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(57) Abstract: Apparatus for the automatic positioning of
at least two or for the automatic selection from at least three
cameras (K) coupled for three-dimensional image recording,
wherein this apparatus has in addition to the coupled cameras:
a device for distance measurement (EM), which is configured
such that it can measure the distances of relevant points (O)
in the object space (OR) relative to the recording apparatus
(A) and supply corresponding output signals, wherein the
relevant points (O) can be selected manually or automatically,
a computer unit (RE), which is configured such that it can
calculate the parameters such as stereo base, swivel angle,
correction parameters and internal parameters of the cameras
(K) and a positioning device (P), by means of which the
cameras (K) can be adjusted depending on the calculated
parameters, and a switching apparatus (S), which together
with the computer unit (RE) can form a single unit which can
effect a selection of camera bundles depending on the size of
the stereo base.

(57) Zusammenfassung: Vorrichtung zur automatischen
Positionierung von mindestens zwei bzw. zur automatischen
Auswahl aus mindestens drei fiir die plastische Bildaufnahme
gekoppelten Kameras (K), wobei diese Vorrichtung neben
den gekoppelten Kameras aufweist: eine Einrichtung zur
Abstandsmessung (EM), die so gestaltet ist, dass sie die
Entfernungen von relevanten Punkten (O) im Objektraum
(OR) relativ zur Aufnahmevorrichtung (A) messen und
entsprechende Ausgangssignale liefern kann, wobei die
relevanten Punkte (O) manuell oder automatisch ausgewihlt
werden kdnnen. eine Rechnereinheit (RE), die so gestaltet ist,
dass sie die Parameter wie Stereobasis, Einschwenkwinkel,
Korrekturparameter
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und innere Parameter der Kameras (K) berechnen kann, und eine Positioniereinrichtung (P), mit der die Kameras (K) in Abhéngigkeit
der berechneten Parameter einjustierbar sind bzw. eine Schaltvorrichtung (S), die mit der Rechnereinheit (RE) eine einzige Finheit
bilden kann, die eine Auswahl von Kamerabiindeln je nach GroBe der Stereobasis treffen kann.
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Vorrichtung zur automatischen Positionierung von gekoppel-
ten Kameras zur plastischen Bilddarstellung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur automatischen Positionierung von mindes-
tens zwei gekoppelten Kameras zur Aufnahme von plastisch wirkenden Bildern, die
mit mehrkanaligen Bilddarstellungstechniken gezeigt werden. Unter Positionierung ist
die Anpassung der Stereobasis, das Einschwenken der Kameras auf den sogenann-
ten Point-of-Interest (in der Regel ist dies ein Objektpunkt in Scheinfensterweite) und
die Verwendung dafir geeigneter Kameraparameter zu verstehen. Fur die automati-
sche Bestimmung vorgenannter Parameter wird unter anderem eine Abstandsmes-
sung definierter Punkte eines Aufnahmesets (Objektraumes) herangezogen.

Stand der Technik:

Zur Aufnahme von plastisch (= dreidimensional) wirkenden Bildern, die mit mehrka-
naligen Bilddarstellungstechniken gezeigt werden, sind mindestens zwei Ansichten
von einem aufzunehmenden Objekt notwendig, wobei die Einzelbilder zu einem ein-
zigen dreidimensional wirkenden Bild zusammengefligt werden (z. B. nach Falk, D.;
Brill, D.; Stork, D.; Ein Blick ins Licht: Einblicke in die Natur des Lichts und des Se-
hens, in Farbe und Fotografie; Birkhduser Verlag, Basel-Boston und Springer Verlag,
Berlin-Heidelberg; 1990; Seite 230 ff). Diese Bilder kénnen mit bekannten Bildtrenn-
verfahren wie dem Polarisationsverfahren, Shutterbrillen-Techniken, autostereosko-
pischen Linsenraster-Techniken, Parallax-Barrier-Techniken oder &hnlichen Verfah-
ren zur plastischen Bilddarstellung gezeigt werden. Alle diese Verfahren benétigen
mindestens zwei perspektivisch unterschiedliche Ansichten von einem Objekt. Diese
Ansichten werden Ublicherweise durch mindestens zwei Kameras generiert, die in
unterschiedlicher, benachbarter Perspektive aufgestellt sind (vgl. Sand R.; Dreidi-
mensionales Fernsehen; in DE-Z: Fernseh- und Kino-Technik, 37, Nr. 8/1983; Seite
321 ff).

Diese Kameras blicken entweder nebeneinander in die gleiche Richtung, jedoch mit
leicht unterschiedlicher Perspektive (Parallaxe), oder sind auf zwei Kameraebenen
platziert, die durch einen halbdurchlassigen Spiegel zu einer Ebene zusammenge-
fahrt werden. Weiterhin ist es auch méglich, mindestens zwei Kameras auf mindes-
tens zwei Ebenen anzuordnen (siehe beispielhafte Ausflihrung in
DE 10 2005 042 413). Die resultierenden Kamerablickwinkel blicken dabei ebenfalls
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in die gleiche Richtung und die Aufnahmen werden aus leicht unterschiedlichen Per-
spektiven getatigt.

Oft wird der Einfachheit halber ein fixer Kameraabstand gewéhlt, jedoch hat dies eine
eingeschrinkte Gute der plastischen Reproduktion zur Folge. Um die gesamte Dy-
namik eines plastischen Darstellungsverfahrens mit den unterschiedlichsten Motiven
auszuschépfen und physiologische Grenzen beim Betrachten des aufgenommenen
plastisch wirkenden Bildes nicht zu Gberschreiten, ist nétig, die so genannte Stereo-
basis (resultierender Abstand der Objektivmitten zueinander) an jedes plastische
Aufnahmeset und an das Motiv in Abhédngigkeit von weiteren Parametern wie z.B.
der spéateren Darstellungsgréf3e des plastischen Bildmaterials anzupassen. Dies be-
trifft sowohl die Aufnahme mit zwei oder mehr resultierend parallel aufgesteliten Ka-
meras (parallele optischen Achsen), als auch die Aufnahme mit einem Kameraauf-
bau mit resultierend konvergierenden optischen Achsen. Bei einem Kameraaufbau
mit resultierend konvergierenden Achsen werden die Kameras auf den Point of Inte-
rest eingeschwenkt, wenn der Effekt aus bestimmten Grinden durch ein Verschieben
der Einzelbilder zueinander im Nachhinein nicht mehr getatigt werden kann. Dieser
Point of Interest liegt dann bei der unbearbeiteten plastischen Wiedergabe in der so-
genannten Scheinfensterebene - entspricht z.B. der physikalischen Projektionsfla-
che, auf die das Bild projiziert wird -, da sich Objekte in diesem Punkt durch eine
Disparitat von Null auszeichnen. Ein Grund fir die Nutzung eines resultierend kon-
vergierenden Kameraaufbaus statt einer nachtraglichen Verschiebung der stereo-
skopischen Einzelbilder zueinander kann sein, dass die nutzbare Bildflache zu gering
werden wiirde. Daher ist bei einigen Aufnahmevorrichtungen sowohl eine Verstellung
der Stereobasis zwischen den Kameras, als ggf. auch ein Einschwenken der Kame-
ras um einen horizontalen Drehwinkel auf den Point of Interest méglich.

Problem und Aufgabe:

Das Setzen dieser beiden Parameter (Stereobasis und Konvergenzeinstellung der
Kameras) an einer dreidimensionalen Aufnahmevorrichtung geschieht nach dem
Stand der Technik zunachst durch Einschétzung und Experimentieren durch den
Operator. Durch nachfolgendes Betrachten des Ergebnisses mit entsprechender Kor-
rektur ist ein jeweiliges Einregeln der mannigfaltigen Parameter durchzufiihren, was
jedoch viel Erfahrung erfordert und von Laien praktisch nicht durchfiihrbar ist, da das
Ausprobieren und Finden der geeigneten Werte der Parameter sehr langwierig ist.
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Hinzu kommt, dass nicht alle Darstellungsparameter fir die verschiedensten spéate-
ren plastischen Prasentationsverfahren am Aufnahmeset simuliert werden kénnen.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, die vorgenannten Nachteile des
Standes der Technik auf einfache Art zu beseitigen und eine universell einsetzbare
und jeweils individuell an die jeweiligen Objektparameter angepasste Vorrichtung zur
Verflgung zu stellen, die einen hohen Grad an Automatisierung aufweist und den
Kameraoperator mit maximalen Hilfestellungen bei den Einstellungen unterstiitzt.

Problemlésung:

Als Lésung hierflr schlagt die Erfindung eine Vorrichtung mit den Merkmalen des
Anspruchs 1 oder 2 vor. Vorteilhafte Ausgestaltungen sind in den Anspriichen 3 bis
15 angefiihrt. Der Begriff Kamera umfasst sowohl die Fotografie als auch die Be-
wegtbildaufnahme.

Die Vorrichtung bedient sich der Anordnung von mindestens zwei gekoppelten Ka-
meras, wie sie oben zum Stand der Technik beschrieben wurde. Diese beiden Kame-
ras werden durch eine Positioniereinrichtung auf bestimmte Parameter wie Stereo-
basis und ggf. Einschwenkwinkel einjustiert. Diese Einstellung kann sowohl manuell
durch eine entsprechende Prazisionsmechanik als auch motorgesteuert vorgenom-
men werden.

Um die richtige Einstellung vornehmen zu kénnen, ist ein System zur Abstandsmes-
sung von wichtigen Punkten im Objektraum relativ zur Aufnahmevorrichtung vorge-
sehen. Als Bezugspunkt in der Aufnahmevorrichtung, die aus den Kameras, einer
Montage- und Positioniereinrichtung und evil. einem Strahlenteileraufbau besteht,
kann die Bildebene (Sensorebene) gewahit werden. Im Objektraum werden relevante
Punkte - wie zum Beispiel der Nahpunkt, die Scheinfensterweite, der Fernpunkt -
manuell oder automatisch gewahlt. Die Abstandsmessung kann durch eine gangige
Methode, z.B. uber Ultraschall, ein Autofocus-System, ein Lasermesssystem, Uber
eine Stereokamera mit Hilfe von geometrischen Rekonstruktionsalgorithmen, Trian-
gulation usw. vorgenommen werden. Auch kann durch eine Bildanalyse Uber die
vorhandenen Kameras bei bekanntem festen oder ausgelesenem aktuellem Kame-
raabstand die Abstandsmessung erfolgen. Dabei berucksichtigt die Abstandsmes-
sung vorzugsweise die bildwichtigen oder im Bild sichtbaren Teile des Objektraums
bzw. Begrenzungen und Vorgaben, die der Operator durch gestalterische Uberle-
gungen in das System eingeben kann. "
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Die Ausgangssignale aus der Abstandsmessung werden von einer Rechnereinheit
automatisch oder durch manuelles Ubertragen der vorgenannten Ausgangsdaten
erfasst und berechnen Parameter, wie z.B. die optimale oder maximale Stereobasis
und ggf. den Einschwenkwinkel, mechanische oder optische Korrekturparameter
oder Kameraparameter wie Fokuspunkt je nach Point-of-Interest-Gewichtung oder
Blendeneinstellung oder eine spétere Einzelbildverschiebung usw..

Weitere Eingansdaten fiir die Rechnereinheit kdnnen sowohl vorab gespeicherte Da-
ten zu beispielsweise verwendeten Komponenten sein, als auch Daten, die aus ver-
wendeten Komponenten ausgelesen werden. Die Rechnereinheit kann vorzugsweise
eine Benutzerschnittstelle aufweisen, bei der Parameter manuell gewahlit, modifiziert
oder eingegeben werden kénnen. Bei Kamerafahrten oder Zoomfahrten oder Bewe-
gung des/der Aufnahmeobijekte ist eine fortlaufende Aktualisierung der Eingangsda-
tenerfassung denkbar, aber auch gezielt abschaltbar.

Aus diesen Daten werden unter Kenntnis des spateren Darstellungssetups (z.B. Wie-
dergabetechnik, BildgréBe, Betrachterentfernung, usw.) Ausgabeparameter durch ein
vorzugsweise vorab gespeichertes Programm berechnet, wie z.B. die maximal moég-
liche Stereobasis, die optimale Stereobasis, der Einschwenkwinkel der Kameras oder
eine Verschiebung der stereoskopischen Halbbilder zueinander, Korrekturparameter,
innere Parameter der Kameras usw.. Das Programm kann je nach Parameter Vor-
schlage zur Tiefengestaltung anzeigen und/oder ausfiinren und/oder Grenzen der
plastischen Bildaufnahme und/oder Grenzen der spateren Darstellung berechnen.
Die Verstellung der Parameter kann automatisch aktualisiert bzw. den Gegebenhei-
ten angepasst werden. Darunter ist zu verstehen, dass die Ausgabeparameter be-
stimmten Zeiten (z.B. Abruf tber eine Synchronisation mit dem Timecode der Kame-
ras) oder Positionsabfolgen (z.B. Abruf Uber eine Synchronisation mit einer Motion-
Control-Vorrichtung) zugeordnet werden kénnen (z.B. in einer definierbaren zeitli-
chen bzw. értlichen Reihenfolge bei der Bewegtbildaufnahme).

Die Ausgabeparameter werden nun (ggf. zur zeitlich im vornherein definierten Rei-
henfolge) entweder manuell oder elektronisch auf die Positioniereinrichtung, die vor-
zugsweise Schrittmotoren aufweist, und ggf. an andere verwendete Komponenten -
(z.B. Objektive, Kameras) lbertragen.

Mit den an die Positioniereinrichtung tbertragenen Ausgangsparametern der Rech-
nereinheit werden die Kameras einjustiert. Dabei kann eine Kamera in ihrer Position



WO 2009/012761 PCT/DE2008/001192

feststehen, wobei die andere bzw. die anderen Kameras durch die Positioniereinrich-
tung einjustiert werden.

Um maximale Grenzen bei der plastischen Bildaufnahme nicht zu Gberschreiten, sind
in der Recheneinheit bzw. an der Positioniereinrichtung Funktionen bzw. Vorrichtun-
gen vorhanden, die vorteilhafterweise die Justagewege elektronisch oder mecha-
nisch (z.B. durch einen verfahrbaren Anschlag) begrenzen. Die Mdglichkeit des Ein-
griffs des Operators besteht auch nach Berechnung der Einstellparameter, um die
Parameter jederzeit an verschiedene Aufnahmesituationen anpassen zu kénnen.
Vorzugsweise kénnen die Einstellungsgrenzen oder Positioniervorschldage an einer
Anzeigevorrichtung mit Vorschlagen zur Bildgestaltung oder Information tber maxi-
male Grenzen dargestellt werden. Diese Anzeigevorrichtungen kénnen z.B. ein Moni-
tor und/oder eine andere Anzeigeeinheit sein, die an der Aufnahmevorrichtung oder
einer Handsteuereinheit angebracht ist. Diese Anzeigeeinheit kann beispielsweise
aus einer Reihe von LEDs in unterschiedlichen Aktivierungszustanden bestehen.
Vorzugsweise an dem Monitor und/oder der Anzeigeeinheit kann die aktuelle Positi-
on mindestens einer Kamera angezeigt werden. Ebenso kénnen aufgrund der be-
rechneten Parameter Vorschlage zur Anderung der Positionierung mindestens einer
Kamera und/oder Darstellungsgrenzen und/oder Gestaltungsvorschldge angezeigt
werden. Hierbei kénnen bildrelevante Teile und maximale Aktionsgrenzen sichtbar
gemacht werden, beispielsweise die minimale oder maximal erlaubte Entfernung zur
Kamera bei einer bestimmten Stereobasis. Dies soll verhindern, dass die Disparitat
im Bild bei Nichtbeachten dieser Grenzen zu gro3 wird und beim Zuschauer im
schlimmsten Falle zu Betrachtungsproblemen bzw. zum Bildzerfall fahrt.

Auf einem Monitor, der ein plastisches Bild erzeugen kann, kénnen ebenfalls die
Uber die Rechnereinheit bestimmten Grenzen bei der plastischen Bilddarstellung mit
dargestellt werden. Wird beispielsweise mit einem resultierend parallelen Kamera-
aufbau aufgenommen, kann die spéatere Einzelbildverschiebung je nach gewlnschter
Scheinfenstereinstellung automatisch an diesem plastischen Anzeigegerat simuliert
werden. Dies geschieht beispielsweise durch eine mechanische Verschiebung von
mindestens einem Monitordisplay relativ zum anderen Monitordisplay an einem Zwei-
monitor-Anzeigegerat mit einen halbdurchlassigen Spiegel oder durch eine software-
seitige Verschiebung an einem einzigen Monitordisplay an einem Einmonitor-
Anzeigegerat (beispielsweise unter Nutzung der Anaglyphtechnik).
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Vorzugsweise soll eine Mdglichkeit der Visualisierung der Einstellparameter und
Grenzen flur Operator und/oder fir die an der Aufnahme beteiligten Perso-
nen/Darsteller im Objektraum (Aufnahmeset) vorhanden sein. Dies kann beispiels-
weise eine Projektion der darstellbaren Grenzen bzw. des Scheinfensters in den Ob-
jektraum oder eine Visualisierung an einem Monitor/Head-Mounted-Display (HMD)
sein. Ein Ausfihrungsbeispiel wére eine Projektion in das Aufnahmeset, bei dem
wverbotene* Bildbereiche gekennzeichnet (z.B. farbig markiert) werden — diese Kenn-
zeichnung lasst sich fir die echte Aufnahme ausblenden bzw. in fir den Menschen
sichtbaren aber flr die Kamera durch Sperrfilter unsichtbaren Wellenlangenberei-
chen darstellen. Eine Alternative dazu ware ein mit den Kameras Uber beispielsweise
Genlock synchronisiertes Projektionssystem, das die Aufnahmepausen (z.B. Austast-
liicke zwischen zwei Bildern) nutzt, um in genau diesem Moment bestimmte Bereiche
in den Aufnahmeraum zu projizieren und rechtzeitig zur erneuten Bildaufnahme der
Kameras wieder auszuschalten. Damit wiirden die markierten und projizierten Berei-
che bei der integrale Wahrnehmung des Menschen eingeblendet erscheinen, wohin-
gegen diese bei der plastischen Bildaufnahme flir die Kameras nicht sichtbar sind.
Alternativ kbnnen diese Bereiche auf einer Monitor- oder einer HMD-Visualisierung
dargestellt werden.

Vorzugsweise ist bei der beanspruchten Vorrichtung zusatzlich eine Aufzeichungs-
einrichtung vorhanden, die die fur die plastische Bildaufnahme berechneten und ein-
gestellten Daten zusatzlich zu aus dem verwendeten Equipment ausgelesenen Da-
ten, wie z.B. Timecode, Brennweiteneinstellung, Iriseinstellung, Verschusszeiteinstel-
lung, usw. als sogenannten Metadaten aufzeichnen und spéater wieder zur Verfligung
stellen kann.

Als weiteres Ausfihrungsbeispiel ist eine vollautomatische dreidimensionale Kamera-
einheit denkbar, die die beschriebenen Komponenten enthélt. Dabei werden alle
bildwichtigen Parameter automatisch gemessen (u.a. von einer Abstandsmessvor-
richtung) und die Stereobasis und/oder der Einschwenkwinkel und/oder andere Pa-
rameter automatisch eingestellt und ggf. der aktuellen Aufnahmesituation bzw.
Zoomeinstellung dynamisch angepasst.

Die alternative Losung betrifft einen starren Kameraaufbau mit mehreren zu- und ab-
schaltbaren Kameras, bei der beispielsweise bei einer VergréBerung der Stereobasis
eine Zuschaltung von weiter voneinander entfernten Kameras méglich ist, was einer
virtuellen automatischen Positionierung gleichkommt. Besteht also eine Kameraap-
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paratur beispielsweise aus 4 Kameras, so kénnen bei kleiner Stereobasis die beiden
inneren Kameras und bei groBer Stereobasis die beiden duBeren Kameras fir das
plastische Bild verwendet werden. Die Einschdtzung, ob eine groBe oder kleine Ste-
reobasis von Néten ist, liefert hierbei ebenfalls die Abstandsmessvorrichtung und die
Rechnereinheit, wie oben beschrieben.

Erreichte Vorteile:

Durch den hohen Grad an Automatisierung wird die plastische Bildaufnahme sowohl
bei Fotografie als auch insbesondere bei Bewegtbildaufnahme wirtschaftlich attraktiv.
War die Generierung von plastischem Material bislang mit viel Erfahrung und vielen
benétigten Aufnahmeversuchen verbunden, so kénnen mit Hilfe der vorgeschlage-
nen Vorrichtung innerhalb kirzester Zeit exakte plastische Aufnahmen gemacht wer-
den. Hierbei wird der Operator in der Entscheidungsfindung und bei Einstelltatigkei-
ten sehr stark entlastet, was die plastische Bildaufnahme auch fir Laien bedienungs-
freundlich erschlieB3t.
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Figurenbeschreibung:

Es zeigen beispielhaft:

Fig. 1

Fig. 2

Eine Vorrichtung zur automatischen Positionierung von mindestens
zwei Kameras (K), bestehend aus einer Entfernungsmessvorrichtung
(EM), die die Absténde der Objektpunkte (O) im Objektraum (OR) rela-
tiv zur Aufnahmevorrichtung (A) misst, einer Rechnereinheit (RE), meh-
reren Komponenten zur Positionierung (P), einem Monitor (M) und einer
Benutzerschnittstelle (BS).

Eine Vorrichtung zur automatischen virtuellen Positionierung von min-
destens zwei Kameras aus n Kameras (K1 bis Kn) - hier n = 4 - zur Va-
riation der Stereobasis, bestehend aus einer Entfernungsmessvorrich-
tung (EM), die die Abstande der Objektpunkte (O) im Objektraum (OR)
relativ zur Aufnahmevorrichtung (A) misst, einer Rechnereinheit (RE),
einer Schaltvorrichtung (S), die in die Rechnereinheit (RE) integriert ist
und je nach GréBe der Stereobasis eine Auswahl von Kamerabilindeln
vornimmt, einem Monitor (M) und einer Benutzerschnittstelle (BS).
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Anspriche:

3.

Vorrichtung zur automatischen Positionierung von mindestens zwei fir die

plastische Bildaufnahme gekoppelten Kameras (K), wobei diese Vorrichtung

neben den gekoppelten Kameras aufweist:

eine Einrichtung zur Abstandsmessung (EM), die so gestaltet ist, dass sie
die Entfernungen von relevanten Punkten (O) im Objektraum (OR) relativ
zur Aufnahmevorrichtung (A) messen und entsprechende Ausgangssignale
liefern kann, wobei die relevanten Punkte (O) manuell oder automatisch
ausgewahlt werden kénnen.

eine Rechnereinheit (RE), die so gestaltet ist, dass sie die Parameter wie
Stereobasis, Einschwenkwinkel, Korrekturparameter und innere Parameter
der Kameras (K) berechnen kann, und

eine Positioniereinrichtung (P), mit der die Kameras (K) in Abhéngigkeit der
berechneten Parameter einjustierbar sind.

Vorrichtung zur automatischen Auswahl aus mindestens drei fur die plastische

Bildaufnahme gekoppelten Kameras (Kn), wobei diese Vorrichtung neben den

gekoppelten Kameras (Kn) aufweist:

eine Einrichtung zur Abstandsmessung (EM), die so gestaltet ist, dass sie
die Entfernungen von relevanten Punkten (O) im Objektraum (OR) relativ
zur Aufnahmevorrichtung (A) messen und entsprechende Ausgangssignale
liefern kann, wobei die relevanten Punkte (O) manuell oder automatisch
ausgewahlt werden kénnen.

eine Rechnereinheit (RE), die so gestaltet ist, dass sie die Parameter wie
Stereobasis, Korrekturparameter und innere Parameter der Kameras (Kn)
berechnen kann, und

eine Schaltvorrichtung (S), die mit der Rechnereinheit (RE) eine einzige
Einheit bilden kann, die eine Auswahl von Kamerabilindeln je nach GroBe
der Stereobasis treffen kann.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,

dass die Positioniereinrichtung (P) der Kameras (K) Schrittmotoren aufweist.
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Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die Positioniereinrichtung (P) der Kameras (K) manuell oder automatisch
von der Rechnereinheit (RE) einstellbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass ein Monitor vorhanden ist, der die Grenzen bei der plastischen Bildges-
taltung visualisieren kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Anzeigevorrichtung an der Aufnahmevorrichtung (A) vorhanden ist,
die die Grenzen bei der plastischen Bildgestaltung visualisieren kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 5 oder 6, dadurch gekennzeichnet,
dass der Monitor und/oder die Anzeigevorrichtung die aktuelle Positionierung
bzw. Schaltung mindestens einer der Kameras (K) und/oder aufgrund der be-
rechneten Parameter Vorschlage zur Anderung der Positionierung bzw. Schal-
tung mindestens einer der Kameras (K) anzeigen kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1, 3 bis 7, dadurch gekennzeichnet,
dass die Positioniereinrichtung so gestaltet ist, dass der Justierweg nach be-
stimmten Kiriterien elektronisch oder mechanisch begrenzt werden kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass eine plastische Anzeigevorrichtung vorhanden ist, die die Grenzen bei
der plastischen Bildgestaltung Gber die Rechnereinheit (RE) im plastischen
Bild visualisieren kann und/oder die plastischen Einzelbilder der einzelnen
Kameras elektronisch oder mechanisch automatisch nach Berechnungen oder
manuellem Eingriff zueinander verschiebbar sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Projektionsvorrichtung vorhanden ist, die die Grenzen bei der plasti-
schen Bildgestaltung durch Projektion in den Objektraum visualisieren kann.
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Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,

dass die Projektionsvorrichtung die Informationen in ausgewéhlten Wellenlan-
genbereichen oder in mit den Kameras (K) synchronisierten Zeitbereichen so
projiziert, dass diese die plastische Bildaufnahme nicht stéren, wohl aber fir
den menschlichen Betrachter sichtbar sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet,
dass die Rechnereinheit (RE) eine Benutzerschnittstelle aufweist, bei der Pa-
rameter manuell gewéhlt, modifiziert oder eingegeben werden kénnen.

Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet,
dass die Rechnereinheit ein Programm aufweist, das aus vorgespeicherten
Daten Vorschlage zur Tiefengestaltung anzeigen oder ausfiihren kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet,
dass die Rechnereinheit so ausgelegt ist, dass die Verstellung der Parameter
automatisch aktualisiert oder Gegebenheiten angepasst werden kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 14, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Aufzeichnungseinrichtung vorhanden ist, die die fiir die plastische
Bildaufnahme berechneten und eingestellten Daten zusétzlich zu aus dem
verwendeten Equipment ausgelesenen Daten als sogenannten Metadaten
aufzeichnen kann.
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Figur 2:
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