oder Beidou-
Empfanger. Weiters hat es sich als besonders glinstig herausgestellt, wenn das Fernrohr auch
einen Helligkeitssensor 17, einen elektronischen Kompass 18, einen Neigungs- und/oder Gyro-
sensor 19, beispielsweise ein Gyroskop und einen Sensor 20 zur Erfassung einer linearen Ver-
schiebung der Fokuslinsen 76, 83 aufweist (Fig. 17, 20).

[0068] Die Fig. 21 zeigt ein Detail des Sichtkanals 3 des Fernrohrs 1 nach dem Ausfiihrungsbei-
spiel geman Fig. 12, teilweise geschnitten und perspektivisch dargestellt. Mit dem Sensor 20
kann ein Ausmalf3 der Verschiebung der Fokussierlinse 83 erfasst werden. Der durch einen Line-
arsensor gebildete Sensor 20 ist auf einer Platine verldtet. Er ist einerseits am Gehduse des
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Sichtkanals 2 Gber zwei Passstifte ausgerichtet und mit einer Schraube am Gehéause befestigt.
Andererseits greift ein StéBel des Linearsensors in eine Nut der Fassung der Fokussierlinse 83
ein und wird dieser bei der Fokussierbewegung mitgenommen. Die relative Verschiebung kann
aus dem Sensor 20 elektronisch ausgelesen werden. Der Sensor 20 ist dazu durch ein lineares
Schiebe-Potentiometer gebildet. Je nach Position der Fokussierlinse 83 - und damit der Position
des StdBels des Sensors 20 - ergibt sich im Potentiometer ein spezifischer Widerstand, der tber
eine elektronische Schaltung ausgelesen und digitalisiert wird. Bei der Herstellung des Fernrohrs
1 ist beim Einbau in das Gerét eine entsprechende Kalibrierung erforderlich.

[0069] Fir sehr weit entfernt liegende Objekte verlaufen die Strahlengénge des Kamerakanals
und des Sichtkanals 2 bzw. der Sichtkanale 2, 3 annéhernd parallel, sodass die Bildmitte des
Kamerabildes bei Scharfstellung auf ein weit entferntes Objekt der Bildmitte 30 des Bildes des
Sichtkanals 2, 3 entspricht (Fig. 3). Bei Betrachtung eines in geringerer Entfernung liegenden
Objektes ergibt sich aber ein Unterschied der Lagen der Bildmitten zwischen dem Sichtkanal 2
und dem Kamerakanal. Zur Veranschaulichung dessen sind in der Fig. 22 die beiden Situationen,
ein Objekt im Unendlichen (linke Darstellung) und andererseits das Objekt im Nahbereich befind-
lich (rechte Darstellung), einander gegeniibergestellit.

[0070] Die Fig. 22 zeigt zwei Bilder des Sehfelds, wie sie einem Benutzer beim Blick durch die
Sichtkanale 2 des Fernrohrs 1 erscheinen. Diesen Bildern Uiberlagert ist einerseits ein durch einen
Kreis angedeuteter Sehfeldrand 86 des Sichtkanals 2 und andererseits ein Sehfeldrand 87 des
Bilderfassungssensors der Kamera 4. Im Unterschied zu der Situation ,Objekt im Unendlichen®
(linke Darstellung) zeigt sich in der Situation ,Objekt im Nahbereich® (rechte Darstellung) eine
Verschiebung des Sehfelds 87 des Bilderfassungssensors relativ zum Sehfeld 86 des Sichtkanals
2. Zusétzlich ist auch noch ein Rand 88 des Diplays 5 dargestellt. Diese Abweichung wird umso
gréBer, je néher das betrachtete Objekt liegt und wird verursacht durch den bauartbedingten Ver-
satz der beiden Kanale zueinander (Parallaxe). Die dementsprechende Abweichung der Bildmit-
ten fihrt zu Anwendungsfehlern, wenn zum Beispiel Bilder mittels eingeblendeter Markierungen
zentriert und aufgenommen werden. Ebenfalls ist eine Korrektur notwendig bei einem auf einen
bestimmten Bildbereich beschrénkten Autofokus oder einer Belichtungskorrektur oder bei Anwen-
dungen, welche im Sichtkanal 2, 3 dem betrachteten Bild durch Einblendung objektgebundene
Informationen iberlagern oder zuordnen. Aus diesem Grund ist es vorteilhaft, wenn das Fernrohr
1 dazu eingerichtet ist, eine relative Lage einer Bildmitte eines Kamerabilds relativ zu der Bildmitte
30 eines in dem zumindest einen Sichtkanal 2 dargestellten Bildes anhand einer Verschiebung
der Fokussierlinsen 83, 76 (Fig.17, 20, 21) zu ermitteln und eine Bildmittenabweichung zu korri-
gieren (Parallaxekorrektur). Anhand der Lage der Fokuslinsen 83, 76 lasst sich namlich recht
einfach auf den Abstand des betrachteten und darauf fokussierten Objektes zum Fernrohr 1 riick-
schlieBen und daraus die Parallaxe bedingte Verschiebung berechnen. Abhangig von der Stel-
lung der Fokussierlinsen kann somit ein Bereich des Kamerabildes so weit verschoben werden,
dass die Bildmitte des verschobenen Kamerabereiches wieder der Bildmitte des Bildes im Sicht-
kanal 2, 3 entspricht. Hierbei ist es von Vorteil, dass die Fokussierlinsen des Sichtkanals 2, 3 und
des Kamerakanals miteinander gekoppelt und nur gemeinsam verschiebbar sind.

[0071] Dariiber hinaus kann das Fernrohr 1 mindestens eine Schnittstelle 21 zur Dateniibertra-
gung an ein externes Gerét, insbesondere ein Mobilfunkgerat oder an ein zweites Fernrohr 1
aufweisen. Bevorzugt ist die Schnittstelle 21 eine Schnittstelle zur drahtlosen Dateniibertragung.
Das Fernrohr 1 kann jedoch auch eine Datenschnittstelle fir einen drahtgebundenen Datenaus-
tausch, beispielsweise eine USB-Schnittstelle, aufweisen. Weiters kann das Fernrohr 1 ein
WLAN-Modul und/oder ein Mobilfunkmodul, beispielsweise ein GSM-Modul, und/oder ein Blue-
tooth-Modul oder ein NFC-Modul aufweisen. Uber eine Drahtlosverbindung des fernoptischen
Geréats 1 mit einem elektronischen Endgerat kdnnen Parameter und/oder Funktionen von dem
elektronischen Endgeréat an das fernoptische Geréat 1 libertragen werden und vice versa.

[0072] Dariiber hinaus kann das Fernrohr 1 einen oder mehrere Speicher 22, auf welchen die
Steuerung 7 zugreifen kann, aufweisen. In einem Teilbereich dieses Speicher 22 kénnen bei-
spielsweise Bilder abgelegt sein, wahrend in anderen Teilbereichen Anwendungsprogramme ge-
speichert sein kénne, die bei Bedarf in einen Arbeitsspeicher der Steuerung 7 geladen werden
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kénnen. Auch kénnen Teilbereiche des Speichers 22 von den Sensoren 16, 17, 18, 19, 20 auf-
gezeichnete Daten enthalten.

[0073] Weiters kénnen in dem Speicher 22 benutzer- und/oder themen- und/oder ortsspezifi-
schen Informationen, insbesondere Informationen zu lokal vorkommenden Tierarten und/oder
Flurbezeichnung und/oder Bergnamen und/oder POls abgelegt sein. Alternativ oder zusatzlich
zur Speicherung der soeben genannten Informationen in dem internen Speicher 22 kann es aber
auch vorgesehen sein, dass das Fernrohr 1 (iber eine Datenverbindung, beispielsweise Uiber eine
drahtlose Datenverbindung, mittels der Schnittstelle 21 diese Informationen aus einem externen
Speicher, beispielsweise einem Server, abruft.

[0074] Ferner kann das Fernrohr 1 dazu eingerichtet sein, Objekte in von der Kamera 4 aufge-
nommenen Bildern zu erkennen. Hierzu kann ein entsprechendes Bilderkennungsprogramm von
der Steuerung 7 ausgefiihrt werden. Beispielsweise kann anhand von in dem Speicher 22 abge-
legten Daten ermittelt werden, um welches Objekt es sich handelt.

[0075] Die Steuerung 7 steuert, die Anzeige der auf dem Display 5 dargestellten Informationen.
So kann, wie in Fig. 2 dargestellt, auf dem Display 5 sobald ein Objekt erkannt ist, die Bezeich-
nung 23 dieses Objekts angezeigt werden. Weiters kdnnen auch Icons 24, 25, 26 fir gerade
aktivierte Einstellungen oder Statusanzeigen angezeigt werden.

[0076] Wie aus Fig. 2 weiters erkennbar ist, wird nur ein Randbereich des Displays 5 zur Darstel-
lung zusatzlicher Informationen verwendet, um dem Benutzer ein méglichst unbeeintrachtigtes
Beobachten zu ermdglichen. In der Fig. 2 ist eine Grenze 27 dieses Randbereichs des Displays
5 durch einen strichliert dargestellten Rahmen nur angedeutet. Das Fernrohr 1 ist dazu einge-
richtet, dass sobald ein Objekt sich innerhalb dieser inneren Grenze 27 des Displays 5 befindet
eine Bilderkennung ausgeldst werden kann. Dies wird beispielsweise durch Betétigen eines der
Bedienelemente 12 bis 15 bewirkt. Alternativ kann natirlich auch eine automatische Auslésung
der Bilderkennung erfolgen, sobald ein Objekt sich innerhalb der Grenze 27 befindet.

[0077] Die auf dem Display 5 dargestellten Informationen kénnen, von der aktuell ausgewahlten
und ausgefihrten Funktion des Fernrohres 1 abhangen.

[0078] Wie in Fig. 3 gezeigt, kbnnen in einem bestimmten Modus beispielsweise Informationen
28 bezlglich der Neigung des Fernrohres und Kompassdaten 29 auf dem Display 5 dargestellt
und dem Bild des betrachteten Objekts Uberblendet werden.

[0079] Wie in Fig. 4 dargestellt, hat der Benutzer die Mdglichkeit, unterschiedliche Einstellungen
direkt am Fernrohr 1 aufzurufen und zu andern. So kann er beispielsweise in einem Men(, wel-
ches ihm am Display 5 angezeigt wird (Fig. 2), einen Menipunkt 31 zur Benutzung einer Orien-
tierungsunterstiitzung aufrufen. In einem Menlpunkt 32 kann er beispielsweise auswahlen, dass
er die Kompasseinstellungen andern mdéchte. In einem Punkt 33 kann er die Kalibrierung des
elektronischen Kompasses auswahlen bzw. aktivieren. Die Eingabe einer Deklination kann bei-
spielsweise wiederum in einem Punkt 34 ausgewahlt werden. Die Eingabe der Deklination erfolgt
vorteilhafterweise Uber ein entsprechendes Eingabefeld 35 eines mit dem Fernrohr 1 gekoppelten
Smartphones 36. Die Verwendung des Smartphones 36 ist insofern glinstig, da die Eingabe kom-
plexerer Zeichenfolgen dadurch erleichtert wird.

[0080] In Fig. 5 und 6 ist ein Beispiel fir die Erfassung und Erkennung eines teilweise in einem
innerhalb der Grenze 27 angeordneten Rahmen 37 liegenden Objektes 38, in Form eines Falken,
dargestellt. Das tber dem Objekt 38 eingeblendeten Icon 24 zeigt dem Benutzer an, dass die
Funktion drahtlose Verbindung (WLAN, Bluetooth, etc.) aktiviert ist. Das Icon 25, in Form eines
Vogels, bedeutet, dass ein Vogelerkennungsmodus aktuell aktiv ist. Ein Ladestand des Energie-
speichers 11 wird Uiber das Icon 26 angezeigt.

[0081] Die Grenze 27 und der Rahmen 37 erleichtern es dem Benutzer das Fernrohr 1 so zu
bewegen, dass das Objekt 38 in einer Bildmitte zu liegen kommt. Durch Betatigen eines Betati-
gungselementes, beispielsweise eines der Betatigungselemente 12 - 15, insbesondere in Form
einer Taste kann der Benutzer unterschiedliche Funktionen aktivieren.
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[0082] Welche Funktion ausgefihrt werden kénnen von der Betatigungsdauer und der Kraft, mit
der das Betétigungselement betéatigt wird, abhangen. So kann beispielsweise bei einem leichten
Druck auf das Betatigungselement der Rahmen 37 eingeblendet werden. Bei Verstarken des
Drucks kann dann beispielsweise ein Foto aufgenommen werden. Oder bei zweimaligem Dri-
cken eine Videoaufnahme gestartet werden. Eine weitere Mdglichkeit wéare, dass in Abhangigkeit
von Druck und Dauer des Betatigungselementes eine Objekterkennung ausgeldst wird.

[0083] Zur Ermittlung einer Betatigungsdauer kann das Betétigungselement eine erste Messvor-
richtung aufweisen, wobei bei einer ersten Betatigungsdauer eine erste Funktion ausfiihrbar ist
und bei einer zweiten, von der ersten Betatigungsdauer unterschiedlichen Betatigungsdauer eine
zweite, von der ersten Funktion unterschiedliche Funktion ausfiihrbar ist.

[0084] Zur Ermittlung eines Zeitintervalls zwischen den Betétigungen des Betatigungselements
umfasst das Betatigungselement eine Messvorrichtung, wobei bei einer ersten Betatigungsdauer,
zumindest einem ersten Zeitintervall und zumindest einer zweiten Betatigungsdauer eine erste
Funktion ausflihrbar ist und bei einer dritten Betatigungsdauer, zumindest einem zweiten Zeitin-
tervall und zumindest einer vierten Betatigungsdauer eine zweite, von der ersten Funktion unter-
schiedliche Funktion ausfihrbar ist.

[0085] Zur Ermittlung einer Betatigungskraft umfasst das Betatigungselement eine weitere Mess-
vorrichtung, wobei bei einer ersten Betatigungskraft eine erste Funktion ausfiihrbar ist und bei
einer zweiten, von der ersten Betatigungskraft unterschiedlichen Betatigungskraft eine zweite,
von der ersten Funktion unterschiedliche Funktion ausfihrbar ist.

[0086] Sobald sich das Objekt 38 oder ein fir die Erkennung wesentlicher Teil des Objekts 38 in
der fir eine Objekterkennung optimale Position innerhalb des Rahmens 37 befindet, wird die
Objekterkennung durchgefihrt, ausgeldst durch den Benutzer oder automatisch bei entsprechen-
der Voreinstellung.

[0087] In Fig. 6 ist dargestellt, was der Benutzer sieht, wenn er nach erfolgter Objekterkennung
durch das Okular durch den Sichtkanal 2, 3 blickt. Unterhalb des Objektes 38 wird die Bezeich-
nung 23 des Vogels eingeblendet, wahrend oberhalb des Objektes eine Statusleiste mit den Icons
24, 25, 26 eingeblendet wird.

[0088] Fig. 7 und Fig. 8 zeigen eine Ausfihrungsform der Erfindung, bei welcher das Objekt 38,
welches teilweise innerhalb eines Bereichs 39 um die Bildmitte 30 liegt, mit einer virtuellen Mar-
kierung 40 versehen wird. Hierbei wird die raumliche Ausrichtung des Fernrohres 1 in einer aktu-
ellen Position, in der es das Objekt 38 abbildet, erfasst und gespeichert. Der virtuellen Markierung
40 kann somit eine bestimmte Lage (Ausrichtung und Position) des Fernrohres 1 zugeordnet
werden. Befindet sich das markierte Objekt 38 auBBerhalb der Bildmitte 30 bzw. des Bereichs 39,
insbesondere auBerhalb des Sehfeldes des Betrachters, so kann der Abstand zwischen virtueller
Markierung 40 und Bildmitte 30 mittels Anzeigeelementen 41, insbesondere in Form von Pfeilen,
angezeigt werden.

[0089] Die Ermittlung der aktuellen Ausrichtung des Fernrohrs erfolgt dabei Gber in das Fernrohr
eingebaute Sensoren, welche dazu geeignet sind, die aktuelle Orientierung und Neigung der op-
tischen Achse eines Sichtkanals, insbesondere des Sichtkanals mit Displayeinspiegelung, zu er-
mitteln. Dies kann zum Beispiel tber einen elektronischen Kompass und einem Neigungssensor
erfolgen. Typerweise weisen handelslbliche elektronische Kompasse aber Ungenauigkeiten im
Bereich von +£5-10° auf und sind deshalb nur beschrankt einsetzbar. Besser geeignet sind kom-
binierte Sensoren zur relativen Ausrichtungsmessung, welche aus einer Fusion mehrerer unter-
schiedlicher Sensoreinheiten, zum Beispiel aus der Fusion eines dreiachsigen Gyrosensors mit
einem dreiachsigen Beschleunigungssensors, viel genauere Ergebnisse liefern.

[0090] Das Setzen der virtuellen Markierung 40 und das Einblenden von Anzeigeelemente 41,
die auf die virtuelle Markierung 40 verweisen, ermdglicht es aber auch, bei Weiterreichen des
Fernrohres 1 von einem Benutzer 42 an einen anderen Benutzer 43, beispielsweise an eine ne-
benstehende Person, dass diese Person auf einfache Weise zu der virtuellen Markierung 40 ge-
leitet werden kann (Fig. 9). Das Objekt 38 kann durch Anzeigen einer Richtung, in der sich die
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virtuellen Markierung befindet, sehr schnell von der Person, der das Fernrohr 1 weitergereicht
wurde, gefunden werden.

[0091] Dass sich das Fernrohr 1 in einem Modus befindet, in dem das Setzen der virtuellen Mar-
kierung 40 mdglich ist, wird dem Benutzer in Fig. 8 durch das Icon 41 im eingeblendeten Status-
balken angezeigt.

[0092] Weiters kann ein Sehfeld der Kamera 4 bzw. des Kamerakanals gréBer sein als ein Seh-
feld des Sichtkanals 2, 3. Ein vom Bilderfassungssensor der Kamera 4 erfasster feldseitiger Bild-
ausschnitt ist gréBer als ein von dem Sichtkanal 2, 3 erfasster feldseitiger Bildausschnitt. Dies
ermdglicht zum einen eine Verschiebung der Bildmitte des Kamerabildes im Rahmen der bereits
zuvor erwahnten Bildmittenkorrektur als auch die Erfassung von Details oder Objekten, die au-
Berhalb des Sehfeldes des Beobachters liegen, wenn er durch den Sichtkanal 2, 3 hindurchblickt.
Dies erdffnet die Mdglichkeit, dem Beobachter einen entsprechenden Hinweis einzublenden,
wenn auBerhalb seines Sehfeldes mittels automatischer Objekterkennung ein interessantes Ob-
jekt erkannt wird.

[0093] Das in Fig. 10 dargestellte Beobachtungs- und Bilderfassungssystem 44 umfasst das
Fernrohr 1 mit darauf installierten Anwendungsprogrammen 46, 47, 48, 49, und ein externes End-
gerat 45, beispielsweise in Form eines Smartphones. Auf einen Teil der Anwendungsprogramme
46, 47, 48, 49, die auf dem Fernrohr 1 installiert sind, kann das externe Endgeréat 45 (ber eine
Verbindung bzw. Drahtlosverbindung zugreifen und vice versa.

[0094] Auf dem Endgerét 45 sind dabei ebenfalls Anwendungsprogramme 50 und 51 installiert.
Die auf dem Endgerat 45 installierten Anwendungsprogramme 50, 51 wirken mit auf dem Fern-
rohr 1 installierten Anwendungsprogrammen 46 und 48 zusammen. Die Anwendungsprogramme
50 und 46 sowie 51 und 48 bilden je ein kombiniertes Anwendungsprogramm 52, 53. Parameter
und/oder Funktionen der Anwendungsprogramme 46, 48 kdnnen dabei mittels der Anwendungs-
programme 50, 51 auf dem Endgerét 45 erstellt oder editiert werden, wobei Parameter und/oder
Funktionen von dem Endgeréat 45 an das Fernrohr 1 Gibertragbar sind und vice versa.

[0095] Bei dem Beobachtungs- und Bilderfassungssystem 44 ist zuséatzlich auch noch vorgese-
hen, dass fiir den Zugriff von den Anwendungsprogrammen 50, 51 des externen Endgerats 45
auf die Anwendungsprogramme 46, 47, 48, 49 des Fernrohrs 1 Programmierschnittstellen (API)
zur Verfiigung gestellt werden. Insbesondere kann eine Gruppierung von mehreren Program-
mierschnittstellen fiir spezifische Anwendungsfalle vorgesehen sein. Dazu kann auch noch die
fir den jeweiligen Verwendungsfall des Fernrohrs 1 nétige Ubertragungstechnologie fiir die Kom-
munikation zwischen dem Fernrohr 1 und dem externen Endgerét 45 spezifiziert werden. Das
Anwendungsprogramm 50, 51 auf dem externen Endgerat 45 besitzt auBerdem einen Key, mit
Hilfe dessen geregelt wird, auf welchen Satz aus Programmierschnittstellen-Gruppe und zuge-
hériger Ubertragungstechnologie es zugreifen darf. So ist vorgesehen, dass die Kommunikation
primar Uber BLE (Bluetooth Low Energy) erfolgt, um dadurch Strom zu sparen. Bei einem Ver-
wendungsfall eines Anwendungsprogramms 50, 51 des externen Endgerats 45, fir den Wifi be-
noétigt wird, wird die gesamte Kommunikation Gber WiFi ausgefiihrt und BLE bleibt nur als Backup
Verbindung erhalten.

[0096] Das Beobachtungs- und Bilderfassungssystem 44 des Fernrohrs 1 ist insbesondere dazu
eingerichtet, gemeinsame Funktionalitaten nach au3en hin (zu den Anwendungsprogrammen 50,
51 des externen Endgerats 45 hin) bereitzustellen. Und zwar wird je nach dem gerade gestarteten
Anwendungsprogramm 46, 47, 48, 49 des Fernrohrs 1 eine dementsprechende Funktionalitét
bereitgestellt und wird das Anwendungsprogramm 50, 51 des externen Endgerats 45 davon be-
nachrichtigt. Das Beobachtungs- und Bilderfassungssystem 44 des Fernrohrs 1 sorgt auch fiir
eine Berechtigungsverwaltung zu den Satzen aus Programmierschnittstellen-Gruppe und zuge-
hériger Ubertragungstechnologie. Ebenso wird ein entsprechendes Verbindungsmanagement
(WiFi oder BLE) ausgefiihrt.

[0097] Hinsichtlich der Mdglichkeit, dass Bilder in dem Speicher 22 des Fernrohrs 1 abgelegt
werden kdnnen (Fig. 1), ist die Steuerung 7 derart programmiert, dass nach erfolgreicher Uber-
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tragung eines Bildes auf das externe Endgerat 45 dieses Bild automatisch vom Speicher 22 ge-
I6scht wird. Ein separater Eingriff des Benutzers ist dazu nicht erforderlich. Dadurch kann der
Speicher 22 sehr 6konomisch genutzt werden. Zusétzlich kann auch noch vorgesehen sein, dass
- wenn bereits wahrend der Aufnahme eine Verbindung mit dem externen Endgerét 45 besteht -
das Bild automatisch an letzteres tibertragen wird. Diese Funktionalitéat kann im Ubrigen auch fir
mehrere Clients gleichzeitig (mehrere Endgeréte 45) vorgesehen sein.

[0098] In Fig. 11 ist ein Bildschirm des mobilen Endgerates 45 mit mehreren Anwendungspro-
grammen 50, 51, die zusammen mit auf dem Fernrohr 1 installierten Anwendungsprogrammen
46, 47 die kombinierten Anwendungsprogramme 52, 53 bilden. Durch Aufrufen eines Untermeniis
kdnnen dann beispielsweise Parameter 54, 55 eines der kombinierten Anwendungsprogrammes
52, 53 verandert werden.

[0099] Parameterauswahl und/oder Funktionseinstellungen kdnnen dabei in einer nicht naher
dargestellten Ausfiihrungsform von einem Endgerat 45 auch an eine Mehrzahl von Fernrohren 1
Ubertragen werden und vice versa.

[00100] Bei den Funktionseinstellungen kann es sich beispielsweise um das Einschalten des
Fernrohres 1, das Ausschalten des Fernrohres 1, das Koppeln des Fernrohres 1 mit dem Endge-
rat 45, das Herunterladen von aufgenommenen Bildern oder Videos von dem Fernrohr 1, die
Aufnahme eines Bildes die Aufnahme einer Bildsequenz bzw. eines Videos, welche durch die
Betatigung des Betétigungselements ausgefihrt bzw. gestartet werden, etc. handeln. Die Aus-
wahl einer Mehrzahl aus der Gruppe von Parametern und Funktionen kann dabei unmittelbar
nacheinander erfolgen. Der Programmablauf einer Mehrzahl von ausgewahlten Funktionen kann
weitgehend parallel erfolgen oder aber auch zeitversetzt.

[00101] Bei einem ersten kombinierten Anwendungsprogramm 52 kann es sich um eine erste
mobile Applikation handeln, welche die Funktionen Live-Streaming, Bildverwaltung und Einspie-
lung von Updates fir die Firmware des Fernrohres 1 bietet. Bei dem Live-Streaming handelt es
sich dabei um eine Echtzeitiibertragung eines mittels der Kamera 4 aufgenommenen Bildes oder
Videos an das gekoppelte Endgeréat 45. Dabei ist es auch mdglich, nicht nur ein einziges, sondern
gleich mehrere Endgerate zu koppeln, sodass mehrere Personen gleichzeitig den Livestream
betrachten kénnen.

[00102] Bei einem zweiten kombinierten Anwendungsprogramm 53 kann es sich um eine Iden-
tifizierungsapplikation fir Vogel handeln. Anhand eines mittels der Kamera 4 aufgenommenen
Bildes eines Vogels, welches an das elektronische Endgerat 45 (ibertragen wird, kann die Art des
Vogels mittels einer nicht ndher dargestellten Bilddatenbank und einem Bilderkennungsalgorith-
mus erkannt werden. In weiterer Folge kann die Art des Vogels auf einer Anzeigevorrichtung des
elektronischen Endgerats 45 ausgegeben werden. Hierbei ist es weiterhin denkbar, dass Zusatz-
informationen, wie eine Beschreibung der Art, eine Vogelstimme und/oder eine Darstellung des
geografischen Vorkommens auf dem mobilen Endgeréat 45 ausgegeben werden.

[00103] Bei einem derartigen Programm zur Vogelerkennung kann es sich aber auch um ein nur
auf dem Fernrohr 1 vorhandenes Anwendungsprogramm 47, 49 handeln, welches autonom und
unabhangig von dem externen Endgerat 45 funktioniert und die Vogelerkennung durchfiihrt.

[00104] Bei einer dritten mobilen Applikation 51, 52, die ebenfalls mittels eines kombinierten An-
wendungsprogrammes oder mittels eines autonom funktionierenden, auf dem Fernrohr installier-
ten Anwendungsprogrammes 47, 49 realisiert sein kann, kann es sich um eine Identifizierungs-
applikation fiir Berge handeln, wobei anhand eines aufgenommenen Bildes von Bergen, die Na-
men der Berggipfel ausgegeben werden.

[00105] Mittels einer vierten mobilen Applikation, die mittels eines kombinierten Anwendungs-
programmes 50, 51 realisiert sein kann, ist es weiterhin denkbar, dass ein aufgenommenes Bild
oder eine Bildsequenz bzw. ein Video mit einer zweiten Bedienperson geteilt wird, wobei eine
Ubertragung an ein nicht naher dargestelltes zweites elektronisches Endgerat erfolgt.

[00106] Die Anwendungsprogramme 50, 51 des Endgerates 45 und die Anwendungsprogramme
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46, 47, 48, 49 des Fernrohres 1 lassen sich bevorzugt auch durch Herunterladen von einem
externen Server installieren.

[00107] GemaR Fig. 12 weist das Fernrohr 1 ein, bevorzugt an einer benutzerseitigen Stirnseite
des Fernrohres 1 angeordnetes, Moduswahlrad 56 zum Aufrufen zumindest einer Funktion des
Fernrohres 1 auf. In unterschiedlichen Stellungen des Moduswahlrades 56 sind unterschiedliche
Funktionen aufgerufen. Es wird aktuell die Funktion aufgerufen, deren Icon sich nach Drehen des
Moduswahlrades an einer definierten Referenzstelle befindet. Durch Weiterdrehen des Modus-
wahlrades 56 wird eine andere Funktion aufgerufen. Zumindest eine Position des Moduswahlra-
des 56 bzw. eine Stellung des Moduswahlrades ist fir eine von einem Benutzer frei wahlbare
Funktion vorgesehen. Der Benutzer kann beispielsweise lber das Endgeréat 45 auf ein Programm
zur Zuweisung von Funktionen zugreifen und der frei belegbaren Stelle des Moduswahlrades 56
eine von ihm bevorzugte Funktion zuweisen. Neben der Festlegung von Einstellungen, Funktio-
nen oder sonstigen Parametern und Ubertragung vom Endgerat 45 an das Fernrohr 1 ist es auch
mdoglich, , dass alle Einstellungen an dem Fernrohr 1 auch ohne Zuhilfenahme des Endgerates
45 vorgenommen werden kénnen. Dem Benutzer kdnnen dann die entsprechenden Informatio-
nen auf dem Display 5 eingeblendet werden. Eine Auswahl der Funktionen und Programme kann
beispielsweise mittels Betatigungselement des Fernrohrs 1 erfolgen. An der benutzerseitigen
Stirnseite des Fernrohres 1, dem Moduswahlrad 56 benachbart, ist eine (farbige) Status-LED 91
zur Anzeige von unterschiedlichen Betriebs-Modi des Fernrohrs 1 angeordnet. Fir einen Benut-
zer ist es damit méglich, Betriebszustdande auch ohne durch die Sichtkanéle 2, 3 zu blicken er-
kennen zu kdnnen.

[00108] Wie aus Fig. 13 ersichtlich ist, kann das Fernrohr 1 als Binokular ausgefihrt sein. mit
einem ersten Tubus 57 und mit einem zweiten Tubus 58, wobei durch den ersten Tubus 57 der
erste Sichtkanal, der in Fig. 1 mit 2 bezeichnet ist, und durch den zweiten Tubus 58 der zweite,
in Fig. 1 mit 3 bezeichnete Sichtkanal verlauft.

[00109] Die beiden Tuben 57, 58 sind durch eine Gelenkbriicke 59 miteinander verbunden. Zur
Einstellung eines Augenabstands sind die beiden Tuben 57, 58 um eine Gelenkachse der Ge-
lenkbriicke 59 schwenkbar.

[00110] Weiters ist ein den Kamera-Strahlengang enthaltender Kamera-Tubus 60 vorgesehen.
Der Kamera-Tubus 60 bildet hierbei die Gelenkachse der Gelenkbriicke 59.

[00111] Zur Fokussierung weist das Fernrohr 1 einen Fokussierring 70 auf. Vorteilhafterweise
befindet sich der Schwerpunkt des Fernrohres 1 im Bereich des Fokussierringes 70, wodurch
sich eine besonders gute Handhabung erzielen lasst.

[00112] Wie aus Fig. 14 erkennbar ist, weist die Gelenkbriicke 59 einen ersten, mit dem ersten
Tubus 57 fest verbunden Gelenkteil 61 und einen zweiten, mit dem zweiten Tubus 58 fest ver-
bundenen Gelenkteil 62 auf. Die beiden Gelenkteile 61 und 62 sind durch den in Fig. 15 darge-
stellten Kamera-Tubus 60 miteinander verbunden.

[00113] Der erste Gelenkteil 61 des ersten Tubus 57 und der zweite Gelenkieil 62 des zweiten
Tubus 58 liegen an einer Mantelflache des Kamera-Tubus 60 an. Eine geometrische Knickachse
der beiden Tuben 57 und 58 verlauft innerhalb des Kamera-Tubus 60. Die Knickachse und eine
optische Achse des Kamera-Strahlengangs sind koaxial zueinander angeordnet.

[00114] Der Kamera-Tubus 60 ist mit dem Tubus 57 fest verbunden und gemeinsam mit diesem
verschwenkbar sein. Das Display 5 ist in einem der beiden Tuben 57, 58 angeordnet, bevorzugt
in dem mit dem Kamera-Tubus 60 verbundenen Tubus.

[00115] Zur Erzeugung eines Schwenkwiderstandes zwischen dem ersten Gelenkteil 61 und
dem zweiten Gelenkteil 62 kann der Kamera-Tubus 60 mit einer Federanordnung 63 ausgebildet
sein, wie dies in den Figuren 15 und 16 dargestellt ist. Die Federanordnung 63 ist um den Ka-
mera-Strahlengang herum angeordnet und umfasst eine Wellenfeder 64. Die Federanordnung
63 weist eine Durchbrechung 65 auf, durch welche die Schubstange (Bezugszeichen 67 in Fig.
17 und 18) zum Verschieben einer Fokussierlinse (Bezugszeichen 76 in Fig. 17) des Kamera-
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Strahlengangs verlauft. Ein in Richtung des Objektivs aus einem den Kamera-Tubus 60 umge-
benden Elements mit einer Durchtrittséffnung fir die Schubstange, vorstehender Abschnitt der
Federanordnung 63 stiitzt sich in einem montierten Zustand gegen einen Abschnitt des Gelenk-
teils 61 ab und erzeugt bei Knicken der beiden Tuben 57, 58 einen Schwenkwiderstand.

[00116] Fig. 17 zeigt das optische System des Kamerakanals. An dieser Stelle sei angemerkt,
dass insofern in weiterer Folge von ,Linsen“ wie einer Okularlinse, einer Objektivlinse oder einer
Fokussierlinse die Rede ist und der Begriff ,Linse" in der Einzahl verwendet wird, dies nicht ein-
schrankend zu verstehen ist, sondern dass damit auch ein System von mehreren Linsen gemeint
ist bzw. gemeint sein kann. Dies ist in der technischen Optik zur Vermeidung bzw. Kompensation
von Abbildungsfehlern allgemein Ublich.

[00117] Der Kamerakanal weist objektseitig ein Deckglas 74 und anschlieBend an das Deckglas
74 ein Objektiv 75 und eine Fokussierlinse 76 sowie ein Okular 77 und ein Kameramodul 78 auf.
Das Objektiv 75, die Fokussierlinse 76 und das Okular 77 des Kamerakanals bilden gemeinsam
ein afokales Linsensystem. Das Kameramodul 78 wird vorzugsweise als Einheit mit einem elekt-
ronischen Bilderfassungssensor, einem eigenen Objektiv und mit einer integrierten Autofokus-
funktion gebildet. Die Fokussierlinse 77 kann mittels der Schubstange 67 verschoben werden.

[00118] Fig. 18 zeigt Teile der Verstellmechanik 66 zur Bewegung der Fokussierlinsen des Ka-
mera-Strahlengangs und der Sicht-Strahlengénge 2, 3. Die Verstellmechanik 66 weist eine
Schubstange 67 und zwei Mithnehmer 68, 69 zum gemeinsamen Verschieben der Fokussierlinsen
der Sichtkanale 2, 3 und der Fokussierlinse des Kamerakanals auf.

[00119] Die Schubstange 67 der Verstellmechanik 66 ist mittels des ersten Mitnehmers 68 und
des zweiten Mitnehmers 69 mit entsprechenden verschiebbaren Linsenfassungen 71, 72, 73 des
Sichtkanals 2 bzw. 3 und des Kamerakanals gekoppelt. Uber entsprechende Steuernuten (nicht
dargestellt) kann der Fokussierring 70 bei dessen Betéatigung auf die Verstellmechanik 66 derart
einwirken, dass die Schubstange 67 parallel zu den optischen Achsen der Sichtkanale 2, 3 und
des Kamerakanals bewegt wird. Durch die Kopplung an die Schubstange 67 mittels der Mitneh-
mer 68, 69 werden schlieBlich die Fokussierlinsen der Sichtkanale 2, 3 einerseits und die Fokus-
sierlinse des Bilderfassungskanals 3 andererseits in axialer Richtung verschoben. Der Fokussier-
ring 70, die Schubstange 67 und die beiden Mithehmern 68, 69 bilden somit eine Fokussierein-
richtung, mittels der die Fokussierlinse des Sichtkanals 2, 3 und die Fokussierlinse des Kamer-
akanals 3 gemeinsam verschiebbar sind.

[00120] Durch das gemeinsame Verschieben der Fokussierlinsen wird gleichzeitig auch eine axi-
ale Verschiebung der Bildebenen des entfernten Objekts in dem Strahlengang des Kamerakanals
bewirkt. Diese Verschiebung der Bildebenen in dem Kamerakanal hat die Wirkung einer Vorein-
stellung bzw. einer Grobeinstellung der Bildschéarfe des Kamerakanals. Eine darauffolgende Fein-
einstellung der Bildschérfe wird schlieBlich durch eine Autofokusfunktion der Kamera 4 bzw. des
Kameramoduls 78 bewirkt. Das durch die Autofokusfunktion des Kameramoduls 78 veranderbare
Objektiv wird dazu automatisch so verstellt, dass auf der lichtempfindlichen Sensoroberflache ein
scharfes Bild des entfernten Objektes abgebildet wird.

[00121] Die automatisch erfolgende Scharfeinstellung des Bilds in dem Kamerakanal mit der Au-
tofokusfunktion der Kamera 4 bzw. des Kameramoduls 78 wird vorzugsweise unmittelbar nach
Betatigen des Betatigungselementes zum Auslésen einer Bildaufzeichnung gestartet. Das in
Gang setzen der Autofokusfunktion der Kamera 4 kann aber alternativ auch programmgesteuert
von der Steuerung 7 ausgeldst werden. Beispielsweise kann mit Hilfe von gegebenenfalls vorge-
sehenen Sensoren Bewegungen der Fokussierlinse von der Steuerung 7 tUberwacht werden. Bei
Detektion eines Endes der Bewegung der Fokussierlinse kann die Autofokusfunktion ausgeldst
werden. Die automatische Auslésung der Autofokussierung nach Beendigung einer manuellen
Fokussierung hat weiters den Vorteil, dass bei Ausldsung einer Bild/Videoaufnahme durch Beta-
tigen der Bedientaste eine nochmalige Autofokussierung entfallen kann. Dadurch wird der ge-
samte Aufnahmevorgang deutlich beschleunigt, da die Zeit zwischen der Auslésung und der tat-
sachlichen Bildaufnahme merklich verkiirzt wird.
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[00122] Neben dem Scharfstellen der Optik des Fernrohrs 1 durch Fokussieren, im Sinne eines
mechanischen Positionierens der optischen Elemente relativ zueinander, wie vorstehend im Zu-
sammenhang mit der Beschreibung der Fig. 17 und 18 ausgefiihrt worden ist, wird bei der Auf-
zeichnung eines Bildes mit dem Kameramodul 78 der Kamera 4 die Bildqualitat bzw. die Bild-
scharfe auch noch vom Bewegungszustand der Fernrohrs 1 zum Zeitpunkt der Aufnahme des
Bilds beeinflusst.

[00123] Um mit einem handgehaltenen Fotoapparat oder einem Fernglas mit Kamera scharfe
Aufnahmen erzielen zu kénnen, muss die Belichtungszeit bei Standbildaufnahmen mdglichst
kurzgehalten werden. Die verwendeten Brennweiten bei Fernoptiken erschweren diese Proble-
matik noch weiter. Daflir gibt es im Bereich der Fotografie die sogenannte Reziprok Regel, mit
der sich UberschlagsmaRig die Freihandgrenze ermitteln I&sst: ,Die Freihandgrenze besagt, dass
wenn man mit einer Brennweite von 80 mm (Kleinbild Aquivalent) aufnimmt, die Verschlusszeit
auf maximal 1/80 Sekunden eingestellt sein sollte.” Bei der Optik des Fernrohrs 1 liegt diese
Grenze bei etwa 1/250 Sekunden. Wahrend der Dammerung oder wenn Aufnahmen von Gegen-
stédnden unter schattigen Lichtverhaltnissen gemacht werden sollen, wie am Waldrand oder in
einem Wald, sind meist langere Belichtungszeiten nétig. Diese sogenannte Freihandgrenze ist
allerdings nur eine grobe Richtschnur und wird die Bildqualitat von weiteren Faktoren beeinflusst,
wie der Kameraauflésung bzw. der GroBe der Pixel, der Objektivqualitat und der Handhaltetech-
nik, d.h. wie ruhig und stabil das Fernrohr 1 wahrend der Aufnahme von dem Benutzer gehalten
wird. Die Haltetechnik kann bei Benutzern von Fernglasern zwischen Anféanger und Profi stark
variieren.

[00124] Im Falle, dass das Fernrohr 1 ber keine optische Bildstabilisierung verfiigt, stellt die
Haltetechnik somit den wichtigsten Einflussfaktor dar. Um mdglichst scharfe Bilder zu erhalten,
ist es daher essenziell Belichtungszeit und Handzittern aufeinander abzustimmen. Dazu wird bei
dem Fernrohr 1 mit einem Beschleunigungssensor bzw. mit dem Gyrosensor 19 die Bewegung
des Gerates detektiert (Fig. 1). Der Bewegungszustand des Gerates kann damit im Millisekun-
den-Bereich als auch im Sub-Millisekunden-Bereich gemessen werden und erfolgt auf dessen
Grundlage eine Uberwachung der Bildaufzeichnung. Fiir diese Uberwachung der Bildaufzeich-
nung ist in der Steuerung 7 ein weiteres Anwendungsprogramm vorgesehen, das die dazu néti-
gen Auswertungen der Sensorsignale des Beschleunigungssensors bzw. des Gyrosensors 19
durchflihrt. Basierend auf den Ergebnissen von Vergleichen der Belichtungszeit mit Grenzwerten,
die Bilder mit ausreichender Bildscharfe erwarten lassen, erhélt der Benutzer entsprechende Hin-
weise angezeigt. Diese Hinweise bzw. Warnungen des Uberwachungsprogramms flr die Bild-
aufzeichnung geben dem Benutzer so eine Hilfestellung bei seiner Entscheidung, eine Bildauf-
zeichnung auszulésen.

[00125] Fir die Ermittlung der bendtigten Bildscharfe wird dabei davon ausgegangen, dass die
durch ein Handzittern verursachte Amplitude der Bewegung wéhrend der Dauer der Belichtung
unter der linearen Ausdehnung von zwei Pixeln des Bilderfassungssensors der Kamera 4 liegen
soll (+/- 1 Pixel). In einem bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel, mit einer Brennweite des Kame-
ramoduls 78 von 34,7 mm und einer PixelgréBe 1,1 um, entspricht dies 13,1 (Winkelsekunden).
Die maximale Belichtungszeit beim Schwenken des Fernglases, wenn man keine Bewegungsun-
scharfe durch das Schwenken haben mdchte, ist dann beispielsweise 1/200 s bei einer Schwenk-
bewegung wahrend der Belichtung von 0,727 °/s.

[00126] GemaB einer ersten Ausfiihrungsvariante des Uberwachungsprogramms fiir die Bildauf-
zeichnung wird beim Betétigen des Betatigungselementes zum Auslésen der Bildaufzeichnung
die momentane Bewegung detektiert (z.B. als Maximum aus einem abgelaufenen Intervall der
Dauer von 1 s) und basierend darauf und auf der gewlinschten Bildscharfe der Wert der maxima-
len Belichtungszeit berechnet. Dem Benutzer wird in der Anzeige durch Einblenden eines Sym-
bols angezeigt, ob die Aufnahme mit ausreichender Belichtungszeit aufgenommen werden kann.
Dem Benutzer wird eine Warnung angezeigt, wenn die Belichtungszeit nicht ausreichend sein
sollte.

[00127] In einer alternativen Ausfiihrungsvariante ist eine Belichtungszeit vorgegeben und wird
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beim Betatigen des Auslésers basierend auf der detektierten momentanen Bewegung die dabei
zu erreichende Bildscharfe berechnet. Dem Benutzer wird in der Anzeige durch Einblenden eines
Symbols angezeigt, ob die Aufnahme mit der gewlinschten Bildscharfe gemacht werden kann.
Der Benutzer wird dadurch beispielsweise darlUber informiert, ob das aufgenommene Bild fir eine
automatische Objekterkennung geeignet sein wird. Zusatzlich kann auch vorgesehen sein, dass
durch das Uberwachungsprogrammes fir die Bildaufzeichnung in einem solchen Fall die Objekter-
kennung ganz unterbunden wird.

[00128] In einer weiteren Ausflihrungsvariante ist vorgesehen, dass beim Betatigen des Auslé-
sers zeitlich kurz hintereinander eine Serie von Bildern aufgenommen wird. Die wahrenddessen
jeweils detektierten Bewegungen kénnen anschlieBend Grundlage bilden, dass z.B. nur das Bild
mit der groBten Bildscharfe gespeichert wird. Oder es erfolgt eine Reihung der Bilder nach dem
Wert der erreichten Bildscharfe. Es kann aber auch alternativ vorgesehen sein, dass nach dem
Betatigen der Auslésetaste der Bewegungszustand Uberprift wird und erst, wenn die Bewegun-
gen klein genug fir die gewahlte Belichtungszeit sind, das Bild aufgenommen wird. Eine solche
Option sollte optional sein, da es zu unerwiinschten Verzégerungen fiihren kann. Dazu wird vor-
zugsweise ein maximal moglicher Delay vorgesehen (z.B. 0,5 s). Vor allem der negative Einfluss
des Handzitterns durch das Betétigen der Auslésetaste kénnte so vermieden werden.

[00129] Gema&R Fig. 19 ist das Fernrohr 1 dazu eingerichtet, bei einer Einstellung eines Augen-
abstandes durch Verschwenken des ersten Tubus 57 und des zweiten Tubus 58 gegeneinander
oder bei leichtem Verkippen des gesamten Gerétes, einen Kippwinkel des Tubus mit dem einge-
spiegelten Display relativ zur Horizontalen zu erfassen und anhand des erfassten Winkels eine
Positionskorrektur von auf dem Display 5 dargestellten Informationen 23, 24, 25, 26 vorzuneh-
men. Hierzu kann die Steuerung 7 dazu eingerichtet sein, eine Darstellung auf dem Display an-
hand von einem Neigungssensor zur Erfassung des Kippwinkels empfangenen Daten so zu dre-
hen, dass fir einen Benutzer, wenn er durch den Sichtkanal 2, 3 blickt, auch bei Veranderung
des Augenabstandes oder leichter Verkippung eine aufrechte Darstellung angezeigt wird. Dabei
wird der Kippwinkel bei einem Referenzaugenabstand, beispielsweise bei einem Normaugenab-
stand von typischerweise 68 mm, und bei einer horizontalen Ausrichtung des Fernrohrs als Re-
ferenzkippwinkel als Referenzwinkel bestimmt. Bei einer Veranderung des Augenabstandes re-
lativ zum Referenzaugenabstand oder bei leichter Verkippung des Fernrohres zur Horizontalen
kann daraus ein Differenzkippwinkel relativ zum Referenzwinkel abgeleitet (Differenzkippwinkel
= Differenz zwischen aktuellem Kippwinkel und Referenzwinkel) und die am Display dargestellten
Informationen in einem bestimmten Kippbereich, beispielsweise £10° relativ zum Referenzwinkel,
horizontal angezeigt werden.

[00130] Anhand der Fig. 23 und 24 werden nun noch Details zur Leitungsverbindung zwischen
den beiden Gehauseteilen der beiden Sichtkanale 2, 3 des Fernrohrs 1 beschrieben. Die Fig. 23
zeigt einen Querschnitt des Fernrohrs 1 geman den Fig. 12, 13, perspektivisch dargestellt. In der
Fig. 24 ist als ein Detail der internen Leitungsverbindung des Fernrohrs 1 ein Kabelbaum 89
dargestellt.

[00131] Bei dem beschriebenen Fernrohr 1 sind vergleichsweise hohe elektrische Leistungen
zwischen den beiden Gehéauseteilen zu tbertragen. Der Energiespeicher 11 (Batterie) als groBte
Komponente ist aus platzgriinden in dem Sichtkanal 3 (linker Tubus) untergebracht, wahrend das
Mainboard (Steuerung 7) als zweitgroBBte Komponente im Sichtkanal 3 (rechter Tubus) platziert
ist. Insgesamt miissen zehn Watt Leistung Gbertragen werden. Zusétzlich zu den stromfiihrenden
Leitungen des Kabelbaums 89 kommen noch fiinf signaliibertragende Leitungen zum Einsatz.
Konstruktiv zu beriicksichtigen sind dabei insbesondere auch die Knickbewegung und zum an-
deren der zentrale Kamera-Tubus 60. Der Kamera-Tubus 60 steht einer direkten Durchfiihrung
des Kabelbaums 89 im Wege. Der Kabelbaum 89 wird also um den Kamera-Tubus 60 herumver-
laufend angeordnet. Fiir das zur Verfligung stehende Ausmal3 einer Knickbewegung der beiden
Gehduseteile muss auBerdem eine Langenanderung des Kabels beriicksichtigt bzw. ausgegli-
chen werden. AuBerdem ist auch eine ausreichende Abdichtung der Leitungsdurchfiihrungen in
die beiden Gehdusetuben sicherzustellen.
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[00132] Fir den Kabelbaum 89 sind hdchstflexible Leitungen ausgewahlt, wobei die Ummante-
lung der Adern aus einem klebbaren Material hergestellt ist. In dem den zentralen Kamera-Tubus
60 umgebenden Zwischenraum der beiden Gehauseteile ist ein Kabelkanal 90 ausgebildet, in
dem sich ein eine Schlaufe ausbildender Abschnitt des Kabelbaums 89 bei minimaler Knickung
verstauen lasst. AuBerdem sind die beiden stromfiihrenden Leitungen auf vier Leitungen unter-
teilt, um mehr Flexibilitdt zu erreichen. Diese nun neun Leitungen des Kabelbaums 89 sind im
auBeren Bereich durch einen diinnen hochflexiblen Schrumpfschlauch ummantelt. Die Litzen
werden in die beiden Tuben durch Dichthiilsen gefiihrt. Daflir werden die Litzen zunéchst in den
Dichtbuchsen dicht vergossen. Diese Dichtbuchsen werden dann von au3en nach innen mit dem
Kabel in das Gehause eingefiihrt und dicht vergossen. Der Kabelbaum 89 wird in beiden Tuben
verschraubt und damit zugentlastet. Als thermischer Schutz eines oberhalb eines ICs verlaufen-
den Abschnitts des Kabelbaums 89 ist dieses durch einen Geflechtschlauch gegen hohe Tempe-
raturen (>80 °C) geschitzt.
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Patentanspriiche

1.

Binokulares Fernrohr (1) mit einem ersten Tubus (57) und mit einem zweiten Tubus (58),
wobei durch den ersten Tubus (57) ein erster Sichtkanal und durch den zweiten Tubus (58)
ein zweiter Sichtkanal verlauft,

- wobei die beiden Tuben (57, 58) durch eine Gelenkbriicke (59) miteinander verbunden
sind,

- wobei die beiden Tuben (57, 58) zur Einstellung eines Augenabstands um eine Gelenk-
achse der Gelenkbriicke (59) schwenkbar sind,

- und mit zumindest einem Display (5), das in den ersten Sichtkanal (2, 3) eingespiegelt ist,

- und mit einer Steuerung (7) und einem Energiespeicher (11),

- und mit einer Schnittstelle (21) zur Datenlbertragung an ein externes Gerat,

- dadurch gekennzeichnet, dass es ein Moduswahlrad (56) mit unterschiedlichen Stellun-
gen zum Aufrufen von unterschiedlichen Funktionen aufweist, wobei zumindest eine Stel-
lung des Moduswahlrades (56) fiir eine von einem Benutzer frei wahlbare Funktion vor-
gesehen ist, und wobei die wahlbare Funktion eine von einem externen Gerat auf das
Fernrohr (1) Gbertragene Funktion ist.

Binokulares Fernrohr (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass es zumindest
eine Kamera (4) aufweist.

Binokulares Fernrohr (1) nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass es dazu einge-
richtet ist, Objekte (38) in von der Kamera (4) aufgenommenen Bildern zu erkennen.

Binokulares Fernrohr (1) nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass es dazu einge-
richtet ist, einen virtuellen Markierungsrahmen (24) zu erzeugen und auf dem Display (5)
darzustellen, wobei es weiters dazu eingerichtet ist, zumindest ein innerhalb des Markie-
rungsrahmens (24) des Displays (5), dargestelltes Objekt (38) zu erkennen.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass
es dazu eingerichtet ist, bei einer Betétigung eines Betatigungselements basierend auf einer
detektierten momentanen Bewegung des Fernrohres (1), eine zu erreichende Bildscharfe fiir
ein mit der Kamera (4) aufzunehmendes Bild zu berechnen und dem Benutzer anzuzeigen,
ob die Aufnahme mit der gewlinschten Bildscharfe gemacht werden kann und/oder dem Be-
nutzer anzuzeigen, ob die zu erreichende Bildscharfe fiir eine automatische Objekterken-
nung geeignet ist.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
es zumindest einen Speicher (22) mit benutzer- und/oder themen- und/oder ortsspezifischen
Informationen, insbesondere Informationen zu lokal vorkommenden Tierarten und/oder Flur-
bezeichnung und/oder Bergnamen und/oder POls aufweist und/oder, dass die Schnittstelle
(21) zum Datenaustausch mit zumindest einem externen Speicher mit benutzer- und/oder
themen- und/oder ortsspezifischen, Informationen, insbesondere Informationen zu lokal vor-
kommenden Tierarten und/oder Flurbezeichnung und/oder Bergnamen und/oder POls aus-
gebildet ist.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
es zumindest eine Kamera Fokussierlinse (76) und zumindest eine in dem Sichtkanal ange-
ordnete Fokussierlinse aufweist, wobei das Fernrohr (1) dazu eingerichtet ist, eine relative
Lage einer Bildmitte (30) eines Kamerabilds relativ zu einer Bildmitte eines in dem zumindest
einen Sichtkanal dargestellten Bildes anhand einer Verschiebung der Fokussierlinsen zu er-
mitteln.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass
ein Sehfeld der Kamera (4) gréBer ist als ein Sehfeld des zumindest einen Sichtkanals (2,
3), wobei ein von einem Bilderfassungssensor der Kamera (4) erfasster feldseitiger Bildaus-
schnitt gréBer als ein von dem zumindest einen Sichtkanal (2, 3) erfasster feldseitiger Bild-
ausschnitt ist.
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Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass
es dazu eingerichtet ist, zumindest eine Lageanderung des Fernrohres (1) zu erfassen.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass
es dazu eingerichtet ist, ein in einer aktuellen Position und Lage des Fernrohres (1) abgebil-
detes Objekt (38) mit einer virtuellen Markierung (40) zu versehen und zu speichern.

Binokulares Fernrohr (1) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass es dazu ein-
gerichtet ist, bei einer Veranderung einer Ausrichtung des Fernrohres (1) gegeniber jener
Position, an der die virtuelle Markierung (40) gesetzt ist, zumindest einen Hinweis einzublen-
den, der einem Benutzer eine Richtung anzeigt, in der sich die virtuelle Markierung (40) be-
findet.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet,
dass das Moduswahlrad (56) an einer benutzerseitigen Stirnseite des Fernrohres (1) ange-
ordnet ist.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 2 bis 12, dadurch gekennzeichnet,

dass die Kamera (4) einen Kamera-Strahlengang aufweist,

- wobei die Gelenkachse und eine optische Achse des Kamera-Strahlengangs koaxial zu-
einander angeordnet sind,

- und wobei ein den Kamera-Strahlengang enthaltender Kamera-Tubus (60) die Gelenk-
achse der Gelenkbriicke (59) bildet.

Binokulares Fernrohr (1) nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass ein erster Ge-
lenkteil (61) des ersten Tubus (57) und ein zweiter Gelenkteil (62) des zweiten Tubus (58)
an einer Mantelflache des Kamera-Tubus (60) anliegend angeordnet sind.

Binokulares Fernrohr (1) nach Anspruch 13 oder 14, dadurch gekennzeichnet, dass der
Kamera-Tubus (60) mit einer Federanordnung (63) zur Erzeugung eines Schwenkwider-
stands zwischen dem ersten Gelenkteil (61) des ersten Tubus (57) und dem zweiten Ge-
lenkteil (62) des zweiten Tubus (58) ausgebildet ist.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 13 bis 15, dadurch gekennzeichnet,
dass eine geometrische Knickachse der beiden Tuben (57, 58) innerhalb des Kamera-Tubus
(60) verlauft.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 13 bis 16, dadurch gekennzeichnet,
dass die Federanordnung (63) um den Kamera-Strahlengang angeordnet ist und insbeson-
dere zumindest eine Wellenfeder (64) umfasst.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 13 bis 17, dadurch gekennzeichnet,
dass die zumindest eine Federanordnung (63) zumindest eine Durchbrechung (65) aufweist,
durch welche eine Schubstange (67) zum Verschieben einer Fokussierlinse (76) des Ka-
mera-Strahlengangs verlauft.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 13 bis 18, dadurch gekennzeichnet,
dass der Kamera-Tubus (60) mit einem der beiden Tuben (57, 58) fest verbunden ist und
der Kamera-Tubus (60) und der mit ihm verbundene Tubus (57, 58) nur gemeinsam relativ
zu dem anderen Tubus (57, 58) verschwenkbar sind.

Binokulares Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 13 bis 19, dadurch gekennzeichnet,
dass das Display (5) in einem der beiden Tuben (57, 58), bevorzugt in dem fest mit dem
Kamera-Tubus (60) verbundenen Tubus (57, 58), angeordnet ist.

Binokulares Fernrohr (1) nach den Anspriichen 13 bis 20, dadurch gekennzeichnet, dass
es dazu eingerichtet ist, bei einer Einstellung eines Augenabstandes durch Verschwenken
des ersten und des zweiten Tubus (57, 58) gegeneinander, einen Schwenkwinkel zu erfas-
sen und anhand des erfassten Schwenkwinkels eine Positionskorrektur von auf dem Display
(5) dargestellten Informationen vorzunehmen.
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Beobachtungs- und Bilderfassungssystem, dadurch gekennzeichnet, dass es zumindest
ein Fernrohr (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 21 und zumindest ein elektronisches End-
gerat (45) umfasst, wobei das zumindest eine Fernrohr (1) und das zumindest eine elektro-
nische Endgerat (45) tiber eine Verbindung zumindest zeitweise miteinander gekoppelt sind.

Beobachtungs- und Bilderfassungssystem nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet,
dass es zumindest ein Anwendungsprogramm (46, 47, 48, 49) aufweist, das mittels des End-
gerates (45) von einem Server auf das Fernrohr (1) Ubertragbar ist, und/oder dass das An-
wendungsprogramm (46, 47, 48, 49), wenn es auf dem Fernrohr (1) installiert ist, mittels des
Endgerates (45) zugreifbar und/oder ausfiihrbar ist.

Beobachtungs- und Bilderfassungssystem nach Anspruch 22 oder 23, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Uber einen Zugriff mittels des Endgeréates (45) auf das zumindest eine An-
wendungsprogramm (46, 47, 48, 49) Funktionen oder Parameter des Anwendungsprogram-
mes (46, 47, 48, 49) veranderbar sind.

Beobachtungs- und Bilderfassungssystem nach einem Anspruch 24, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Fernrohr (1) dazu eingerichtet ist je nach Auswahl der Funktionen und
Parameter unterschiedliche Informationen auf dem Display (5) darzustellen.

Hierzu 15 Blatt Zeichnungen
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