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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　イメージターゲットフレームに関連づけられたモーションブラーを推定するために１つ
または複数のモーションブラー推定方法を適応的に適用するためのものであり、前記イメ
ージターゲットフレームはビデオフィードのうちの１つのフレームである、方法において
、
　前記モーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方法を適用すること
と、
　前記第１モーションブラー推定方法を適用した後、第２モーションブラー推定方法に計
算リソースが利用可能かどうかを決定することと、ここにおいて前記第２モーションブラ
ー推定方法は前記第１モーションブラー推定方法よりも計算上集約的であって、前記第１
モーションブラー推定方法よりも正確なブラー推定を提供するものである、
　前記第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第２モーションブラー推定方法を適用す
ることと、
　推定された前記モーションブラーをバーチャルオブジェクト上でシミュレートすること
と、
　前記バーチャルオブジェクトを前記イメージターゲットにスーパーインポーズすること
と、
　を備える方法。
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【請求項２】
　前記第１モーションブラー推定方法は、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズを測定し、問題となっている前
記イメージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第１
投影ポーズを決定することと、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレー
ムのポーズを測定し、問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第２投影
ポーズを決定することと、
　前記第１投影ポーズから前記第２投影ポーズを減算することにより、問題となっている
前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定することと、
　を備える、請求項１の方法。
【請求項３】
　前記第２モーションブラー推定方法は、
　複数のブラーベクトルを非ブラーイメージターゲットに適用することにより前記非ブラ
ーイメージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲットを生成する
ことと、
　問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似する単一の可能なモーション
ブラーイメージターゲットを見つけるために、前記複数の可能なモーションブラーイメー
ジターゲットに対して、問題となっている前記イメージターゲットフレームを比較するこ
とと、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する前記単一の可能なモ
ーションブラーイメージターゲットに関連づけられた前記ブラーベクトルとして、問題と
なっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定すること
と、
　を備える、請求項１の方法。
【請求項４】
　前記複数の可能なモーションブラーイメージターゲットに対して、問題となっている前
記イメージターゲットフレームを比較することは、複数の正規化された相互相関（ＮＣＣ
）値を計算することを備える、請求項３の方法。
【請求項５】
　第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定することと、
　前記第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第３モーションブラー推定方法を適用す
ることと、
　をさらに備えた、請求項１の方法。
【請求項６】
　前記第３モーションブラー推定方法は、
　サーチされるべき複数のブラー量を決定することと、
　サーチされるべき各ブラー量に関する１つまたは複数のモーションブラーステップの数
を決定することと、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズと、問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまた
は複数の中間ポーズを補間することと、ここにおいて、中間ポーズの数は前記モーション
ブラーステップの数に対応する、
　複数の非ブラー仮想イメージターゲットフレームを構築することと、ここにおいて、１
つの仮想イメージターゲットフレームが各中間ポーズならびに問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの前記ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフ
レームの直前の前記イメージターゲットフレームの前記ポーズに関して構築される、
　各中間ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
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メージターゲットフレームの前記ポーズに関して複数のブラーテンプレートを構築するこ
とと、ここにおいて、前記ブラーテンプレートが構築されるポーズは前記ブラーテンプレ
ートのクリティカルポーズとされる、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一のブラーテンプ
レートを見つけるためにすべての前記ブラーテンプレートに対して、問題となっている前
記イメージターゲットフレームを比較することと、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似することが発見された前
記単一のブラーテンプレートの前記クリティカルポーズと前記ブラー量の組み合わせとし
て、問題となっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定するこ
とと、
　を備える、請求項５の方法。
【請求項７】
　すべての前記ブラーテンプレートに対して、問題となっている前記イメージターゲット
フレームを比較することは、複数の正規化された相互相関（ＮＣＣ）値を計算することを
備える、請求項６の方法。
【請求項８】
　前記第１モーションブラー推定方法の結果は、前記第２モーションブラー推定方法の前
記適用に使用される、請求項１の方法。
【請求項９】
　イメージターゲットフレームに関連づけられたモーションブラーを推定するために１つ
または複数のモーションブラー推定方法を適応的に適用するための装置において、
　前記モーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方法を適用する手段
と、
　前記第１モーションブラー推定方法を適用した後、第２モーションブラー推定方法に計
算リソースが利用可能かどうかを決定する手段と、ここにおいて前記第２モーションブラ
ー推定方法は前記第１モーションブラー推定方法よりも計算上集約的であって、前記第１
モーションブラー推定方法よりも正確なブラー推定を提供するものである、
　前記第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第２モーションブラー推定方法を適用す
る手段と、
　推定された前記モーションブラーをバーチャルオブジェクト上でシミュレートする手段
と、
　前記バーチャルオブジェクトを前記イメージターゲットにスーパーインポーズする手段
と、
　を備えた装置。
【請求項１０】
　前記第１モーションブラー推定方法を適用する前記手段は、さらに、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズを測定し、問題となっている前
記イメージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第１
投影ポーズを決定する手段と、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレー
ムのポーズを測定し、問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第２投影
ポーズを決定する手段と、
　前記第１投影ポーズから前記第２投影ポーズを減算することにより、問題となっている
前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する手段と、
　を備えた請求項９の装置。
【請求項１１】
　前記第２モーションブラー推定方法を適用する前記手段は、さらに、
　複数のブラーベクトルを非ブラーイメージターゲットに適用することにより前記非ブラ
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ーイメージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲットを生成する
手段と、
　問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似する単一の可能なモーション
ブラーイメージターゲットを見つけるために、前記複数の可能なモーションブラーイメー
ジターゲットに対して、問題となっている前記イメージターゲットフレームを比較する手
段と、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する前記単一の可能なモ
ーションブラーイメージターゲットに関連づけられた前記ブラーベクトルとして、問題と
なっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する手段
と、ここにおいて、
　前記複数の可能なモーションブラーイメージターゲットに対して、問題となっている前
記イメージターゲットフレームを比較する前記手段は、好ましくは、複数の正規化された
相互相関（ＮＣＣ）値を計算する手段をさらに備える、
　を備える、請求項９の装置。
【請求項１２】
　第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定する手段と、
　前記第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第３モーションブラー推定方法を適用す
る手段と、
　をさらに備えた、請求項９の装置。
【請求項１３】
　前記第３モーションブラー推定方法を適用する前記手段は、さらに、
　サーチされるべき複数のブラー量を決定する手段と、
　サーチされるべき各ブラー量に関する１つまたは複数のモーションブラーステップの数
を決定する手段と、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズと、問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまた
は複数の中間ポーズを補間する手段と、ここにおいて、中間ポーズの数は前記モーション
ブラーステップの数に対応する、
　複数の非ブラー仮想イメージターゲットフレームを構築する手段と、ここにおいて、１
つの仮想イメージターゲットフレームが各中間ポーズならびに問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの前記ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフ
レームの直前の前記イメージターゲットフレームの前記ポーズに関して構築される、
　各中間ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズに関して複数のブラーテンプレートを構築する手
段と、ここにおいて、前記ブラーテンプレートが構築されるポーズは前記ブラーテンプレ
ートのクリティカルポーズとされる、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一のブラーテンプ
レートを見つけるためにすべての前記ブラーテンプレートに対して、問題となっている前
記イメージターゲットフレームを比較する手段と、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似することが発見された前
記単一のブラーテンプレートの前記クリティカルポーズと前記ブラー量の組み合わせとし
て、問題となっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定する手
段と、
　を備える、請求項１２の装置。
【請求項１４】
　前記第１モーションブラー推定方法の結果は、前記第２モーションブラー推定方法の前
記適用に使用される、請求項９の装置。
【請求項１５】
　データ処理デバイスまたはシステムによって実行されると、前記データ処理デバイスま
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たはシステムに、請求項１ないし８のいずれか一項に記載の方法を行わせる命令を備えた
コンピュータプログラム。
【発明の詳細な説明】
【関連出願への相互参照】
【０００１】
　[0001]この出願は参照することによりここに組み込まれる「FAST ADAPTIVE ESTIMATION
 OF MOTION BLUR FOR COHERENT RENDERING」と題する２０１５年２月２７日に出願された
米国特許出願番号第１４／６３３７３７号の優先権を主張する。
【技術分野】
【０００２】
　[0002]ここに開示される主題は電子デバイスに関し、特に電子デバイスによりインプリ
メントされるオーグメンテッドリアリティ(Augmented Reality)環境に使用する方法およ
び装置に関する。
【背景技術】
【０００３】
　[0003]オーグメンテッドリアリティ技術を用いて、出力ビデオフィードにおいてバーチ
ャルオブジェクトはリアルワールドシーンの一部であるように見えるようにリアルワール
ドシーンのビデオフィード上にスーパーインポーズされることができる。バーチャルオブ
ジェクトをリアルワールドシーンの一部として写実的(realistically)に見せるために複
数の周知技術が使用されることができる。例えば、バーチャルオブジェクトをリアルワー
ルドシーンの一部として見せるためにバーチャルオブジェクトのポーズ(pose)がそれに応
じて調整されることができるようにカメラポーズは周知技術を用いてビデオフィードの一
方のフレームから他方へ追跡(track)されることができる。
【０００４】
　[0004]高速カメラ移動の結果としてリアルワールドシーンを描画するビデオフィードが
不鮮明になる(becomes blurred)状況において、バーチャルオブジェクトが同様に不鮮明
でない場合バーチャルオブジェクトのリアリズムは減退する可能性がある。それゆえ、バ
ーチャルオブジェクトがスーパーインポーズされるリアルワールドシーンを描画するビデ
オフィードのモーションブラー(motion blur)を測定するための方法および対応するブラ
ーをシミュレートするためにバーチャルオブジェクトを調整するための方法が有効である
。
【発明の概要】
【０００５】
　[0005]ここに開示された実施形態は画像ターゲットフレームに関連づけられたモーショ
ンブラーを推定するために１つまたは複数のモーションブラー推定方法を適応的に適用す
るための方法において、モーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方
法を適用することと、第２モーションブラー推定方法に関して計算リソースが利用可能か
どうかを決定することと、および第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可
能であるという決定に応答してモーションブラーを推定するために第２モーションブラー
推定方法を適用することを備える方法を含むことができる。
【０００６】
　[0006]ここに開示される他の実施形態はイメージターゲットフレームに関連づけられた
モーションブラーを推定するための１つまたは複数のモーションブラー推定方法を適応的
に適用するための装置をであって、メモリと、モーションブラーを推定するために第１モ
ーションブラー推定方法を適用し、第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用
可能かどうかを決定し、第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能である
という決定に応答してモーションブラーを推定するために第２モーションブラー推定方法
を適用する、ように構成されたプロセッサを備えた装置を含むことができる。
【０００７】
　[0007]ここに開示されるさらなる実施形態はイメージターゲットフレームに関連づけら
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れたモーションブラーを推定するために１つまたは複数のモーションブラー推定方法を適
応的に適用するための装置であって、モーションブラーを推定するために第１モーション
ブラー推定方法を適用するための手段と、第２モーションブラー推定方法に計算リソース
が利用可能かどうかを決定するための手段と、第２モーションブラー推定方法に計算リソ
ースが利用可能であるという決定に応答してモーションブラーを推定するために第２モー
ションブラー推定方法を適用するための手段を備えた装置を含むことができる。
【０００８】
　[0008]プロセッサにより実行されると、プロセッサに、イメージターゲットフレームに
関連づけられたモーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方法を適用
することと、第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定す
ることと、および第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという
決定に応答してモーションブラーを推定するために第２モーションブラー推定方法を適用
することを備えた方法を実行させるコードを含む非一時的コンピュータ可読媒体を含むこ
とができる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】[0009]図１はオーグメンテッドリアリティアプリケーションに適合されたデバイ
スの一実施形態を例示する。
【図２Ａ】[0010]図２Ａは例示オーグメンテッドリアリティアプリケーションの出力を例
示する。
【図２Ｂ】図２Ｂは例示オーグメンテッドリアリティアプリケーションの出力を例示する
。
【図３】[0011]図３はイメージターゲットのモーションブラーを推定するための１つまた
は複数の方法を適応的に適用するための例示方法を図示するフローチャートである。
【図４】[0012]図４はイメージターゲットのモーションブラーを推定するための例示であ
る第１モーションブラー推定方法を例示するフローチャートである。
【図５】[0013]図５はイメージターゲットのモーションブラーを推定する例示である第２
モーションブラー推定方法を例示するフローチャートである。
【図６】[0014]図６はイメージターゲットのモーションブラーを推定するための例示であ
る第２モーションブラー推定方法の例示イラストレーションである。
【図７】[0015]図７はイメージターゲットのモーションブラーを推定する例示である第３
モーションブラー推定方法を例示するフローチャートである。
【図８】[0016]図８はイメージターゲットのモーションブラーを推定する例示である第３
モーションブラー推定方法の例示イラストレーションである。
【発明の詳細な説明】
【００１０】
　[0017]オーグメンテッドリアリティアプリケーションに適合された例示デバイス１００
が図１に例示される。ここに使用されるデバイス（例えば、デバイス１００）は、モバイ
ルデバイス、ワイヤレスデバイス、セルフォン、パーソナルデジタルアシスタント、モバ
イルコンピュータ、ウェアラブルデバイス（例えば、時計、頭部装着ディスプレイ、バー
チャルリアリティメガネ等）、タブレット、パーソナルコンピュータ、ラップトップコン
ピュータ、または処理機能を有する任意のタイプのデバイスであり得る。ここで使用され
るように、モバイルデバイスは、１つまたは複数のワイヤレス通信デバイスまたはネット
ワークから送信されたワイヤレス信号を獲得する、およびワイヤレス信号を送信するよう
に構成された任意のポータブル、またはムーバブルデバイスまたはマシンであり得る。よ
って、限定ではなく例として、デバイス100は、無線デバイス、携帯電話デバイス、コン
ピューティングデバイス、パーソナル通信システムデバイス、または他の同様の移動可能
なワイヤレス通信装着のデバイス、アプライアンス、または機械を含み得る。
【００１１】
　[0018]バス１０５を介して電気的に結合され得る（またはそうでなければ、適宜、通信
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状態にあり得る）ハードウェアエレメントを備えるデバイス１００が示される。ハードウ
ェア要素は、（デジタル信号処理チップ、グラフィックス加速プロセッサ、および／また
は同様のもののような）１つまたは複数の汎用プロセッサおよび／または１つまたは複数
の特殊用途プロセッサを限定なく含む１つまたは複数のプロセッサ１１０、カメラ１１６
、マウス、キーボード、キーパッド、タッチスクリーン、マイクロフォン、および／また
は同様のものを限定なく含む１つまたは複数の入力デバイス１１５およびディスプレイデ
バイス１２１、スピーカ、プリンタおよび／または同様のものを限定なく含む１つまたは
複数の出力デバイス120を含むことができる。
【００１２】
　[0019]　デバイス100は、限定されないが、ローカルなおよび／またはネットワークア
クセス可能な記憶装置を備え得る、および／または、限定されないが、ディスクドライブ
、ドライブアレイ、光学記憶デバイス、プログラマブルでありフラッシュ更新可能である
ランダムアクセスメモリ（「ＲＡＭ」）および／または読取専用メモリ（「ＲＯＭ」）の
ような固体記憶デバイス、および／または、同様のものを含み得る、１つ以上の非一時的
ストレージデバイス125をさらに含み得る（および／または、それらと通信状態にある）
。このような記憶デバイスは、限定されないが、様々なファイルシステム、データベース
ストラクチャ、および／または、同様のものを含む、任意の適切なデータ記憶をインプリ
メントするように構成され得る。
【００１３】
　[0020]　デバイスはまた、モデム、ネットワークカード（ワイヤレスまたはワイヤード
）、赤外線通信デバイス、ワイヤレス通信デバイスおよび／またはチップセット（例えば
、Bluetooth（登録商標）デバイス、８０２．１１デバイス、Ｗｉ－Ｆｉデバイス、Ｗｉ
Ｍａｘ（登録商標）デバイス、セルラ通信設備、等）、および／または同様のものを含み
得るがそれらに限定されない通信サブシステム１３０を含み得る。通信サブシステム１３
０は、ここに記載されるネットワーク、他のデバイスおよび／または任意の他のデバイス
とデータを交換可能にすることができる。一実施形態において、デバイス１００は、上述
されたような、ＲＡＭまたはＲＯＭデバイスを含み得るメモリ１３５をさらに備えること
ができる。デバイス１００はモバイルデバイスまたは非モバイルデバイスであり得、ワイ
ヤレスおよび／またはワイヤード接続を有することができる。
【００１４】
　[0021]　デバイス１００はまた、オペレーティングシステム１４０、デバイスドライバ
、実行可能ライブラリ、および／または１つまたは複数のアプリケーションプログラム１
４５などの他のコードを含む、ワーキングメモリ１３５内に現在位置するものとして示さ
れている、ソフトウェア要素を備えることができ、それは、ここで記載されるように、複
数の実施形態により提供される方法および／または構成システムを備えるかまたはインプ
リメントするように設計されることができる。単に例として、以下に記載される方法（１
つ以上）に関して説明される１つまたは複数の手順は、デバイス１００（および／または
デバイス１００内のプロセッサ）により実行されるコードおよび／または命令としてイン
プリメントされることができる。したがって、１つの態様において、そのようなコードお
よび／または命令は記載された方法に従って１つまたは複数の動作を実行するように汎用
コンピュータ（または他のデバイス）を構成および／または適合させるために使用される
ことができる。
【００１５】
　[0022]これらの命令および／またはコードのセットは、上述された記憶デバイス（１つ
以上）１２５のような、非一時的コンピュータ可読記憶媒体上に記憶され得る。いくつか
の場合には、記憶媒体は、デバイス１００のようなデバイス内に組み込まれ得る。他の実
施形態において記憶された命令／コードを用いて汎用コンピュータをプログラム、構成、
および／または適合するために記憶媒体が使用されることができるように、記憶媒体はデ
バイスから分離されることができ、（例えば、コンパクトディスクのようなリムーバブル
媒体）、および／またはインストレーションパッケージ内に提供されることができる。こ
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れらの命令は、コンピュータ化されたデバイス１００によって実行可能である実行可能な
コードの形態をとり得るか、および／または、（例えば、様々な一般的に利用可能なコン
パライラ、インストールプログラム、圧縮／解凍ユーティリティなどのいずれかを使用し
て）デバイス１００上での編集および／またはインストールの際に実行可能なコードの形
態をとる、ソースおよび／またはインストール可能なコードの形態をとり得る。
【００１６】
　[0023]アプリケーションプログラム１４５は１つまたは複数のオーグメンテッドリアリ
ティアプリケーションを含むことができる。例示オーグメンテッドリアリティアプリケー
ションはイメージターゲットをリアルタイムで認識し追跡することが可能である。一例示
実施形態において、例示オーグメンテッドリアリティアプリケーションはイメージターゲ
ット上の複数のキーポイントを用いてイメージターゲットを追跡する。ここに記載される
オーグメンテッドリアリティアプリケーションの機能性は、オペレーティングシステム（
ＯＳ）、ファームウェア、コンピュータビジョンモジュールのような異なるレベルのソフ
トウエアでまたはハードウエアで代替的にインプリメントされることができる。
【００１７】
　[0024]一実施形態において、リアルワールドシーンを表すイメージターゲットはデバイ
ス１００のカメラ１１６から受信されたライブビデオフィードのフレームである。ビデオ
フィードはバッファリングされることができる。他の実施形態において、ビデオフィード
はあらかじめ記録されたビデオフィードであり得、記憶媒体から検索されることができる
。オーグメンテッドリアリティアプリケーション１４５は１つまたは複数のバーチャルオ
ブジェクトをイメージターゲットにスーパーインポーズすることができる。従って、１つ
または複数のバーチャルオブジェクトがスーパーインポーズされるイメージターゲットは
、ディスプレイデバイス１２１上にフレーム毎に描画される。例示オーグメンテッドリア
リティアプリケーションはイメージターゲットの位置と方位(orientation)を追跡しそれ
に従ってスーパーインポーズされた１つまたは複数のバーチャルオブジェクトの位置と方
位を調節するので、１つまたは複数のバーチャルオブジェクト上におけるユーザのパース
ペクティブ(perspective)はイメージターゲット上のユーザのパースペクティブに対応し
、その結果、ユーザには、１つまたは複数のバーチャルオブジェクトがリアルワールドシ
ーンの一部であるように見える。また、一実施形態において、リアルワールドシーンを表
すイメージターゲットはセーブされたビデオフィードのフレームであり得る。
【００１８】
　[0025]図２Ａおよび２Ｂを参照すると、例示オーグメンテッドリアリティアプリケーシ
ョン１４５の出力２００および２０５が示される。図２Ａにおいて、イメージターゲット
２１０は高速カメラ移動によりぼやけている(blurred)。しかしながら、バーチャルオブ
ジェクト－バーチャルティーポット２１５－はそれに対応してぼやけていない。この結果
、バーチャルティーポット２１５のリアリズムが損なわれ、バーチャルティーポット２１
５はイメージターゲット２１０内に描画されたリアルワールドシーンの一部でないように
見える（appears less to be part of）。対照的に、同じぼやけた(blurred)イメージタ
ーゲット２１０を示す図２Ｂにおいて、バーチャルティーポット２１５は同じモーション
ブラーを被ったように見えるように調節される。この結果、図２Ｂのバーチャルティーポ
ット２１５はイメージターゲット２１０内に描画されたリアルワールドシーンの一部とし
てより写実的(realistically)に見える。
【００１９】
　[0026]バーチャルオブジェクト上のモーションブラーをシミュレートするためにイメー
ジターゲットのモーションブラーに関連するある情報が必要となるかもしれない。例えば
、イメージターゲットのモーションブラーは方向と大きさを備えるブラーベクトルにより
表されることができる。代替的に、イメージターゲットのモーションブラーは問題になっ
ているイメージターゲットのカメラポーズとモーションブラーが生じ始める直前のイメー
ジターゲットフレームのカメラポーズとの間の中間カメラポーズとブラー量との組み合わ
せにより表されることができる。以下、上述した中間カメラポーズはクリティカルポーズ
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と呼ばれることができる。言い換えれば、イメージターゲットのモーションブラーはクリ
ティカルポーズとブラー量の組み合わせにより表されることが出来る。
【００２０】
　[0027]イメージターゲットのモーションブラーを推定する３つの方法が以下に記載され
る。３つの方法は、第１モーションブラー推定方法、第２モーションブラー推定方法、お
よび第３モーションブラー推定方法と呼ばれることができる。代替的に、第１モーション
ブラー推定方法は高速２Ｄ推定、第２モーションブラー推定方法は粗い(coarse)３Ｄ推定
、および第３モーションブラー推定方法は精細(refined)３Ｄ推定と呼ばれることができ
る。以下に詳細に説明されるように、第３モーションブラー推定方法（精細３Ｄ推定）は
第２モーションブラー推定方法（粗い３Ｄ推定）よりも計算上より集約的であり(computa
tionally more intensive)、それは次に第１モーションブラー推定方法（高速２Ｄ推定）
よりも計算上より集約的である。
【００２１】
　[0028] 図３を参照すると、イメージターゲットのモーションブラーを推定するための
１つまたは複数の方法を適応的に適用するための例示方法３００を例示するフローチャー
トが示される。ブロック３１０において、モーションブラーを推定するために第１方法モ
ーションブラー推定方法が適用されることができる。第１モーションブラー推定方法は、
以下に詳細に記載される図４の例示第１モーションブラー推定方法４００であり得る。ブ
ロック３２０において、第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能である
かどうかの決定がなされることができる。計算リソースは例えば残りの見積もり時間(bud
geted time)、または利用可能なメモリスペースを含むことができる。ブロック３２０に
おいて、第２モーションブラー推定方法に利用可能な十分な計算リソースが無いと決定さ
れた場合、方法３００は終了することができる。ブロック３２０において、第２モーショ
ンブラー推定方法に対して計算リソースが利用可能である場合、方法３００はブロック３
３０に進み、そこで、計算リソースが第２モーションブラー推定方法に利用可能であると
いう決定に応答してモーションブラーを推定するために第２モーションブラー推定方法が
適用されることができる。第２モーションブラー推定方法は、以下に詳細に記載される、
図５の例示モーションブラー推定第２モーションブラー推定方法５００であり得る。次に
、ブロック３４０において、第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能か
どうかの決定がなされることができる。ブロック３４０において、第３モーションブラー
推定方法に対して十分な計算リソースが利用可能でないと決定された場合、方法３００は
終了することができる。ブロック３４０において、第３モーションブラー推定方法に対し
て計算リソースが利用可能であると決定された場合、方法３００はブロック３５０に進み
、そこで、第３モーションブラー推定方法に対して計算リソースが利用可能であるとの決
定に応答してモーションブラーを推定するために第３モーションブラー推定方法が適用さ
れることができる。第３モーションブラー推定方法は、以下に詳細に記載されるように図
７の例示第３モーションブラー推定方法７００であり得る。その後、方法３００は終了す
ることができる。方法３００はイメージターゲットフレームに関して１つまたは複数のモ
ーションブラー推定を生成するために各イメージターゲットフレームに関して実行される
ことができる。代替的に、方法３００はこのような背景の下、最も適切なモーションブラ
ー推定方法を選択するために時々(from time to time)実行されることができ、モーショ
ンブラー推定方法は方法３００が次に実行されるまで複数のイメージターゲットフレーム
に使用されることができる。最も適切なモーションブラー推定方法はリソース制約を前提
として最も正確なモーションブラー推定を提供する方法であり得る。
【００２２】
　[0029]代替実施形態において、初めに特定のモーションブラー推定方法を実行すること
なく各モーションブラー推定方法に必要な推定された計算リソースおよび利用可能な計算
リソースに基づいて最も適切なモーションブラー推定方法を決定する方法が利用されるこ
とができる。
【００２３】
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　[0030]もちろん、デバイスおよび環境に関して計算リソースプロファイルが周知である
いくつかの実施形態において、最も適切なモーションブラー推定方法は方法３００を利用
することなしに選択されることができる。
【００２４】
　[0031]図４を参照すると、イメージターゲットのモーションブラーを推定するための例
示第１モーションブラー推定方法４００を例示するフローチャートが示される。第１モー
ションブラー推定方法４００は代替的に高速２Ｄ推定と呼ばれることができる。ブロック
４１０において、第１投影ポーズは問題となっているイメージターゲットフレームのポー
ズを測定し問題となっているイメージターゲットフレームのポーズをスクリーン空間に投
影することにより決定されることができる。ブロック４２０において、第２投影ポーズは
、問題となっているイメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームの
ポーズを測定し、問題となっているイメージターゲットフレームの直前のイメージターゲ
ットフレームのポーズをスクリーン空間に投影することにより決定されることができる。
その後、ブロック４３０において、第２投影ポーズと第１投影ポーズとの間の差分に少な
くとも部分的に基づいて問題となっているイメージターゲットフレームのモーションブラ
ーベクトルが決定されることができる。ブロック４３０において計算で使用される位置（
複数）は中心位置のような単一の位置であってもよいし、あるいはイメージターゲットフ
レームのコーナー(corners)のような複数の位置であってもよい。現在のイメージターゲ
ットフレームに関するモーションブラー推定の結果が連続するイメージターゲットフレー
ムの複数の従前のペアに基づくことができるように、外挿された曲線上の現在のイメージ
ターゲットフレームのモーションブラーベクトルを決定するために（スクリーン空間に投
影される）連続するイメージターゲットフレームの従前のペア間の差分が使用されること
ができることが理解されるべきである。
【００２５】
　[0032]第１モーションブラー推定方法４００は１つまたは複数のイメージターゲットフ
レームのモーションブラーの高速２Ｄ推定に関するランタイムの期間に利用されることが
できる。さらに、第１モーションブラー推定方法４００は、サイマルテニアスローカライ
ゼーションアンドマッピング(Simultaneous Localization and Mapping)（ＳＬＡＭ）、
またはユーザ定義ターゲット(User-Defined Target)（ＵＤＴ）のような方法とともに使
用されることができる。しかしながら、ブロック４３０において導出されたベクトルはカ
メラブラーを真に測定しない動きベクトルであることが理解されなければならない。ある
環境の下では、高速カメラ移動は必ずしもブラーを導出せず、ブロック４３０において導
出された動きベクトルをバーチャルオブジェクトを調整するためのブラーベクトルとして
用いることは誤った結果を生じる可能性がある。
【００２６】
　[0033]図５を参照すると、イメージターゲットのモーションブラーを推定するための例
示第２モーションブラー推定方法５００を例示するフローチャートが示される。第２モー
ションブラー推定方法５００は代替的に粗い３Ｄ推定と呼ばれることができる。ブロック
５１０において、複数のブラーベクトルを非ブラーイメージターゲットに適用することに
より非ブラーイメージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲット
が生成されることができる。複数のブラーベクトルがそれらの方向および大きさにおいて
変化されることができる。例えば、一実施形態において、２４のブラーベクトルを用いて
２４の可能なモーションブラーイメージターゲットが生成されることができ、ここで、２
４ブラーベクトルは４つの方向と６つの大きさの組み合わせをカバーする。いくつかの実
施形態において、計算上のインテンシティ(intensity)を低減するように可能なモーショ
ンブラーイメージターゲットを生成するために非ブラーイメージターゲットは使用される
前に最初にスケールダウンされることができる。同じ理由で、いくつかの他の実施形態に
おいて、可能なモーションブラーイメージターゲットを生成するために非ブラーイメージ
ターゲット上のキーポイント周辺で取得されたスモールパッチ(small patch)のみが使用
されることができる。次に、ブロック５２０において、問題となっているイメージターゲ
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ットフレームは、問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似する１つの可
能なモーションブラーイメージターゲットを見つけるために複数の可能なモーションブラ
ーイメージターゲットに対して比較されることができる。もちろん、可能なモーションブ
ラーイメージターゲットを生成するために使用される非ブラーイメージターゲットのスケ
ールダウンバージョンが使用される実施形態において、問題となっているイメージターゲ
ットフレームは比較が行われる前に最初に同様にスケールダウンされることができる。可
能なモーションブラーイメージターゲットを生成するために非ブラーイメージターゲット
上のキーポイント周辺のスモールパッチのみが使用される実施形態において、問題となっ
ているイメージターゲットフレーム上のキーポイント周辺のスモールパッチのみがその比
較に使用される。問題となっているイメージターゲットフレームと、複数の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲットのいずれか１つとの間の類似度が任意の周知の技術により
決定されることができる。例えば、正規化された相互相関(Normalized Cross-Correlatio
n)（ＮＣＣ）値はそのような技術の１つである。問題となっているイメージターゲットフ
レーム上で第１モーションブラー推定方法４００が実行された場合、計算リソースを節約
するためにブロック５２０におけるサーチの順番を最適化するために第１モーションブラ
ー推定方法４００のブロック４３０で導出されたモーションブラーベクトルが利用される
ことができる。その後、ブロック５３０において問題となっているイメージターゲットフ
レームのモーションブラーベクトルは問題となっているイメージターゲットフレームに最
も近似するようにブロック５２０において発見された１つの可能なモーションブラーイメ
ージターゲットに関連づけられたブラーベクトルとして推定されることができる。ビデオ
フィードからのイメージターゲットフレームが継続的に処理されるとき第２モーションブ
ラー推定方法５００のための計算強度(computational intensity)を低減するための１つ
の方法は、より非類似である可能なモーションブラーイメージターゲットに移動する前に
第２モーションブラー推定方法５００の従前の反復においてブロック５２０で発見したも
のよりも、より非類似の可能なモーションブラーイメージターゲットと問題になっている
イメージターゲットをブロック５２０において比較することである。
【００２７】
　[0034]図６を参照すると、イメージターゲットのモーションブラーを推定するための例
示第２モーションブラー推定方法５００の例示イラストレーションが示される。上述した
ように、粗い３Ｄ推定を用いて、複数の可能なモーションブラーイメージターゲット（例
えば、イメージターゲット６３０Ａ－Ｄ）は、複数のブラーベクトルを非ブラーイメージ
ターゲットに適用することにより非ブラーイメージターゲット６１０から生成されること
ができる。非ブラーイメージターゲット６１０は、計算強度を低減するように可能なモー
ションブラーイメージターゲット（例えば、イメージターゲット６３０Ａ－Ｄ）を生成す
るために、非ブラーイメージターゲット６１０は使用される前に最初にスケールダウンさ
されたイメージターゲット６２０にスケールダウンされることができる。次に、問題とな
っているイメージターゲットは問題となっているイメージターゲットに最も近似している
１つの可能なモーションブラーイメージターゲットを見つけるために複数の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲット（例えば、イメージターゲット６３０Ａ－Ｄ）に対して比
較されることができる。その後、問題となっているイメージターゲットフレームのモーシ
ョンブラーベクトルは問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似するよう
に発見された１つの可能なモーションブラーイメージターゲットに関連づけられたブラー
ベクトルとして推定されることができる。
【００２８】
　[0035]図７を参照すると、イメージターゲットのモーションブラーを推定するための例
示第３モーションブラー推定方法７００を例示するフローチャートが示される。第３モー
ションブラー推定方法７００は代替的に精製３Ｄ推定と呼ばれることができる。ブロック
７１０において、サーチされるべき複数のブラー量が決定されることができる。問題とな
っているイメージターゲットフレーム上で第２モーションブラー推定方法５００が実行さ
れた場合、方法５００のブロック５３０で導出されたモーションブラーベクトルはサーチ
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されるべき複数のブラー量の数を制限するために使用されることができる。ブロック７２
０においてサーチされるべき各ブラー量に関して、モーションブラーステップの数に対応
する数が決定されることができる。この数は以後数Ｎと呼ばれることができる。数Ｎは１
以上でありサーチされるべき対応するブラー量とポジティブに相関させることができる。
次に、ブロック７３０において、問題となっているイメージターゲットフレームのポーズ
と直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまたは複数の中間ポーズが補
間されることができる。中間ポーズの数は数Ｎと同じである。中間ポーズは、問題となっ
ているイメージターゲットフレームのポーズと直前のイメージターゲットフレームのポー
ズとの間で均等に離間されている。ブロック７４０において、複数の非ブラー仮想イメー
ジターゲットフレームが構築されることができ、ここで、１つの仮想イメージターゲット
フレームが、各中間ポーズに関して並びに問題となっているイメージターゲットフレーム
のポーズおよびその直前のイメージターゲットフレームのポーズに関して構築されること
ができる。ブロック７５０において、複数のブラーテンプレートは各中間ポーズおよび問
題となっているイメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポー
ズに関して構築されることができる。ブラーテンプレートが構築されるポーズはブラーテ
ンプレートのクリティカルポーズと呼ばれることができる。ブラーテンプレートは、クリ
ティカルポーズに対応する非ブラー仮想イメージターゲットフレームおよび問題となって
いるイメージターゲットフレームのポーズおよびクリティカルポーズの後の全ての中間ポ
ーズを含む、その後のすべてのポーズを結合することにより構築されることができる。い
いかえれば、各ブラーテンプレートに関して、モーションブラーはそのクリティカルポー
ズにおいて生じし始めると仮定する。ブロック７２０および７５０はサーチされるべきす
べてのブラー量に関してサーチされるべきすべてのブラーテンプレートを取得するために
反復されることができる。それゆえ、ブロック７６０において、問題となっているイメー
ジターゲットフレームは問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似する単
一のブラーテンプレートを見つけるためにすべてのブラーテンプレートに対して比較され
ることができる。第２モーションブラー推定方法５００と同様に、問題となっているイメ
ージターゲットフレームとブラーテンプレートとの間の類似度を測定するためにＮＣＣが
用いられることができる。ブロック７７０において、問題となっているイメージターゲッ
トフレームのモーションブラーは問題となっているイメージターゲットフレームに最も近
似するようにブロック７６０において発見されたブラーテンプレートのクリティカルポー
ズとブラー量の組み合わせとして推定されることができる。ブラー量は例えば０と１の間
のスケールに正規化されることができる。第３モーションブラー推定方法７００により提
供されるモーションブラー推定は、カメラ移動の６度の自由度（ＤＯＦ）を考慮するので
、第２モーションブラー推定方法５００よりもさらに正確であることが理解される必要が
ある。現在のイメージターゲットフレームに関する精製３Ｄ推定の結果は従前のイメージ
ターゲットフレームの結果を考慮するとともに外挿された曲線上の現在のイメージターゲ
ットフレームに関するモーションブラーベクトルを決定することによりさらに精製される
ことができることが理解されなければならない。
【００２９】
　[0036]図８を参照すると、イメージターゲットのモーションブラーを推定するための例
示第３モーションブラー推定方法７００の例示イラストレーション８００が示される。上
述したように、精製３Ｄ推定を用いて、サーチされるべき複数のブラー量が決定されるこ
とができる。サーチされるべき各ブラー量に関して、モーションブラーステップの数に対
応する数が決定されることができる。次に、問題となっているイメージターゲットフレー
ムのポーズ（テンプレート８２０Ａで示されるポーズ）とその直前のイメージターゲット
フレームのポーズ（テンプレート８２０Ｃで示されるポーズ）との間の１つまたは複数の
中間ポーズ（例えば、テンプレート８２０Ｂで示されるポーズ）が補間されることができ
る。複数のブラーテンプレートは、各中間ポーズ（例えば、テンプレート８２０Ｂで示さ
れるポーズ）および問題となっているイメージターゲットフレームの直前のイメージター
ゲットフレームのポーズ（テンプレート８２０Ｃで示されるポーズ）に関して構築される
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ことができる。ゆがんでいない(un-warped)（例えば、正面像）イメージターゲット８１
０はブラーテンプレートの構築に利用されることができる。サーチされるべきすべてのブ
ラー量に関するサーチされるべきすべてのブラーテンプレートが生成されることができる
。その後、問題となっているイメージターゲットフレームは、問題となっているイメージ
ターゲットフレームに最も近似する単一のブラーテンプレートを見つけるためにすべての
ブラーテンプレート（例えば、テンプレート８３０Ａ－Ｃ）に対して比較されることがで
きる。
【００３０】
　[0037]それゆえ、第３モーションブラー推定方法７００（精製３Ｄ推定）は第２モーシ
ョンブラー推定方法５００（粗い３Ｄ推定）よりも計算上集約的(intensive)であり、そ
れは、つぎに第１モーションブラー推定方法４００（高速２Ｄ推定）より計算上集約的で
あることが理解されるべきである。他方、第３モーションブラー推定方法７００（精製３
Ｄ推定）は第２モーションブラー推定方法５００（粗い３Ｄ推定）よりもさらに正確なブ
ラー推定を提供し、それは次に第１モーションブラー推定方法４００（高速２Ｄ推定）よ
りもさらに正確なブラー推定を提供する。
【００３１】
　[0038]上述したように、モーションブラー（図４）を推定するために第１モーションブ
ラー推定方法を適用し、第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどう
かを決定し、第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定
に応答してモーションブラー（図５）を推定するために第２モーションブラー推定方法を
適用し、第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるかどうかを決定
し、および第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に
応答してモーションブラー（図７）を推定するために第３モーションブラー推定方法を適
用するための動作がデバイス１００により実行されることができる。より精度の低いブラ
ー推定方法からの結果は計算リソースを節約するためにより精度の高いブラー推定方法の
適用において使用または再使用されることができる。たとえば、第１モーションブラー推
定方法からの結果は、第２モーションブラー推定方法の適用において使用されることがで
き、第１および第２モーションブラー推定からの結果は第３モーションブラー推定方法の
適用に使用されることができる。３つのモーションブラー推定方法の種々のインプリメン
テーションは従前に詳細に記載した。従前に記載した機能を実行することにより、プロセ
ッサ１１０を有するデバイス１００は、仮想オブジェクトをイメージターゲット内に描画
されるリアルワールドシーンの一部としてより現実的に見せるバーチャルオブジェクト（
バーチャルティーポット２１５）上のモーションブラーをシミュレートするために使用さ
れることができる、イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定するために最
も適切なモーションブラー推定方法を適応的に選択するためにオーグメンテッドリアリテ
ィアプリケーション１４５を動作させるための命令を実行することができる。
【００３２】
　[0039]従前に記載したように、モーションブラー推定を実行するためのオーグメンテッ
ドリアリティアプリケーション１４５はソフトウェア、ファームウェア、ハードウェア、
それらの組み合わせ等としてインプリメントされることができることが理解されるべきで
ある。一実施形態において、従前に記載された機能は従前に望まれた機能（例えば、図３
－８の方法動作）を実現するためにデバイス１００の１つまたは複数のプロセッサ（例え
ば、プロセッサ１１０）によりインプリメントされることができる。
【００３３】
　[0040]　本明細書での教示は、様々な装置（例えば、デバイス）に組み込まれ得る（例
えば、それらの中でインプリメントされ得るか、またはそれらによって行われ得る）。例
えば、本明細書に教示されている１つまたは複数の態様は、汎用デバイス、デスクトップ
コンピュータ、モバイルコンピュータ、モバイルデバイス、電話（例えば、セルラフォン
）、パーソナルデジタルアシスタント、タブレット、ラップトップコンピュータ、タブレ
ット、エンターテイメントデバイス（例えば、音楽またはビデオデバイス）、ヘッドセッ
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ト（例えば、ヘッドフォン、イヤピース等）、メディカルデバイス（例えば、バイオメト
リックセンサ、心拍数モニタ、歩数計、ＥＫＧデバイス等）、ユーザＩ／Ｏデバイス、コ
ンピュータ、サーバー、ポイントオブセールデバイス、エンターテイメントデバイス、セ
ットトップボックス、ウェアラブルデバイス（例えば、ウォッチ、ヘッドマウントディス
プレ、バーチャルリアリティグラス等）、自動車内の電子デバイス、または任意の他の適
切なデバイスに組み込まれることができる。
【００３４】
　[0041]いくつかの態様において、ワイヤレスデバイスは、通信システムに関するアクセ
スデバイス（例えば、Ｗｉ－Ｆｉアクセスポイント）を備えることができる。そのような
アクセスデバイスは、例えば、ワイヤードまたはワイヤレス通信リンクを介したトランシ
ーバを介して他のネットワーク（例えば、インターネットまたはセルラネットワークのよ
うなワイドエリアネットワーク）への接続性を提供することができる。したがって、アク
セスデバイスは別のデバイス（例えば、Ｗｉ－Ｆｉステーション）が他のネットワークま
たはいくつかの他の機能性にアクセスすることを可能にする。さらに、それらのデバイス
の一方または両方はポータブルであり得、またはいくつかの場合には、相対的に非ポータ
ブルであり得る。
【００３５】
　[0042]デバイスがモバイルまたはワイヤレスデバイスであるとき、それらは任意の適切
なワイヤレス通信技術に基づいてそうでなければサポートするワイヤレスネットワークを
介して１つまたは複数のワイヤレス通信リンクを介して通信することができることが理解
されるべきである。例えば、いくつかの態様においてワイヤレスデバイスと他のデバイス
はワイヤレスネットワークを含むネットワークと関連付けることができる。いくつかの態
様において、ネットワークはボディエリアネットワーク(a body area network)またはパ
ーソナルエリアネットワーク（例えば、ウルトラワイドバンドネットワーク）を備えるこ
とができる。いくつかの態様において、ネットワークはローカルエリアネットワークまた
はワイドエリアネットワークを備えることができる。ワイヤレスデバイスは、種々のワイ
ヤレス通信テクノロジー、プロトコルまたは例えば、３Ｇ、ＬＴＥ（登録商標）、アドバ
ンストＬＴＥ、４Ｇ、ＣＤＭＡ、ＴＤＭＡ、ＯＦＤＭ、ＯＦＤＭＡ、ＷｉＭＡＸおよびＷ
ｉ－Ｆｉのような規格の１つまたは複数をサポートしまたはそうでなければ使用すること
ができる。同様に、ワイヤレスデバイスは種々の対応する変調または多重化スキームの１
つまたは複数をサポートしそうでなければ使用することができる。したがって、ワイヤレ
スデバイスは、上述したまたは他のワイヤレス通信テクノロジーを用いる１つまたは複数
のワイヤレス通信リンクを介して確立および通信するための適切なコンポーネント（例え
ば、エアーインターフェース）を含むことができる。例えば、デバイスは、ワイヤレス媒
体を介した通信を容易にする種々のコンポーネント（例えば、シグナルジェネレータおよ
びシグナルプロセッサ）を含むことができる関連づけられた送信機および受信機コンポー
ネント（例えば、送信機および受信機）を有するワイヤレストランシーバを備えることが
できる。よく知られているように、モバイルデバイスはそれゆえ他のモバイルデバイス、
セルフォン、他のワイヤードまたはワイヤレスコンポーネント、インターネットウェブサ
イト等とワイヤレスに通信することができる。
【００３６】
　[0043]当業者であれば、情報および信号は、さまざまな異なる技術および技法のうちの
任意のものを用いて表され得ることを理解するであろう。例えば、上記説明の全体にわた
って参照されうるデータ、命令、コマンド、情報、信号、ビット、シンボル、およびチッ
プは、電圧、電流、電磁波、磁場または磁性粒子、光場または光粒子、あるいはこれらの
任意の組み合わせによって表され得る。
【００３７】
　[0044]当業者はまた、ここで開示された実施例に関連して記載された種々の例示的な論
理ブロック、モジュール、エンジン、回路、およびアルゴリズムステップが、電子ハード
ウェア、コンピュータソフトウェアまたはそれらの組合せとしてインプリメントされ得る
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ことを理解するだろう。このハードウェアおよびソフトウェアの互換性を明確に例示する
ために、様々な例示的なコンポーネント、ブロック、モジュール、エンジン、回路、およ
びステップが、それらの機能性の点から上で概して説明されている。そのような機能がハ
ードウェアまたはソフトウェアとしてインプリメントされるかどうかは、特定のアプリケ
ーションおよびシステム全体に課せられた設計制約に依存する。当業者は、各特定のアプ
リケーションのために、様々な方法で、説明された機能をインプリメントし得るが、その
ようなインプリメンテーションの決定は、本発明の範囲から逸脱を引き起こしていると解
釈されるべきでない。
【００３８】
　[0045]ここに開示された実施形態に関連して説明された様々な例示的な論理ブロック、
モジュール、および回路は、汎用プロセッサ、デジタルシグナルプロセッサ（ＤＳＰ）、
特定用途向け集積回路（ＡＳＩＣ）、フィールド・プログラマブル・ゲート・アレイ（Ｆ
ＰＧＡ）またはその他のプログラマブル論理デバイス、ディスクリートゲートまたはトラ
ンジスタロジック、ディスクリートハードウェアコンポーネント、あるいはここに説明さ
れた機能を実行するように設計されるこれらの任意の組み合わせで、インプリメントまた
は実行され得る。汎用プロセッサは、マイクロプロセッサであり得るが、代替では、プロ
セッサは、任意の従来のプロセッサ、コントローラ、マイクロコントローラ、またはステ
ートマシンであり得る。プロセッサはまた、例えば、ＤＳＰとマイクロプロセッサ、複数
のマイクロプロセッサ、ＤＳＰコアと連結した１つまたは複数のマイクロプロセッサ、ま
たは任意の他のそのような構成の組み合わせのような、コンピューティングデバイスの組
み合わせとしてインプリメントされ得る。
【００３９】
　[0046]ここに開示された実施形態に関連して説明された方法またはアルゴリズムのステ
ップは、直接ハードウェアにおいて、プロセッサによって実行されるソフトウェアモジュ
ールにおいて、またはこれら２つの組合せにおいて、具現化（embodied）され得る。ソフ
トウェアモジュールは、ＲＡＭメモリ、フラッシュメモリ、ＲＯＭメモリ、ＥＰＲＯＭメ
モリ、ＥＥＰＲＯＭ（登録商標）メモリ、レジスタ、ハードディスク、リムーバブルディ
スク、ＣＤ－ＲＯＭ、または当該技術で周知の任意の他の形態の記憶媒体内に存在し得る
。実例的な記憶媒体は、プロセッサが記憶媒体から情報を読み取り、記憶媒体に情報を書
き込むことができるように、プロセッサに結合され得る。代替として、記憶媒体は、プロ
セッサと一体化され得る。プロセッサおよび記憶媒体は、ＡＳＩＣ中に存在し得る。ＡＳ
ＩＣは、ユーザ端末中に存在しうる。代替では、プロセッサおよび記憶媒体は、ユーザ端
末中に離散コンポーネントとして存在し得る。１つ以上の例示的な実施形態において、記
述された機能は、ハードウェア、ソフトウェア、ファームウェア、またはそれらのあらゆ
る組み合わせに実現され得る。コンピュータプログラム製品としてソフトウェアにインプ
リメントされる場合、これら機能またはモジュールは、非一時的なコンピュータ可読媒体
上に、１つまたは複数の命令またはコードとして記憶または送信され得る。コンピュータ
可読媒体は、ある場所から別の場所へのコンピュータプログラムの転送を容易にする任意
の媒体を含む通信媒体とコンピュータ記憶媒体の両方を含むことができる。記憶媒体は、
コンピュータによってアクセスされることができる任意の入手可能な媒体であり得る。限
定ではなく例として、そのような非一時的なコンピュータ可読媒体は、ＲＡＭ、ＲＯＭ、
ＥＥＰＲＯＭ、ＣＤ－ＲＯＭあるいは他の光ディスク記憶装置、磁気ディスク記憶装置あ
るいは他の磁気記憶デバイス、または、命令あるいはデータ構造の形態で所望のプログラ
ムコードを記憶または搬送するために使用されることができ、およびコンピュータによっ
てアクセスされることができる、任意の他の媒体を備えることができる。また、任意の接
続は、厳密にはコンピュータ可読媒体と称される。例えば、ソフトウェアがウェブサイト
、サーバ、または他の遠隔ソースから、同軸ケーブル、光ファイバーケーブル、ツイスト
ペア、デジタル加入者回線（ＤＳＬ）、あるいは赤外線、無線、およびマイクロ波のよう
なワイヤレス技術を使用して送信される場合、同軸ケーブル、光ファイバーケーブル、ツ
イストペア、ＤＳＬ、あるいは赤外線、無線、およびマイクロ波のようなワイヤレス技術
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は媒体の定義に含まれる。ここで使用される場合、ディスク（disk）およびディスク（di
sc）は、コンパクトディスク（ＣＤ）、レーザーディスク（登録商標）、光ディスク、デ
ジタル多目的ディスク（ＤＶＤ）、フロッピー（登録商標）ディスクおよびブルーレイ（
登録商標）ディスクを含み、ここでディスク（disks）は、通常磁気的にデータを再生し
、一方ディスク（discs）は、レーザーを用いて光学的にデータを再生する。上記の組み
合わせは、また、非一時的なコンピュータ可読媒体の範囲内に含まれるべきである。
【００４０】
　[0048]開示された例証的な実施形態の先の説明は、いかなる当業者であっても、本発明
の製造または使用を可能にするよう提供される。これらの例証的な実施形態に対する様々
な修正は、当業者には容易に明らかとなり、本明細書において定義された包括的な原理は
、本発明の精神または範囲から逸脱することなく他の実施形態に適用され得る。したがっ
て、本発明は、ここに示された実施形態に限定されるようには意図されず、ここに開示さ
れる原理および新規な特徴と一致する最も広い範囲を与えられることとなる。
　以下に本願の出願当初の特許請求の範囲に記載された発明を付記する。
［Ｃ１］　イメージターゲットフレームに関連づけられたモーションブラーを推定するた
めに１つまたは複数のモーションブラーを適応的に適用するための方法において、
　モーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方法を適用することと、
　第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定することと、
および
　前記第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第２モーションブラー推定方法を適用す
ることと、
を備える方法。
［Ｃ２］　前記第１モーションブラー推定方法は、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズを測定し、問題となっている前
記イメージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第１
投影ポーズを決定することと、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレー
ムのポーズを測定し、問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第２投影
ポーズを決定することと、および
　前記第１投影ポーズから前記第２投影ポーズを減算することにより問題となっている前
記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定することと、
を備える、Ｃ１の方法。
［Ｃ３］　前記第２モーションブラー推定方法は、
　複数のブラーベクトルを非ブラーイメージターゲットに適用することにより前記非ブラ
ーイメージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲットを精製する
ことと、
　問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似する単一の可能なモーション
ブラーイメージターゲットを見つけるために前記複数の可能なモーションブラーイメージ
ターゲットに対して問題となっている前記イメージターゲットフレームを比較することと
、および
　問題となっているイメージターゲットフレームに最も近似する前記単一の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲットに関連づけられた前記ブラーベクトルとして問題になって
いる前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定することと、を
備える、Ｃ１の方法。
［Ｃ４］　前記複数の可能なモーションブラーイメージターゲットに対して問題となって
いる前記イメージターゲットフレームを比較することは、複数の正規化された相互相関（
ＮＣＣ）値を計算することを備える、Ｃ３の方法。
［Ｃ５］　第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定する
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ことと、および
　前記第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第３モーションブラー推定方法を適用す
ることをさらに備えた、Ｃ１の方法。
［Ｃ６］　前記第３モーションブラー推定方法は、
　サーチされるべき複数のブラー量を決定することと、
　サーチされるべき各ブラー量に関する１つまたは複数のモーションブラーステップの数
を決定することと、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズと、問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまた
は複数の中間ポーズを補間することと、ここにおいて、中間ポーズの数は前記モーション
ブラーステップの数に対応する、
　複数の非ブラー仮想イメージターゲットフレームを構築することと、ここにおいて、各
中間ポーズならびに問題となっている前記イメージターゲットフレームの前記ポーズ並び
に問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イメージターゲットフ
レームの前記ポーズに関して１つの仮想イメージターゲットフレームが構築される、
　各中間ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズに関して複数のブラーテンプレートを構築するこ
とと、ここにおいて、各ブラーテンプレートは前記ブラーテンプレートが構築されるポー
ズであるクリティカルポーズに対応する、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一のブラーテンプ
レートを見つけるためにすべての前記ブラーテンプレートに対して問題となっている前記
イメージターゲットフレームを比較することと、および
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似するように発見された前
記単一のブラーテンプレートの前記クリティカルポーズと前記ブラー量の組み合わせとし
て問題となっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定すること
と、
を備えるＣ５の方法。
［Ｃ７］　前記すべてのブラーテンプレートに対して問題となっている前記イメージター
ゲットフレームを比較することは複数の正規化された相互相関値（ＮＣＣ）値を計算する
ことを備える、Ｃ６の方法。
［Ｃ８］　前記第１モーションブラー推定方法の結果は前記第２モーションブラー推定方
法の適用に使用される、Ｃ１の方法。
［Ｃ９］　イメージターゲットフレームに関連づけられたモーションブラーを推定するた
めに１つまたは複数のモーションブラー推定方法を適応的に適用するための装置において
、
　メモリと、
　プロセッサと
　を備え、前記プロセッサは、
　前記モーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方法を適用し、
　第２モーションブラー推定方法に計算リソースが適用可能かどうかを決定し、
　前記第２モーションブラー推定方法に計算リソースが適用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第２モーションブラー推定方法を適用す
る、ように構成される、装置。
［Ｃ１０］　前記第１モーションブラー推定方法を適用するように構成された前記プロセ
ッサは、　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズを測定し問題となって
いる前記イメージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することによ
り第１投影ポーズを決定し、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレー
ムのポーズを測定し、問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
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メージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第２投影
ポーズを決定することと、および
　前記第１投影ポーズから前記第２投影ポーズを減算することにより問題となっている前
記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する、
ように構成される、Ｃ９の装置。
［Ｃ１１］　前記第２モーションブラー推定方法を適用するように構成された前記プロセ
ッサは、　非ブラーイメージターゲットに複数のブラーベクトルを適用することにより非
ブラーイメージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲットを生成
し、
　問題になっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲットを見つけるために前記複数の可能なモーションブラーイメ
ージターゲットに対して前記イメージターゲットフレームを比較し、
　問題になっているイメージターゲットフレームに最も近似する前記単一の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲットに関連づけられた前記ブラーベクトルとして問題になって
いる前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する、
ように構成される、Ｃ９の装置。
［Ｃ１２］　前記複数の可能なモーションブラーイメージターゲットに対して問題になっ
ている前記イメージターゲットフレームを比較するように構成される前記プロセッサは、
複数の正規化された相互相関(NCC)値を計算するように構成される、Ｃ１１の装置。
［Ｃ１３］　前記プロセッサはさらに、
　第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定し、および　
前記第３モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答し
て前記モーションブラーを推定するために前記第３モーションブラー推定方法を適用する
、
ように構成される、Ｃ９の装置。
［Ｃ１４］　前記第３モーションブラー推定方法を適用するように構成された前記プロセ
ッサは、サーチされるべき複数のブラー量を決定し、
　サーチされるべき各ブラー量に関する１つまたは複数のモーションブラーステップの数
を決定し、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズと、問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまた
は複数の中間ポーズを補間し、ここにおいて中間ポーズの数はモーションブラーステップ
の前記数に対応する、
　複数の非ブラー仮想イメージターゲットフレームを構築し、ここにおいて、各中間ポー
ズならびに問題となっている前記イメージターゲットフレームの前記ポーズおよび問題と
なっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イメージターゲットフレームの
前記ポーズに関して１つの仮想イメージターゲットフレームが構築される、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イメージターゲットフ
レームの前記ポーズおよび各中間ポーズに関する複数のブラーテンプレートを構築し、こ
こにおいて各ブラーテンプレートはクリティカルポーズに対応し、それは前記ブラーテン
プレートが構築される前記ポーズである、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一ブラーテンプレ
ートを見つけるためにすべての前記ブラーテンプレートに対して問題となっている前記イ
メージターゲットフレームを比較し、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似するように発見された前
記単一ブラーテンプレートの前記クリティカルポーズと前記ブラー量の組み合わせとして
問題となっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定する、
ように構成される、Ｃ１３の装置。
［Ｃ１５］　前記ブラーテンプレートのすべてに対して問題となっている前記イメージタ
ーゲットフレームを比較するように構成された前記プロセッサは、複数の正規化された相
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互相関（ＮＣＣ）値を計算するように構成される、Ｃ１４の装置。
［Ｃ１６］　前記第１モーションブラー推定方法の結果は前記第２モーションブラー推定
方法の適用において使用される、Ｃ９の装置。
［Ｃ１７］　イメージターゲットフレームに関連したモーションブラーを推定するために
１つまたは複数のモーションブラー推定方法を適応的に適用するための装置において、
　前記モーションブラーを推定するために第１モーションブラー推定方法を適用する手段
と、
　第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定する手段と、
　前記第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるという決定に応答
して前記モーションブラーを推定するために前記第２モーションブラー推定方法を適用す
る手段と、
を備えた装置。
［Ｃ１８］　前記第１モーションブラー推定方法を適用する前記手段は、さらに、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズを測定し、問題となっている前
記イメージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第１
投影ポーズを決定する手段と、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレー
ムのポーズを測定し、問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第２投影
ポーズを決定する手段と、および
　前記第１投影ポーズから前記第２投影ポーズを減算することにより問題となっている前
記イメージターゲットフレームのモーションブラー値を推定する手段と、
を備えたＣ１７の装置。
［Ｃ１９］　前記第２モーションブラー推定方法を適用する前記手段はさらに、
　非ブラーイメージターゲットに複数のブラーベクトルを適用することにより前記非ブラ
ーイメージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲットを生成する
手段と、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲットを見つけるために前記複数の可能なモーションブラーイメ
ージターゲットに対して問題となっているイメージターゲットフレームを比較する手段と
、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する前記単一の可能なモ
ーションブラーイメージターゲットに関連した前記ブラーベクトルとして問題となってい
る前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する手段と、
を備える、Ｃ１７の装置。
［Ｃ２０］　前記複数の可能なモーションブラーイメージターゲットに対して問題となっ
ている前記イメージターゲットフレームを比較する前記手段はさらに複数の正規化された
相互相関（ＮＣＣ）値を計算する手段をさらに備えた、Ｃ１９の装置。
［Ｃ２１］　第３モーションブラー推定方法に対して計算リソースが利用可能かどうかを
決定する手段と、および
　前記第３モーションブラー推定方法に対して計算リソースが利用可能であるとの決定に
応答して前記モーションブラーを推定するために前記第３モーションブラー推定方法を適
用する手段と、
をさらに備えた、Ｃ１７の装置。
［Ｃ２２］　前記第３モーションブラー推定方法を適用する前記手段は、さらに、
　サーチされるべき複数のブラー量を決定する手段と、
　サーチされるべき各ブラー量に対して１つまたは複数のモーションブラーステップの数
を決定する手段と、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズと、問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまた
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は複数の中間ポーズを補間する手段と、ここにおいて、中間ポーズの数は前記モーション
ブラーステップの数に対応する、
　複数の非ブラー仮想イメージターゲットフレームを構築する手段と、ここにおいて、１
つの仮想イメージターゲットフレームが各中間ポーズならびに問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームおよび問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前
の前記イメージターゲットフレームの前記ポーズに関して構築される、
　各中間ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズを構築する手段と、ここにおいて、各ブラーテン
プレートは、前記ブラーテンプレートが構築されるクリティカルポーズに対応する、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一ブラーテンプレ
ートを見つけるために前記ブラーテンプレートのすべてに対して問題となっている前記イ
メージターゲットフレームを比較する手段と、および
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似するように発見された前
記単一ブラーテンプレートの前記クリティカルポーズと前記ブラー量の組み合わせとして
問題となっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定する手段と
、
を備える、Ｃ２１の装置。
［Ｃ２３］　前記第１モーションブラー推定方法の結果は前記第２モーションブラー推定
方法の前記適用に用いられる、Ｃ１７の装置。
［Ｃ２４］　プロセッサにより実行されると、前記プロセッサに、
　イメージターゲットフレームに関連したモーションブラーを推定するために第１モーシ
ョンブラー推定方法を適用させ、
　第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能かどうかを決定させ、
　前記第２モーションブラー推定方法に計算リソースが利用可能であるとの決定に応答し
て前記モーションブラーを推定するために前記第２モーションブラー推定方法を適用させ
る、
コードを含む非一時的コンピュータ可読媒体。
［Ｃ２５］　前記第１モーションブラー推定方法を適用するための前記コードはさらに、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズを測定し、問題となっている前
記イメージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第１
投影ポーズを決定し、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレー
ムのポーズを測定し、問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズをスクリーン空間に投影することにより第２投影
ポーズを決定し、および
　前記第１投影ポーズから前記第２投影ポーズを減算することにより問題となっている前
記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する、
ためのコードをさらに備えた、Ｃ２４の非一時的コンピュータ可読媒体。
［Ｃ２６］　前記第２モーションブラー推定方法を適用するための前記コードは、
　複数のブラーベクトルを非ブラーイメージターゲットに適用することにより非ブラーイ
メージターゲットから複数の可能なモーションブラーイメージターゲットを生成し、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一の可能なモーシ
ョンブラーイメージターゲットを見つけるために複数の可能なモーションブラーイメージ
ターゲットに対して問題となっているイメージターゲットを比較し、および
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する前記単一の可能なモ
ーションブラーイメージターゲットに関連した前記ブラーベクトルとして問題となってい
る前記イメージターゲットフレームのモーションブラーベクトルを推定する、
ためのコードをさらに備える、Ｃ２４の非一時的コンピュータ可読媒体。
［Ｃ２７］　前記複数の可能なモーションブラーイメージターゲットに対して問題となっ
ている前記イメージターゲットフレームを比較する前記コードは、さらに、複数の正規化
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された相互相関（ＮＣＣ）値を計算するためのコードさらに備えた、Ｃ２６の非一時的コ
ンピュータ可読媒体。
［Ｃ２８］　第３モーションブラー推定方法に対して計算リソースが利用可能かどうかを
決定し、前記第３モーションブラー推定方法に対して計算リソースが利用可能であるとの
決定に応答して前記モーションブラーを推定するために前記第３モーションブラー推定方
法を適用する、
ためのコードをさらに備えた、Ｃ２４の非一時的コンピュータ可読媒体。
［Ｃ２９］　前記第３モーションブラー推定方法を適用するための前記コードはさらに、
サーチされるべき複数のブラー量を決定し、
　サーチされるべき各ブラー量に関する１つまたは複数のモーションブラーステップの数
を決定し、
　問題となっているイメージターゲットフレームのポーズと、問題となっている前記イメ
ージターゲットフレームの直前のイメージターゲットフレームのポーズとの間に１つまた
は複数の中間ポーズを補間し、ここにおいて中間ポーズの数は前記モーションブラーステ
ップの数に対応する、
　複数の非一時的仮想イメージターゲットフレームを構築し、ここにおいて、１つの仮想
イメージターゲットフレームは、各中間ポーズならびに問題となっている前記イメージタ
ーゲットフレームの前記ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフレーム
の直前の前記イメージターゲットフレームの前記ポーズに関して構築される、
　各中間ポーズおよび問題となっている前記イメージターゲットフレームの直前の前記イ
メージターゲットフレームの前記ポーズに関して複数のブラーテンプレートを構築し、こ
こにおいて各ブラーテンプレートは、前記ブラーテンプレートが構築される前記ポーズで
あるクリティカルポーズに対応する、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似する単一ブラーテンプレ
ートを見つけるために前記ブラーテンプレートのすべてに対して問題となっている前記イ
メージターゲットフレームを比較し、
　問題となっている前記イメージターゲットフレームに最も近似するように発見された前
記単一ブラーテンプレートの前記クリティカルポーズと前記ブラー量の組み合わせとして
問題となっている前記イメージターゲットフレームのモーションブラーを推定する、
ためのコードをさらに備えた、Ｃ２８の非一時的コンピュータ可読媒体。
［Ｃ３０］　前記第１モーションブラー推定方法の結果は前記第２モーションブラー推定
方法の適用に使用される、Ｃ２４の非一時的コンピュータ可読媒体。
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