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(57) Hauptanspruch: Bildstabilisierungsvorrichtung mit
einer Beschaffungseinrichtung zur Beschaffung von Infor
mationen über ein Objektiv,
einer Bewegungsvektorerfassungseinrichtung zur Erfas
sung eines Bewegungsvektors aus einer Vielzahl von 
durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur Aufnahme eines 
Objektbildes aufgenommenen Bildern und
einer Berechnungseinrichtung zur Berechnung eines Bild
unschärfekorrekturausmaßes zur Korrektur einer Bildun
schärfe auf der Grundlage des durch die Bewegungsvek
torerfassungseinrichtung erfassten Bewegungsvektors 
und eines Wackelns einer Bildaufnahmevorrichtung, das 
durch eine Wackelerfassungseinrichtung zur Erfassung 
des Wackelns der Bildaufnahmevorrichtung erfasst wird, 
wobei
die Berechnungseinrichtung zur Änderung von Gewichten, 
mit denen der Bewegungsvektor und das Wackeln der 
Bildaufnahmevorrichtung beaufschlagt werden, zur 
Berechnung des Bildunschärfekorrekturausmaßes auf der 
Grundlage von durch die Beschaffungseinrichtung 
beschafften Informationen hinsichtlich einer Perspektive 
des Objektivs eingerichtet ist, und wobei
die Informationen hinsichtlich der Perspektive des Objek
tivs einen Perspektivenbestimmungswert enthalten, der 
aus einem Verhältnis einer ersten Bildaufnahmeentfer
nung und einer zweiten Bildaufnahmeentfernung oder 
einer Differenz der Anzahl an Bildelementen zwischen 

der ersten und der zweiten Bildaufnahmeentfernung 
berechnet wird, wobei die erste und zweite Bildaufnahme
entfernung jeweils durch Projizieren eines ersten Winkels 
und eines zweiten Winkels auf eine Bildaufnahmeebene 
erhalten werden, wobei der erste und der zweite Winkel 
jeweils durch gleichmäßiges Einteilen eines Bildwinkels 
erhalten werden, der aus einer Brennweite des Objektivs 
und einer Größe der Bildaufnahmeebene berechnet wird, 
wobei der erste Winkel näher an einer optischen Achse 
des Objektivs als der zweite Winkel ist.



Beschreibung

HINTERGRUND DER ERFINDUNG

Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf 
Methoden zur Korrektur einer Unschärfe in einem 
durch eine Bildaufnahmevorrichtung aufgenomme
nen Bild.

Beschreibung der verwandten Technik

[0002] Es gibt bekannte Verfahren zur Erfassung 
beispielweise von Kamerawackeln einer Bildaufnah
mevorrichtung und Korrektur einer durch das 
Wackeln verursachten Bildunschärfe. Unter diesen 
Verfahren zur Korrektur einer Bildunschärfe befindet 
sich eine optische Bildstabilisierung, die ein Verfah
ren zur Ansteuerung einer optischen Linse im 
Ansprechen auf ein erfasstes Wackeln derart dar
stellt, dass das Wackeln aufgehoben wird, wodurch 
eine Bildunschärfe korrigiert wird. Ein anderes ist 
eine elektronische Bildstabilisierung, die ein Verfah
ren einer Extraktion eines Abschnitts von durch eine 
Bildaufnahmeeinrichtung aufgenommenen aufeinan
der folgenden Bildern und Korrektur einer Bildun
schärfe durch eine Projektionstransformation im 
Ansprechen auf ein erfasstes Wackeln darstellt. Es 
gibt auch eine Bildaufnahmeeinrichtungsbildstabili
sierung, die ein jüngeres Verfahren einer mechani
schen Bewegung einer Bildaufnahmeeinrichtung im 
Ansprechen auf ein erfasstes Wackeln derart dar
stellt, dass das Wackeln aufgehoben wird, wodurch 
eine Bildunschärfe korrigiert wird.

[0003] Unter Verfahren zur Erfassung eines 
Wackelns gibt es ein Verfahren der Erfassung eines 
Wackelns einer Bildaufnahmevorrichtung selbst 
unter Verwendung eines Winkelgeschwindigkeits
sensors oder eines Beschleunigungssensors und 
ein Bewegungsvektorverfahren der Berechnung 
und Vorhersage eines Wackelns einer Bildaufnah
mevorrichtung unter Verwendung eines Bewegungs
vektors, der aus durch eine Bildaufnahmeeinrichtung 
aufgenommenen aufeinanderfolgenden Bildern 
berechnet wird.

[0004] Mittlerweile ist bekannt, dass eine durch eine 
Linse verursachte Verzerrungsaberration eine Peri
pherie eines Bildes verzerrt, und auch einen aus 
dem Bild erfassten Bewegungsvektor beeinflusst, 
wodurch sich die Genauigkeit des Bewegungsvek
tors verschlechtert. Die japanische Patentoffenle
gung JP 2012-103741 A offenbart beispielsweise 
ein Verfahren zur effizienten Durchführung einer Viel
zahl verschiedener Bildkorrekturverfahren zur Ver
meidung des Einflusses der Verzerrung.

[0005] Seit kurzer Zeit werden Ultraweitwinkelobjek
tive beispielsweise vor allem als Wechselobjektiv 
verwendet, die eine große Perspektive verursachen, 
die durch das vorstehende Verzerrungskorrekturver
fahren nicht korrigiert werden kann. Eine derartige 
große Perspektive hat einen erheblichen Einfluss 
auf die Bewegungsvektorerfassung, und beeinflusst 
bekanntermaßen auch die Stabilität und Leistung der 
Bildstabilisierung.

[0006] Einige Ultraweitwinkelobjektive, die an 
Wechselobjektivkamerasystemen angebracht wer
den können, beginnen mit der Abdeckung eines wei
teren Bildwinkels als jemals zuvor. Auch bei Kameras 
mit festem Objektiv können Ultraweitwinkelobjektive 
verwendet werden. Wird ein derartiges Objektiv ver
wendet, tritt in Abhängigkeit von der Position, wo ein
fallendes Licht ein Bild erzeugt, eine Perspektive auf. 
Das in der japanischen Patentoffenlegung 
JP 2012-103741 A offenbarte herkömmliche Verfah
ren kann aber eine durch Perspektive erzeugte Ver
zerrung nicht korrigieren, woraus sich eine Ver
schlechterung der Genauigkeit eines 
Bewegungsvektors ergibt. Dies führt zu einem Prob
lem, dass eine Bildstabilisierung instabil ist.

[0007] US 2014 / 0 354 834 A1 offenbart eine opti
sche Vorrichtung, die in der Lage ist, eine exzentri
sche Aberration zu reduzieren und gleichzeitig die 
Bildunschärfe zu reduzieren. Eine erste Verwack
lungskorrektureinheit korrigiert die Bildunschärfe 
optisch auf der Grundlage eines Verwacklungsbe
trags, der von einer Verwacklungserkennungseinheit 
erkannt wird. Eine zweite Verwacklungskorrekturein
heit korrigiert die Bildunschärfe optisch auf der 
Grundlage eines Verwacklungsbetrags, der von der 
Verwacklungserkennungseinheit erkannt wird. Die 
zweite Verwacklungskorrektureinheit hat einen ande
ren Bildunschärfekorrektureffekt als die erste Ver
wacklungskorrektureinheit. Die optische Vorrichtung 
weist einen Modus auf, in dem die Verwacklungskor
rektur unter Verwendung der ersten Verwacklungs
korrektureinheit durchgeführt wird, ohne die zweite 
Verwacklungskorrektureinheit zu verwenden.

[0008] US 2013 / 0 163 084 A1 offenbart eine Bild
stabilisierungsvorrichtung, die eine Bildstabilisie
rungseinheit, die Bildunschärfe durch Bewegen 
eines Kompensationselements kompensiert, eine 
erste Verwacklungserfassungseinheit, die eine Win
kelgeschwindigkeit der Verwacklung erfasst, eine 
zweite Verwacklungserfassungseinheit, die Ver
wacklungen durch ein anderes Verfahren detektiert, 
eine Orientierungserfassungseinheit, die einen Nei
gungszustand einer optischen Vorrichtung erfasst, 
eine Berechnungseinheit, die einen Kompensations
wert aus Signalen der ersten und zweiten Verwack
lungserfassungseinheit berechnet, und eine Ausga
beeinheit umfasst, die die Ausgabe der ersten 
Verwacklungserfassungseinheit unter Verwendung 
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des Kompensationswerts kompensiert, wobei die 
Berechnungseinheit eine Gewichtung des Kompen
sationswerts einer Antriebsachse eines Bildstabili
sierungsmechanismus basierend auf einer Korrela
tion zwischen dem ersten Signal und dem zweiten 
Signal durchführt.

[0009] US 2016 / 0 196 639 A1 offenbart eine Vor
richtung zum Stabilisieren eines Bildes und umfasst: 
eine Bildanalyseeinheit, die die Eigenschaften jedes 
Blocks analysiert, um ein Gewicht jedes Blocks zu 
berechnen; eine signifikante Blockextraktionseinheit, 
die aus den Blöcken einen Block mit einem Gewicht 
größer als einen Schwellenwert als einen signifikan
ten Block extrahiert; eine Merkmalspunkt-Extrak
tionseinheit, die einen Merkmalspunkt aus dem sig
nifikanten Block extrahiert, indem sie Pixel des 
signifikanten Blocks extrahiert und Farbe und/oder 
Helligkeit zwischen den Pixeln und benachbarten 
Pixeln der Pixel vergleicht; eine lokale Bewegungs
vektor-Berechnungseinheit, die lokale Bewegungs
vektoren von Blöcken berechnet, die dem Merkmals
punkt entsprechen, indem auf einen vorherigen 
Rahmen des Rahmens verwiesen wird und eine 
Bewegung des mindestens einen Blocks geschätzt 
wird; und eine globale Bewegungsvektor-Rechenein
heit, die einen globalen Bewegungsvektor basierend 
auf dem berechneten mindestens einen lokalen 
Bewegungsvektor berechnet.

KURZZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0010] Vorliegende Erfindung berücksichtigt das 
vorstehende Problem. Eine Bildstabilisierungsvor
richtung ist bereitgestellt, die eine Verschlechterung 
der Genauigkeit einer Bildstabilisierung selbst dann 
verringern kann, wenn ein Objektiv verwendet wird, 
das eine große Perspektive verursacht.

[0011] Erfindungsgemäß sind Bildstabilisierungs
vorrichtungen, eine Bildaufnahmevorrichtung, Ver
fahren zur Steuerung einer Bildstabilisierungsvor
richtung und computerlesbare Speichermedien wie 
in den beiliegenden Patentansprüchen spezifiziert 
bereitgestellt.

[0012] Weitere Merkmale der Erfindung werden aus 
der folgenden Beschreibung von Ausführungsbei
spielen unter Bezugnahme auf die beiliegenden 
Zeichnungen ersichtlich.

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

Fig. 1 zeigt ein Blockschaltbild einer Konfigura
tion eines Bildaufnahmesystems, die Ausfüh
rungsbeispielen der Erfindung gemeinsam ist.

Fig. 2 zeigt eine Darstellung einer Konfiguration 
eines ersten Ausführungsbeispiels eines 
Abschnitts zur Durchführung einer Bildstabilisie
rung.

Fig. 3 zeigt eine Darstellung zur Beschreibung 
eines Verfahrens zur Berechnung einer Per
spektivengröße.

Fig. 4 zeigt ein Blockschaltbild einer Konfigura
tion eines Signalverarbeitungsabschnitts 
gemäß dem ersten Ausführungsbeispiel.

Fig. 5 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Vorgangs 
in einem Bildstabilisierungsprozess gemäß dem 
ersten Ausführungsbeispiel.

Fig. 6 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Vorgangs 
eines Perspektivenbestimmungsprozesses.

Die Fig. 7A bis 7F zeigen Darstellungen einer 
Varianz von Bewegungsvektoren und eines Per
spektivenbestimmungswerts.

Fig. 8 zeigt eine Darstellung eines Vorgangs 
einer Erzeugung eines Gewichtungshisto
gramms gemäß einem zweiten Ausführungsbei
spiel.

Fig. 9 zeigt eine Darstellung einer Beziehung 
zwischen einer Bildaufnahmeeinrichtungs
ebene, einem Bewegungsvektorbereich und 
einer Perspektivengröße.

Die Fig. 10A und 10B zeigen Darstellungen zur 
Beschreibung eines Verfahrens zur Beseitigung 
eines Einflusses einer Perspektive durch 
Gewichtung.

Fig. 11 zeigt ein Blockschaltbild einer Konfigura
tion eines Signalverarbeitungsabschnitts 
gemäß dem zweiten Ausführungsbeispiel.

Fig. 12 zeigt ein Blockschaltbild einer Konfigura
tion eines Signalverarbeitungsabschnitts 
gemäß dem zweiten Ausführungsbeispiel.

Fig. 13 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Vor
gangs einer Erzeugung eines Gewichtungshis
togramms.

Fig. 14 zeigt eine Darstellung einer Beziehung 
zwischen einer Bildaufnahmeeinrichtungs
ebene und einer Perspektivengröße.

Die Fig. 15A bis 15C zeigen Darstellungen einer 
Beziehung zwischen einer Bewegungsvektorer
fassungsrichtung und einer Perspektivengröße.

BESCHREIBUNG DER 
AUSFÜHRUNGSBEISPIELE

[0013] Nachstehend werden Ausführungsbeispiele 
der Erfindung unter Bezugnahme auf die beiliegen
den Zeichnungen näher beschrieben. Zuerst werden 
den Ausführungsbeispielen gemeinsame Merkmale 
beschrieben.

[0014] Fig. 1 zeigt ein Blockschaltbild einer Konfigu
ration eines Bildaufnahmesystems 100, die den Aus
führungsbeispielen der Erfindung gemeinsam ist. 
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Das Bildaufnahmesystem 100 stellt eine Digitalka
mera mit Wechselobjektiv dar, um hauptsächlich ein 
Stehbild und ein Bewegtbild aufzunehmen. Die Erfin
dung ist nicht auf Digitalkameras beschränkt, und 
kann bei verschiedenen Bildaufnahmesystemen 
angewendet werden. Die Erfindung ist nicht auf Digi
talkameras mit Wechselobjektiv beschränkt, und fin
det beispielsweise Anwendung bei Digitalkameras 
mit festem Objektiv.

[0015] Das Bildaufnahmesystem 100 von Fig. 1 ent
hält eine Objektivvorrichtung 150 und einen Kamera
hauptkörper 160. Die Objektivvorrichtung 150 ist im 
Gebrauch an dem Kamerahauptkörper 160 ange
bracht. Die Objektivvorrichtung 150 enthält eine Zoo
meinheit 101 mit einer Zoomlinse, die die Vergröße
rung verändern kann. Eine 
Zoomansteuerungseinheit 102 steuert die Zoomein
heit 101 (an). Eine Blendeneinheit 103 arbeitet als 
Blende. Eine Blendenansteuerungseinheit 104 
steuert die Blendeneinheit 103 (an). Eine Bildstabili
sierungseinheit 105 enthält eine Bildstabilisierungs
linse, wie eine Verschiebungslinse, die sich bei
spielsweise in einer von der optischen Achse 
verschiedenen Richtung bewegt. Die Bildstabilisie
rungseinheit 105, die eine erste Bildstabilisierungs
einrichtung darstellt, wird durch eine optische Bild
stabilisierungssteuereinheit 106 angesteuert und 
gesteuert. Eine Fokussiereinheit 107 enthält eine 
Fokussierlinse, die zur Erzeugung eines Objektbil
des fokussiert wird. Eine Fokusansteuerungseinheit 
108 steuert die Fokussiereinheit 107 (an).

[0016] Eine Objektivbedieneinheit 109 wird durch 
einen Benutzer zur Bedienung der Objektivvorrich
tung 150 verwendet. Eine Objektivwackelerfas
sungseinheit 110 erfasst den Umfang eines 
Wackelns der Objektivvorrichtung 150 und gibt ein 
Erfassungssignal zu einer Linsensystemsteuerein
heit 111 aus. Die Linsensystemsteuereinheit 111, 
die eine Zentralverarbeitungseinheit („Central Pro
cessing Unit“, CPU) enthält, steuert die gesamte 
Objektivvorrichtung 150, das heißt, führt eine zent
rale Steuerung der Ansteuerungseinheiten und Kor
rektursteuereinheiten der Objektivvorrichtung 150 
durch. Die Linsensystemsteuereinheit 111 kommuni
ziert über eine Objektivkommunikationssteuereinheit 
112 mit einer Kamerasystemsteuereinheit 124 des 
Kamerahauptkörpers 160.

[0017] Als nächstes wird der Kamerahauptkörper 
160 beschrieben. Der Kamerahauptkörper 160 ent
hält eine Verschlusseinheit 113. Eine Verschlussans
teuerungseinheit 114 steuert die Verschlusseinheit 
113 (an). Eine Bildaufnahmeeinheit 115, die eine 
Bildaufnahmeeinrichtung enthält, führt eine photo
elektrische Umwandlung eines über Linsen erzeug
ten Objektbildes durch und gibt ein elektrisches Sig
nal aus. Eine 
Bildaufnahmesignalverarbeitungseinheit 116 führt 

einen Prozess einer Umwandlung des aus der Bild
aufnahmeeinrichtung 115 ausgegebenen elektri
schen Signals in ein Videosignal durch. Eine Video
signalverarbeitungseinheit 117 verarbeitet das aus 
der Bildaufnahmesignalverarbeitungseinheit 116 
ausgegebene Videosignal. Der Prozess ändert sich 
in Abhängigkeit davon, wofür das Videosignal ver
wendet wird. Die Videosignalverarbeitungseinheit 
117 ändert beispielsweise die Extraktionsposition 
des Videosignals in Abhängigkeit von dem Korrektur
ausmaß einer elektronischen Bildstabilisierungss
teuereinheit 123. Die elektronische Bildstabilisie
rungssteuereinheit 123, die eine zweite 
Bildstabilisierungseinrichtung darstellt, steuert eine 
Bildstabilisierung durch eine Bildextraktion. Die 
zweite Bildstabilisierung ist nicht auf die elektroni
sche Bildstabilisierung beschränkt, und kann bei
spielsweise eine durch Steuerung einer mechani
schen Bewegung der Bildaufnahmeeinrichtung 
durchgeführte Bildstabilisierung oder eine durch 
Ansteuern und Steuern eines beweglichen optischen 
Elements in dem Kamerahauptkörper durchgeführte 
Bildstabilisierung sein.

[0018] Eine Anzeigeeinheit 118 zeigt bei Bedarf ein 
Bild auf Grundlage eines aus der Videosignalverar
beitungseinheit 117 ausgegebenen Signals an. Eine 
Speichereinheit 119 speichert verschiedene Daten, 
wie beispielsweise Videoinformationen. Eine Leis
tungsversorgungseinheit 120 führt dem gesamten 
Kamerasystem bei Bedarf Leistung zu. Eine Kame
rabedieneinheit 121, die durch den Benutzer zur 
Bedienung des Kamerasystems verwendet wird, 
gibt ein Bediensignal zu der Kamerasystemsteuer
einheit 124 aus. Eine Kamerawackelerfassungsein
heit 122 erfasst den Umfang eines Wackelns der 
Kamera und gibt ein Erfassungssignal zu der Kame
rasystemsteuereinheit 124 aus. Die Kamerasys
temsteuereinheit 124, die eine CPU enthält, führt 
eine zentrale Steuerung des gesamten Kamerasys
tems durch. Die Kamerasystemsteuereinheit 124 
kommuniziert über eine Kamerakommunikationss
teuereinheit 125 mit der Objektivkommunikationss
teuereinheit 112 der Objektivvorrichtung 150. Die 
Objektivkommunikationssteuereinheit 122 und die 
Kamerakommunikationssteuereinheit 125 kommuni
zieren insbesondere dann miteinander, wenn die 
Objektivvorrichtung 150 an dem Kamerahauptkörper 
160 angebracht und mit diesem elektrisch verbunden 
ist.

[0019] Als nächstes wird der Betrieb des derart kon
figurierten Bildaufnahmesystems umrissen. Die 
Objektivbedieneinheit 109 und die Kamerabedien
einheit 121 enthalten jeweils einen Bildstabilisie
rungsschalter, der zum Ein- und Ausschalten einer 
Bildstabilisierung verwendet werden kann. Wenn 
der Benutzer den Bildstabilisierungsschalter zum 
Einschalten der Bildstabilisierung bedient, weist die 
Objektivsystemsteuereinheit 111 oder die Kamera
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systemsteuereinheit 124 die optische Bildstabilisie
rungssteuereinheit 106 oder die elektronische Bild
stabilisierungssteuereinheit 123 zur Durchführung 
eines Bildstabilisierungsvorgangs an. Bis zur Aus
gabe einer Anweisung zum Ausschalten der Bildsta
bilisierung steuert die so aktivierte Bildstabilisie
rungssteuereinheit die Bildstabilisierung.

[0020] Die Kamerabedieneinheit 121 enthält einen 
Bildstabilisierungsmodusschalter, der zum Auswäh
len eines ersten Modus oder eines zweiten Modus 
zur Bildstabilisierung verwendet wird. Im ersten 
Modus wird lediglich eine optische Bildstabilisierung 
(erste Bildstabilisierung) durchgeführt. Im zweiten 
Modus werden eine optische Bildstabilisierung und 
eine elektronische Bildstabilisierung (zweite Bildsta
bilisierung) in Verbindung miteinander für die Bildsta
bilisierung durchgeführt. Ist der erste Modus ausge
wählt, ist die Ausleseposition der 
Bildaufnahmeeinheit 115 fest und der Auslesebe
reich ist vergrößert, und daher kann die Winkelgröße 
eines aufgenommenen Bildes vergrößert werden. Ist 
der zweite Modus ausgewählt, kann eine signifikan
tere Bildunschärfe behandelt werden, indem die 
Extraktionsposition in Abhängigkeit von dem Bildun
schärfekorrekturausmaß verändert wird, obwohl der 
Videosignalextraktionsbereich der Videosignalverar
beitungseinheit 117 verkleinert ist.

[0021] Die Kamerabedieneinheit 121 enthält eine 
Verschlussauslösetaste, die zum Einschalten eines 
ersten Schalters SW1 und eines zweiten Schalters 
SW2 in dieser Reihenfolge in Abhängigkeit davon 
eingerichtet ist, wie stark die Taste gedrückt wird. 
Wenn der Benutzer die Verschlussauslösetaste 
halb herunterdrückt, wird der erste Schalter SW1 ein
geschaltet. Wenn der Benutzer die Verschlussauslö
setaste ganz herunterdrückt, wird der zweite Schal
ter SW2 eingeschaltet. Ist der erste Schalter SW1 
eingeschaltet, steuert die Fokusansteuerungseinheit 
108 die Fokussiereinheit 107 zur Anpassung der 
Fokussierung an, und die Blendenansteuerungsein
heit 104 steuert die Blendeneinheit 103 zur Anpas
sung des Belichtungsausmaßes auf einen geeigne
ten Wert an. Ist der zweite Schalter SW2 
eingeschaltet, werden Bilddaten in der Speicherein
heit 119 gespeichert, die erhalten werden, indem die 
Bildaufnahmeeinheit 115 eine photoelektrische 
Umwandlung eines Objektbildes durchführt.

[0022] Die Kamerabedieneinheit 121 enthält auch 
einen Bewegtbildaufzeichnungsschalter. Der Kame
rahauptkörper 160 startet die Aufnahme eines 
Bewegtbildes, nachdem der Bewegtbildaufzeich
nungsschalter gedrückt wurde, und beendet die Auf
zeichnung, wenn der Bewegtbildaufzeichnungs
schalter während der Aufzeichnung durch den 
Benutzer erneut gedrückt wird. Wenn der Benutzer 
während der Aufnahme eines Bewegtbildes die Ver
schlussauslösetaste zum Einschalten des ersten 

Schalters SW1 und des zweiten Schalters SW2 
bedient, wird ein Prozess eines Beschaffens und 
Aufzeichnens eines Stehbildes während der Auf
zeichnung des Bewegtbildes ausgeführt. Die Kame
rabedieneinheit 121 enthält auch einen Wiedergabe
modusauswahlschalter, der zum Auswählen eines 
Wiedergabemodus verwendet wird. Wenn der Wie
dergabemodus durch Bedienen des Wiedergabemo
dusauswahlschalters ausgewählt wird, stoppt die 
Kamera einen Bildstabilisierungsvorgang.

<Erstes Ausführungsbeispiel>

[0023] Nun wird ein erstes Ausführungsbeispiel der 
Erfindung unter Bezugnahme auf Fig. 2 beschrie
ben, das auf einen Prozess einer Änderung einer 
Verstärkung für eine Bildstabilisierung unter Verwen
dung eines Bewegungsvektors auf der Grundlage 
von Informationen für eine Perspektivenbestimmung 
gerichtet ist. Hier bedeutet der Ausdruck „Perspek
tive“ ein Phänomen, dass ein Objekt mit einer kürz
eren physikalischen Entfernung größer aussieht, und 
ein Objekt mit einer längeren physikalischen Entfer
nung kleiner aussieht, was von der Brennweite eines 
Objektivs abhängt. In Fig. 2 sind im Übrigen 
Abschnitte von Fig. 1, die bei der Bildstabilisierung 
nicht involviert sind, nicht gezeigt. Ferner sind die 
Zoomeinheit 101, die Blendeneinheit 103, die Bild
stabilisierungseinheit 105 und die Fokussiereinheit 
101 von Fig. 1 insgesamt als optische Linse 201 
gezeigt.

[0024] Die Brennweite der optischen Linse 201 wird 
durch die Zoomansteuerungseinheit 102 verändert. 
Ein auf den geänderten Brennweiteninformationen 
beruhender Perspektivenbestimmungswert oder die 
Brennweiteninformationen werden von der Objektiv
kommunikationssteuereinheit 112 zu der Kamera
kommunikationssteuereinheit 125 gesendet. Der 
Perspektivenbestimmungswert oder die Brennweite
ninformationen, der/die durch die Kamerakommuni
kationssteuereinheit 125 empfangen wird/werden, 
wird/werden zu einer Perspektivenbestimmungsver
arbeitungseinheit 211 übertragen. Unterdessen wird 
durch die optische Linse 201 fallendes Licht auf der 
Bildaufnahmeeinrichtung 205 abgebildet, und durch 
photoelektrische Umwandlung erhaltene digitale 
Bilddaten werden zu einer Bildverarbeitungseinrich
tung 206 gesendet. Die zu der Bildverarbeitungsein
richtung 206 gesendeten digitalen Bilddaten werden 
in ein aufzuzeichnendes Hauptbild und ein zu einer 
Bewegungsvektorerfassungseinheit 208 zu sende
ndes Signal getrennt. Ein Bewegungsvektor wird 
auf der Grundlage von zwei zeitlich aufeinanderfol
genden Rahmen digitaler Bilddaten (aus einer Viel
zahl von Rahmen von Bilddaten) erfasst, die zu der 
Bewegungsvektorerfassungseinheit 208 gesendet 
werden. Eine Globalvektorberechnungseinheit 209 
berechnet aus einer Vielzahl erfasster Bewegungs
vektoren einen globalen Vektor. Der berechnete glo
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bale Vektor wird durch eine Rückkopplungsberech
nungseinheit 210 in ein Korrekturausmaß umgewan
delt, das eine Bildstabilisierung ermöglicht, und das 
Korrekturausmaß wird zu der Perspektivenbestim
mungsverarbeitungseinheit 211 übertragen. Hat die 
Perspektivenbestimmungsverarbeitungseinheit 211 
bestimmt, dass eine starke Perspektive vorliegt, 
ändert und verringert die Perspektivenbestimmungs
verarbeitungseinheit 211 ein Bildunschärfekorrektu
rausmaß beruhend auf dem Bewegungsvektor.

[0025] Unterdessen wird ein durch die Kamerawa
ckelerfassungseinheit 122 erfasstes Kamerawackeln 
durch ein Hochpassfilter (HPF) 213 und ein Tiefpass
filter (LPF) 214 in ein Wackelkorrekturausmaß umge
wandelt. Das durch die Umwandlung erhaltene 
Wackelkorrekturausmaß wird danach zu dem Bildun
schärfekorrekturausmaß addiert, das auf dem über 
die Perspektivenbestimmungsverarbeitungseinheit 
211 erhaltenen Bewegungsvektor beruht. Dann wird 
das durch die Addition erhaltene resultierende Kor
rekturausmaß zu einer Projektionstransformations
parametererzeugungseinheit 215 übertragen, die 
das Korrekturausmaß dann in einen Projektions
transformationsparameter umwandelt. Das durch 
die Bildverarbeitungseinrichtung 206 separierte 
Hauptbild (Bewegtbild) wird schließlich einer Projek
tionstransformation unterzogen, die durch eine Pro
jektionstransformationseinheit unter Verwendung 
des Projektionstransformationsparameters durchge
führt wird, so dass eine Bildunschärfe korrigiert wird.

[0026] Nun wird ein Verfahren zur Berechnung einer 
Perspektivengröße unter Bezugnahme auf Fig. 3 
beschrieben. Fig. 3 zeigt eine Darstellung einer 
Beziehung zwischen einem Bildwinkel (θ1 + θ2 + 
θ3), innerhalb dessen ein Bild durch eine Bildaufnah
mevorrichtung aufgenommen werden kann, einer 
Objektposition Q und einer Position q, an der ein 
Objekt auf einer Bildaufnahmeebene abgebildet 
wird. Fig. 3 zeigt auch Winkel (θ1-θ3), die durch 
gleichmäßige Unterteilung des Bildwinkels für eine 
Perspektivenberechnung erhalten werden, und die 
Anzahl von Bildelementen (y1-y3) auf der Bildauf
nahmeebene, die den jeweiligen Winkeln entspre
chen. Nun wird ein Berechnungsverfahren zur Schät
zung einer Perspektive unter Verwendung dieser 
Werte beschrieben. Beziehungen zwischen θ1, θ2 
und θ3, die durch gleichmäßiges Unterteilen eines 
Bildwinkels erhalten werden, innerhalb dessen ein 
Bild aufgenommen werden kann, und der jeweils ent
sprechenden Anzahl von Bildelementen y1, y2 und 
y3 auf einer Bildaufnahmeeinrichtung sind wie folgt 
dargestellt: 

y1 f tan= ¥ ( )q1 (1) 

y2 f tan= ¥ ( )q2 (2) 

y3 f tan= ¥ ( )q3 (3) 

[0027] Als nächstes sind Ausdrücke zur Verwen
dung dieser Werte zur Berechnung von Verhältnis
sen P(1-2), P(1-3) und P(2-3) von Bildhöhen von Per
spektivengrößen und Beziehungen PD(1-2), PD(1-3) 
und PD(2-3) gezeigt, die genaue Bildelementdiffe
renzgrößen zwischen Bildhöhen aufgrund der Per
spektive darstellen: 

P y1 y21 2-( ) = / (4) 

P y1 y31 3-( ) = / (5) 

P y2 y32 3-( ) = / (6) 

PD y1 y21 2-( ) = - (7) 

PD y1 y31 3-( ) = - (8) 

PD y2 y32 3-( ) = - (9) 

[0028] Da der Wert von P(1-2), P(1-3) oder P(2-3) 
von eins weiter weg ist, wird bestimmt, dass die Per
spektivengröße zwischen Bildhöhen größer ist. Die 
genauen Bildelementdifferenzgrößen zwischen Bild
höhen können als PD(1-2), PD(1-3) und PD(2-3) 
berechnet werden, und ihre Einflüsse können 
bestimmt werden. Der Einfluss einer Perspektiven
größe wird insbesondere vorab berechnet, und wird 
dann berücksichtigt, wenn eine Bildstabilisierungs
steuerung oder Vektorgewichtung durchgeführt wird.

[0029] Eine Signalverarbeitung gemäß diesem Aus
führungsbeispiel wird unter Bezugnahme auf Fig. 4 
beschrieben. Der Ablauf der Signalverarbeitung ent
hält eine Signalverarbeitung einer Erfassung eines 
Kamerawackelsignals aus einem Signal der Kamera
wackelerfassungseinheit 122 des Kamerahauptkör
pers 160 und einen Prozess einer Erfassung eines 
Bewegungsvektors aus einem durch die Bildaufnah
meeinrichtung 205 aufgenommenen Bild, wobei die 
Bewegungsvektorerfassungseinheit 208 verwendet 
wird. Die Kamerakommunikationssteuereinheit 125 
ist ferner vorgesehen, die Perspektiveninformationen 
von der Objektivvorrichtung 150 empfängt. Kamera
wackelinformationen, die von der Kamerawackeler
fassungseinheit 122 beschafft werden, die einen 
Kreiselsensor, einen Beschleunigungssensor, usw. 
enthält, werden integriert, nachdem niederfrequente 
und hochfrequente Komponenten jeweils durch das 
HPF 213 und das LPF 214 entfernt wurden. Danach 
wird lediglich ein zu korrigierendes Kamerawackelf
requenzband in ein Bildunschärfekorrekturausmaß 
umgewandelt.

[0030] Aus aufeinanderfolgenden Rahmen von 
durch die Bildaufnahmeeinrichtung 205 erfassten 
digitalen Bilddaten erfasst die Bewegungsvektorer
fassungseinheit 208 einen Bewegungsvektor (loka
len Bewegungsvektor) in jedem einer Vielzahl unter
teilter Bereiche eines Bildes. Eine Vielzahl erfasster 
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Bewegungsvektoren (lokaler Bewegungsvektoren) 
und die von der Objektivvorrichtung 150 beschafften 
Perspektiveninformationen werden durch eine in der 
Globalvektorberechnungseinheit 209 enthaltene 
Perspektivengewichtungseinheit 408 verwendet, um 
die Bewegungsvektoren in Abhängigkeit von einer 
Perspektivengröße mit Gewichten zu beaufschlagen. 
Unter Verwendung der gewichteten Bewegungsvek
toren wird ein Histogramm erzeugt. Aus dem erzeug
ten Bewegungsvektorhistogramm erfasst die Global
vektorberechnungseinheit 209 einen Spitzenwert 
und berechnet einen globalen Vektor in einem Bild. 
Dann wird der globale Vektor einer Filterverarbeitung 
durch die Rückkopplungsberechnungseinheit 210 
unterzogen und zu dem vorstehenden Bildunschär
fekorrekturausmaß addiert, das auf der Grundlage 
des Signals der Kamerawackelerfassungseinheit 
122 berechnet wird. Das resultierende Bildunschär
fekorrekturausmaß wird durch eine Bildelementum
wandlungseinheit 411 in einen Bildelementwert 
umgewandelt, und ein Kontaktendeprozess wird 
durch eine Endverarbeitungseinheit 412 ausgeführt. 
Schließlich wird das Bildunschärfekorrekturausmaß 
in einer elektronischen Bildunschärfekorrekturaus
maßeinstelleinheit 413 eingestellt, und eine Bildsta
bilisierung wird ausgeführt.

[0031] Fig. 5 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Vor
gangs eines Bildstabilisierungsprozesses gemäß 
diesem Ausführungsbeispiel. Während des Starts 
des Bildstabilisierungsprozesses wird eine durch 
die Kamerawackelerfassungseinheit 122 erfasste 
Wackelgröße einer Filterung zur Berechnung eines 
Kamerawackelausmaßes in Schritt S501 unterzo
gen. In Schritt S502 werden dann Informationen hin
sichtlich einer Perspektive für die Objektivvorrichtung 
150 beschafft. In Schritt S503 erfasst die Bewe
gungsvektorerfassungseinheit 208 dann eine Viel
zahl von Bewegungsvektoren aus durch die Bildauf
nahmeeinrichtung 205 aufgenommenen 
aufeinanderfolgenden Bildern. In Schritt S504 beauf
schlagt die Perspektivengewichtungseinheit 408 die 
Bewegungsvektoren mit Gewichten gemäß den Per
spektiveninformationen und erzeugt ein Bewegungs
vektorhistogramm, in dem die Achsen die Größe 
eines Bewegungsvektors und die Anzahl erfasster 
Bewegungsvektoren darstellen.

[0032] In Schritt S505 sucht die Globalvektorbe
rechnungseinheit 209 nach einem Spitzenwert in 
dem in Schritt S504 erzeugten Bewegungsvektorhis
togramm und stellt einen gefundenen Spitzenwert 
als globalen Vektor in einem Bild ein. In Schritt 
S506 führt die Rückkopplungsberechnungseinheit 
210 eine Filterung bei dem berechneten globalen 
Vektor durch und berechnet ein bewegungsvektorba
siertes Bildunschärfekorrekturausmaß. In Schritt 
S507 multipliziert die Perspektivenbestimmungsver
arbeitungseinheit 211 das bewegungsvektorbasierte 
Bildunschärfekorrekturausmaß mit einer von einer 

Perspektivengröße abhängigen Verstärkung. In 
Schritt S508 wird das aus dem Signal der Kamera
wackelerfassungseinheit 122 berechnete Kamera
wackelausmaß mit dem aus dem Bewegungsvekto
ren berechneten Bildunschärfekorrekturausmaß 
kombiniert. In Schritt S509 wandelt die Bildelemen
tumwandlungseinheit 411 das kombinierte Bildun
schärfekorrekturausmaß in einen Bildelementwert 
für die Bildaufnahmeeinrichtung 205 um. In Schritt 
S510 schneidet die Endverarbeitungseinheit das 
Bildunschärfekorrekturausmaß nach der Bildele
mentumwandlung auf einen oberen Grenzwert zu, 
unter dem die Korrektur erlaubt ist. In Schritt S511 
stellt die elektronische Bildunschärfekorrekturaus
maßeinstelleinheit 413 das zugeschnittene Bildun
schärfekorrekturausmaß schließlich für einen elekt
ronischen Stabilisierungsprozess ein, und eine 
elektronische Bildstabilisierung wird ausgeführt. 
Wurde in Schritt S512 bestimmt, dass die Bildstabili
sierung eingeschaltet ist, wird der Vorgang dieses 
Ablaufs wiederholt, und die Bildstabilisierung wird 
für ein Bewegtbild kontinuierlich ausgeführt.

[0033] Fig. 6 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Vor
gangs eines Perspektivenbestimmungsprozesses in 
Schritt S507 in Fig. 5. Bei dem Perspektivenbestim
mungsprozess wird zu Beginn in Schritt S601 ein 
Varianzwert θ (vec) der erfassten Bewegungsvekto
ren unter Verwendung der Ausdrücke (10) und (11) 
berechnet. 

Vec Durchschnitt( ) = ( )Â =
1

1
n
Vec ii
n (10) 

q vec
n( ) = ( ) - ( )( )Â =

1
1

2

n
Vec i Vec Durchschnitti

(11) 

[0034] Als nächstes wird eine Verstärkung für eine 
bewegungsvektorbasierte Bildstabilisierung auf der 
Grundlage des Varianzwerts θ (vec) der Bewegungs
vektoren berechnet. In Schritt S602 berechnet die 
Rückkopplungsberechnungseinheit 210 eine Ver
stärkung für ein bewegungsvektorbasiertes Bildun
schärfekorrekturausmaß auf der Grundlage des 
Werts einer Perspektivengröße, der aus Informatio
nen geschätzt wird, die von der Objektivvorrichtung 
150 beschafft werden. In Schritt S603 wird die aus 
dem Varianzwert θ (vec) der Bewegungsvektoren 
berechnete Verstärkung mit einer Verstärkung multi
pliziert, die dem Perspektivenbestimmungswert ent
spricht, um eine endgültige Verstärkung für das 
bewegungsvektorbasierte Bildunschärfekorrektu
rausmaß zu bestimmen.

[0035] Die Fig. 7A bis 7F zeigen Darstellungen zur 
Beschreibung des Verfahrens zur Berechnung einer 
Verstärkung für ein perspektivenbasiertes Bildun
schärfekorrekturausmaß auf der Grundlage der Per
spektive und des Verfahrens zur Berechnung einer 
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Verstärkung für ein Bildunschärfekorrekturausmaß 
auf der Grundlage des Varianzwerts von Bewe
gungsvektoren, die vorstehend unter Bezugnahme 
auf Fig. 6 beschrieben wurden. Wenn das Objektiv 
einen kleinen Änderungsbereich der Perspektiven
größe aufweist, hat das Bewegungsvektorhisto
gramm, in dem die Achsen die Größe eines Bewe
gungsvektors und die Anzahl erfasster 
Bewegungsvektoren darstellen, eine geringe Vari
anz, und weist eine signifikante Spitzenwertklasse 
701 auf, wie es in Fig. 7A gezeigt ist. Wenn das 
Objektiv dagegen einen großen Änderungsbereich 
der Perspektivengröße aufweist, ist die Varianzbreite 
von Bewegungsvektoren größer, und eine Spitzen
wertklasse 702 liegt näher an anderen Vektorklas
sen, wie es in Fig. 7B gezeigt ist.

[0036] Wenn die Kamera wackelt, tritt in dieser 
Situation ein Phänomen auf, bei dem ein Bereich, 
der eine Perspektivengröße aufweist, die von der 
eines Bereichs verschieden ist, in dem ein Objekt 
vorhanden ist, verschoben wird, und daher eine kor
rekte Spitzenwertklasse 703, die durch eine gepunk
tete Linie angegeben ist, zu einer schraffierten 
Klasse 704 verschoben wird, wie es in Fig. 7C 
gezeigt ist. Dieses Phänomen ist besonders auf 
einer Ultraweitseite erheblich, die eine große Per
spektivengröße aufweist, was die Stabilität der Bild
stabilisierung beeinflusst. Dieses Phänomen hat ins
besondere auf die Leistung der 
bewegungsvektorbasierten Bildstabilisierung erheb
lich negativen Einfluss, wie der Rückkopplung von 
Bewegungsvektoren zu einer optischen Bildstabili
sierung, Identifizierung eines Offset-Ausmaßes der 
Kamerawackelerfassungseinheit 122, usw.

[0037] Bei diesem Ausführungsbeispiel werden 
unter Berücksichtigung des vorstehenden ein Durch
schnittswert 705 von Bewegungsvektoren und ein 
Varianzwert θ706 aus deren Durchschnittswert 
berechnet, wie es in Fig. 7D gezeigt ist. Eine Verstär
kung für ein bewegungsvektorbasiertes Korrektur
ausmaß wird auf der Grundlage des Varianzwerts θ 
berechnet, wie es in Fig. 7E gezeigt ist, wodurch der 
Einfluss der Perspektive gesteuert wird. Außerdem 
wird eine Verstärkung für das bewegungsvektorba
sierte Korrekturausmaß auf der Grundlage eines 
Perspektivenbestimmungswerts berechnet, der aus 
einem von der Objektivvorrichtung 150 beschafften 
Wert berechnet wird, wie es in Fig. 7F gezeigt ist, 
wodurch der Einfluss der Perspektive gesteuert 
wird. Durch Multiplizieren dieser zwei Verstärkungen 
wird der nachteilige Einfluss der Perspektive mit 
hoher Genauigkeit abgesondert, und die Stabilität 
der Bildstabilisierungsleistung wird daher verbessert. 
Außerdem wird der nachteilige Einfluss auf die Off
set-Identifizierung der Kamerawackelerfassungsein
heit 122 beseitigt.

[0038] Selbst wenn ein Objektiv angebracht ist, das 
eine große Perspektivengröße verursacht, wird 
gemäß diesem Ausführungsbeispiel eine Verstär
kung für eine bewegungsvektorbasierte Bildstabili
sierung in Abhängigkeit von einer Perspektivengröße 
verändert. Wenn die Perspektivengröße groß ist, 
wird eine Verstärkung für eine bewegungsvektorba
sierte Bildstabilisierung reduziert. Infolgedessen 
kann selbst dann, wenn ein Objektiv angebracht ist, 
das eine große Perspektivengröße verursacht, eine 
stabile Bildstabilisierung durchgeführt werden.

<Zweites Ausführungsbeispiel>

[0039] Nun wird ein Perspektivengewichtungspro
zess gemäß einem zweiten Ausführungsbeispiel 
der Erfindung beschrieben. Das zweite Ausführungs
beispiel unterscheidet sich von dem ersten Ausfüh
rungsbeispiel im Vorgang der Erzeugung eines Per
spektivengewichtungshistogramms in Schritt S504 in 
Fig. 5. Fig. 8 zeigt eine Darstellung eines Vorgangs 
der Erzeugung eines Perspektivengewichtungshisto
gramms gemäß dem zweiten Ausführungsbeispiel.

[0040] Zu Beginn wird in Schritt S801 in jedem 
Bewegungsvektorerfassungsbereich eine Gewich
tung durchgeführt. Ein Gewicht verändert sich in 
Abhängigkeit von einer Differenz der Größe einer 
Perspektivengröße, die aus einem von der Objektiv
vorrichtung 150 beschafften Wert berechnet wird. 
Danach wird in Schritt S802 ein Bewegungsvektor
histogramm, in dem die Achsen die Größe eines 
Bewegungsvektors und die Anzahl erfasster Bewe
gungsvektoren darstellen, unter Verwendung 
gewichteter Bewegungsvektoren erzeugt. Der Ein
fluss eines Bewegungsvektors in einem Bereich mit 
einer großen Perspektivengrößenänderung kann 
verringert werden.

[0041] Fig. 9 zeigt eine Darstellung zur Beschrei
bung der relativen Ordnung der Größen von Per
spektivengrößen, der Anordnung von Bewegungs
vektoren und von Gewichten, mit denen die 
Bewegungsvektoren beaufschlagt werden. In einem 
Bereich, in dem durch das optische System der 
Objektvorrichtung 150 fallendes Licht auf der Bildauf
nahmeeinrichtung 205 abgebildet wird, erhöht sich 
eine Variation in der Perspektivengröße besonders, 
wenn man sich vom optischen Zentrum an die Peri
pherie bewegt. Ein Bereich 901, in dem es größere 
Veränderungen der Perspektivengröße gibt, ist mit 
einer durchgezogenen Linie umgeben, und ein 
Bereich 902, in dem es kleinere Veränderungen der 
Perspektivengröße gibt, ist durch eine schraffierte 
Ellipse dargestellt. Bewegungsvektoren, die in 
Bewegungsvektorerfassungsrahmen 903 erfasst 
werden, die in dem Bereich mit größeren Verände
rungen der Perspektivengröße vorgesehen sind, 
sind aufgrund der großen Veränderung der Perspek
tivengröße für eine Bewegung instabil. Dagegen sind 
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Bewegungsvektoren, die in Bewegungsvektorerfas
sungsrahmen 904 erfasst werden, die in dem 
Bereich mit kleinen Veränderungen der Perspekti
vengröße vorgesehen sind, für eine Bewegung sta
bil.

[0042] Die Fig. 10A und 10B zeigen Darstellungen 
zur Beschreibung einer Gewichtung in Abhängigkeit 
von einer Veränderung der Perspektivengröße und 
ihres Ergebnisses. In Fig. 10A werden Bewegungs
vektoren mit Gewichten in Abhängigkeit von einer 
Veränderung der Perspektivengröße beaufschlagt. 
Fig. 10A zeigt eine Eingangs-/ Ausgangsfunktions
form, in der die horizontale Achse eine Veränderung 
der Perspektivengröße darstellt und die vertikale 
Achse ein Gewicht α darstellt. Das Gewicht α nimmt 
einen kontinuierlichen Wert von eins (Maximum) bis 
null an und verändert sich zwischen null und eins in 
Abhängigkeit von einer Veränderung der Perspekti
vengröße. Durch Widerspiegeln dieser Gewichtung 
in der Anzahl erfasster Bewegungsvektoren in 
einem Bewegungsvektorhistogramm, wie in 
Fig. 10B gezeigt, werden unter unveränderter Beibe
haltung einer Spitzenwertklasse 1002 andere Klas
sen reduziert, das heißt, durch eine gepunktete 
Linie angegebene Klassenabschnitte 1003 werden 
aus Klassen in einem Bereich mit größeren Verände
rungen der Perspektivengröße entfernt. Infolgedes
sen kann der Einfluss instabiler Bewegungsvektoren 
in einem Bereich mit größeren Veränderungen der 
Perspektivengröße verringert werden.

[0043] Das vorstehende Merkmal dieses Ausfüh
rungsbeispiels ist nicht nur bei der Verbesserung 
der Stabilität einer bewegungsvektorbasierten Bild
stabilisierung effektiv, sondern auch beim Rückkop
peln eines Bewegungsvektors in Fig. 11 und Identifi
zierung eines Offset einer 
Wackelerfassungseinrichtung in Fig. 12, was nun 
beschrieben wird.

[0044] Ein in Fig. 11 gezeigter Signalverarbeitungs
fluss beinhaltet eine Signalverarbeitung einer Erfas
sung eines Kamerawackelsignals aus einem Signal 
der Kamerawackelerfassungseinheit 122 des Kame
rahauptkörpers 160 und einen Prozess eines Erfas
sens eines Bewegungsvektors aus einem durch die 
Bildaufnahmeeinrichtung 205 aufgenommenen Bild 
unter Verwendung der Bewegungsvektorerfassungs
einheit 208. Ferner ist die Kamerakommunikationss
teuereinheit 125 vorgesehen, die Perspektiveninfor
mationen von der Objektivvorrichtung 250 empfängt. 
Außerdem ist die optische Bildstabilisierungssteuer
einheit 106 vorgesehen, die eine Bildunschärfe 
durch optische Betätigung einer Verschiebungslinse 
korrigiert. Eine Bewegungsvektorrückkopplung zur 
Korrektur eines niederfrequenten Wackelns ist vor
gesehen, das ein Kreiselsensor, usw. schwer erfas
sen kann, indem ein durch eine Kamera erfasster 
Bewegungsvektor über die Objektivkommunika

tionssteuereinheit 112 rückgekoppelt wird. Kamera
wackelinformationen, die von der Kamerawackeler
fassungseinheit 112 beschafft werden, die einen 
Kreiselsensor, einen Beschleunigungssensor, usw. 
enthält, werden integriert, nachdem niederfrequente 
und hochfrequente Komponenten jeweils durch das 
HPF 213 und das LPF 214 daraus entfernt wurden. 
Danach wird nur das zu korrigierende Kamerawa
ckelfrequenzband in ein Bildunschärfekorrekturaus
maß umgewandelt.

[0045] Die Bewegungsvektorerfassungseinheit 208 
erfasst aus aufeinanderfolgenden Rahmen digitaler 
Bilddaten, die durch die Bildaufnahmeeinrichtung 
205 aufgenommen werden, eine Vielzahl von Bewe
gungsvektoren. Die erfassten Bewegungsvektoren 
und die von der Objektivvorrichtung 150 beschafften 
Perspektiveninformationen werden durch die in der 
Globalvektorberechnungseinheit 209 enthaltene 
Perspektivengewichtungseinheit 408 verwendet, um 
die Bewegungsvektoren in Abhängigkeit von einer 
Perspektivengröße mit Gewichten zu beaufschlagen. 
Unter Verwendung der gewichteten Bewegungsvek
toren wird ein Histogramm erzeugt. Aus dem erzeug
ten Bewegungsvektorhistogramm erfasst die Global
vektorberechnungseinheit 209 einen Spitzenwert 
und berechnet einen globalen Vektor in einem Bild. 
Der globale Vektor wird von dem Kamerahauptkör
per 160 zu der optischen Bildstabilisierungssteuer
einheit 106 in der Objektivvorrichtung 150 übertra
gen, wodurch der Bildstabilisierungseffekt eines 
Bewegungsvektors, der insbesondere in einem nie
derfrequenten Bereich effektiv ist, bei der optischen 
Bildstabilisierung angewendet werden kann. Dann 
wird der globale Vektor durch die Rückkopplungsbe
rechnungseinheit 210 einer Filterungsverarbeitung 
unterzogen und zu dem vorstehenden Bildunschär
fekorrekturausmaß addiert, das beruhend auf einem 
Signal der Kamerawackelerfassungseinheit 122 
berechnet wird. Das resultierende Bildunschärfekor
rekturausmaß wird durch die Bildelementumwand
lungseinheit 411 in einen Bildelementwert umgewan
delt, und durch die Endverarbeitungseinheit 412 wird 
ein Kontaktendprozess ausgeführt. Schließlich wird 
das Bildunschärfekorrekturausmaß in der elektron
ischen Bildunschärfekorrekturausmaßeinstelleinheit 
413 eingestellt, und eine Bildstabilisierung wird aus
geführt. Bei diesem Verfahren ist auch der Perspek
tivengewichtungsprozess effektiv und trägt zu einer 
Verbesserung der Stabilität einer optischen Bildstabi
lisierung bei.

[0046] Ein in Fig. 12 gezeigter Signalverarbeitungs
fluss enthält eine Signalverarbeitung einer Erfassung 
eines Kamerawackelsignals aus einem Signal der 
Kamerawackelerfassungseinheit 122 des Kamera
hauptkörpers 160 und einen Prozess eines Erfas
sens eines Bewegungsvektors aus einem durch die 
Bildaufnahmeeinrichtung 205 aufgenommenen Bild 
unter Verwendung der Bewegungsvektorerfassungs
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einheit 208. Die Kamerakommunikationssteuerein
heit 125 ist vorgesehen, die Perspektiveninformatio
nen von der Objektivvorrichtung 150 empfängt. 
Außerdem ist eine Offset-Identifizierungsverarbei
tungseinheit 1514 vorgesehen, die globale Bewe
gungsvektoren zeitlich aufeinanderfolgend zur 
Schätzung eines in der Ausgabe der Kamerawacke
lerfassungseinheit 122 enthaltenen Offset zu schät
zen und den Offset der Kamerawackelerfassungs
einheit 122 zu beseitigen.

[0047] Die Bewegungsvektorerfassungseinheit 208 
erfasst aus aufeinanderfolgenden Rahmen digitaler 
Bilddaten, die durch die Bildaufnahmeeinrichtung 
205 aufgenommen werden, eine Vielzahl von Bewe
gungsvektoren. Die erfassten Bewegungsvektoren 
und die von der Objektivvorrichtung 150 beschafften 
Perspektiveninformationen werden durch die Per
spektivengewichtungseinheit 408 verwendet, um 
die Bewegungsvektoren mit Gewichten in Abhängig
keit von einer Perspektivengröße zu beaufschlagen. 
Unter Verwendung der gewichteten Bewegungsvek
toren wird ein Histogramm erzeugt. Aus dem erzeug
ten Bewegungsvektorhistogramm erfasst die Global
vektorberechnungseinheit 209 einen Spitzenwert 
und berechnet einen globalen Vektor in einem Bild. 
Von der Kamerawackelerfassungseinheit 122, wie 
einem Kreiselsensor, usw. beschaffte Kamerawacke
linformationen werden mit globalen Vektoren in Bil
dern in zeitlicher Aufeinanderfolge verglichen, 
wodurch ein Offset für den Kreiselsensor beseitigt 
wird. Die Kamerawackelinformationen, aus denen 
der Offset beseitigt wurde, werden integriert, nach
dem niederfrequente und hochfrequente Komponen
ten daraus jeweils durch das HPF 213 und das LPF 
214 beseitigt wurden. Danach wird lediglich ein zu 
korrigierendes Kamerawackelfrequenzband in ein 
Bildunschärfekorrekturausmaß umgewandelt. Der 
globale Vektor wird durch die Rückkopplungsberech
nungseinheit 210 einer Filterungsverarbeitung unter
zogen und zu dem vorstehend berechneten Bildun
schärfekorrekturausmaß addiert. Das resultierende 
Bildunschärfekorrekturausmaß wird durch die Bilde
lementumwandlungseinheit 411 in einen Bildele
mentwert umgewandelt, und durch die Endverarbei
tungseinheit 412 wird ein Kontaktendprozess 
ausgeführt. Schließlich wird das Bildunschärfekor
rekturausmaß in der elektronischen Bildunschärfe
korrekturausmaßeinstelleinheit 413 eingestellt, und 
eine Bildstabilisierung wird ausgeführt.

[0048] Bei diesem Verfahren ist der Perspektivenge
wichtungsprozess auch effektiv und trägt zu einer 
Verbesserung der Stabilität der optischen Bildstabili
sierung bei.

[0049] Selbst wenn ein Objektiv angebracht wird, 
das eine große Perspektivengröße verursacht, wer
den gemäß diesem Ausführungsbeispiel Bewe
gungsvektoren mit von einer Perspektivengröße 

abhängigen Gewichten beaufschlagt. Insbesondere 
dann, wenn eine Perspektivengröße groß ist, wird 
ein Gewicht verringert, mit dem ein Bewegungsvek
tor beaufschlagt wird. Infolgedessen kann der Ein
fluss eines in einem Bereich mit einer großen Per
spektivengröße erfassten Bewegungsvektors 
reduziert werden, und dadurch kann eine stabile Bild
stabilisierungsleistung erreicht werden.

<Drittes Ausführungsbeispiel>

[0050] Nun wird ein Perspektivengewichtungspro
zess gemäß einem dritten Ausführungsbeispiel der 
Erfindung beschrieben. Das dritte Ausführungsbei
spiel unterscheidet sich von dem ersten Ausfüh
rungsbeispiel in dem Vorgang der Erzeugung eines 
Perspektivengewichtungshistogramms in Schritt 
S504 von Fig. 5. Fig. 13 zeigt eine Darstellung 
eines Vorgangs einer Erzeugung eines Perspekti
vengewichtungshistogramms gemäß dem dritten 
Ausführungsbeispiel.

[0051] Zu Beginn wird ein in jedem Bewegungsvek
torerfassungsrahmen erfasster Bewegungsvektor 
mit einem Gewicht beaufschlagt, wenn es einen gro
ßen Unterschied in einer Veränderung der Perspek
tivengröße gibt, die von einem Objektiv vor und nach 
einer Bewegung beschafft wird. Das Gewicht variiert 
in Abhängigkeit von Richtung und Position des 
erfassten Bewegungsvektors. Die gewichteten 
Bewegungsvektoren werden zur Erzeugung eines 
Bewegungsvektorhistogramms verwendet, in dem 
die Achsen die Größe eines Bewegungsvektors und 
die Anzahl erfasster Bewegungsvektoren darstellen. 
Dieser Prozess ermöglicht die Verringerung des Ein
flusses instabiler Bewegungsvektoren, die aus Berei
chen ausgegeben werden, in denen eine Verände
rung der Perspektivengröße in einem 
Bewegungsvektorerfassungsrahmen erheblich ist.

[0052] Nun werden die relative Ordnung der Verän
derungsgrößen der Perspektivengröße in einem 
Bewegungsvektorerfassungsrahmen, die Anord
nung von Bewegungsvektoren und Gewichte, mit 
denen die Bewegungsvektoren beaufschlagt wer
den, unter Bezugnahme auf Fig. 14 beschrieben. In 
einem Bereich, in dem durch das optische System 
der Objektivvorrichtung 150 fallendes Licht auf der 
Bildaufnahmeeinrichtung 205 abgebildet wird, erhöht 
sich die Veränderung der Perspektivengröße insbe
sondere vom optischen Zentrum zur Peripherie. Ein 
Bereich 1201, in dem es größere Veränderungen in 
der Perspektivengröße gibt, ist mit einer durchgezo
genen Linie umgeben, und ein Bereich 1202, in dem 
es kleinere Veränderungen der Perspektivengröße 
gibt, ist durch eine schraffierte Ellipse dargestellt. 
Von Bewegungsvektoren, die in Bewegungsvekto
rerfassungsrahmen 1203 erfasst werden, die in 
dem Bereich mit größeren Veränderungen der Per
spektivengröße vorgesehen sind, ist ein Bewegungs
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vektor mit einer Richtung, in der die Differenz der 
Perspektivengröße vor und nach der Bewegung 
groß ist, instabil.

[0053] Beruhend darauf werden eine Gewichtung in 
Abhängigkeit von einer Veränderung der Perspekti
vengröße in einem Erfassungsrahmen und ihr 
Ergebnis unter Bezugnahme auf die Fig. 15A bis 
15C beschrieben.

[0054] Unter Bezugnahme auf Fig. 15A wird eine 
Perspektivengewichtungsrichtung beschrieben. 
Eine Perspektivengröße erhöht sich von einem 
Kreis 1302 zu einem Kreis 1303. Die Kreise 1301 
und 1302 sind konzentrische Kreise, deren Mittel
punkt eine optische Achse 1301 ist. Daher gibt es 
eine größere Perspektivenänderung für einen Bewe
gungsvektor 1307, der in der Richtung einer Geraden 
1304 erfasst wird, die sich radial von der optischen 
Achse erstreckt. Dagegen gibt es eine kleinere Per
spektivenveränderung für einen Bewegungsvektor 
1308, der in tangentialer Richtung 1306 des konzent
rischen Kreises erfasst wird. Die Perspektivenverän
derung kann als Länge und Position (Bildaufnahme
entfernung) einer Projektion eines erfassten 
Bewegungsvektors auf eine Gerade berechnet wer
den, die sich radial vom Mittelpunkt, das heißt, der 
optischen Achse erstreckt. Die so berechnete Per
spektivenveränderung kann in Fig. 15B als Eingabe 
verwendet werden. In Fig. 15B wird jeder Bewe
gungsvektor mit einem Gewicht beaufschlagt. Das 
Gewicht verändert sich in Abhängigkeit von einer 
Veränderung der Perspektivengröße in Bereichen 
vor und nach einer Bewegung in einem Erfassungs
rahmen. Fig. 15B zeigt eine Eingangs-/ Ausgangs
funktionsform, in der die horizontale Achse eine Ver
änderung der Perspektivengröße vor und nach einer 
Bewegung in einem Erfassungsrahmen darstellt, und 
die vertikale Achse ein Gewicht α darstellt. Das 
Gewicht α nimmt einen kontinuierlichen Wert von 
eins (Maximum) bis null an und verändert sich zwi
schen null und eins in Abhängigkeit von einer Verän
derung der Perspektivengröße. Das Gewicht α ist für 
einen Bewegungsvektor auf null gesetzt, für den es 
eine große Veränderung der Perspektivengröße vor 
und nach einer Bewegung in einem Erfassungsrah
men gibt. Infolgedessen wird ein Klassenabschnitt 
1310, der in einem Bereich erfasst wird, in dem eine 
große Veränderung der Perspektivengröße vor und 
nach einer Bewegung in einem Erfassungsrahmen 
vorhanden ist, der durch eine gepunktete Linie ange
geben ist, aus einer Spitzenwertklasse beseitigt. 
Infolgedessen kann verhindert werden, dass sich 
der Spitzenwertklassenabschnitt zu einem Klassen
abschnitt 1311 (der schraffiert angegeben ist) in einer 
angrenzenden Klasse verschiebt. Daher kann der 
Einfluss eines instabilen Bewegungsvektors verrin
gert werden.

[0055] Selbst wenn ein Objektiv angebracht ist, das 
eine große Perspektivengröße verursacht, werden 
gemäß diesem Ausführungsbeispiel Bewegungsvek
toren in Abhängigkeit von einer Veränderung der 
Perspektivengröße mit Gewichten beaufschlagt. 
Infolgedessen kann der Einfluss eines Bewegungs
vektors, der aus einem repräsentativen Punkt (Merk
malspunkt) berechnet wird, der in einem Bereich mit 
einer unterschiedlichen Perspektivengröße erfasst 
wird, beseitigt werden. Daher kann eine stabile Bild
stabilisierungsleistung bzw. Bildstabilisierungsdurch
führung erreicht werden.

Weitere Ausführungsbeispiele

[0056] Ausführungsbeispiele der Erfindung können 
auch durch einen Computer eines Systems oder 
einer Vorrichtung, der auf einem Speichermedium 
(das vollständiger als auch ‚nicht flüchtiges compu
terlesbares Speichermedium‘ bezeichnet werden 
kann) aufgezeichnete computerausführbare Anwei
sungen (beispielsweise ein Programm oder mehrere 
Programme) zur Durchführung der Funktionen der 
vorstehend beschriebenen Ausführungsbeispiele 
ausliest und ausführt, und/ oder der eine oder meh
rere Schaltungen (beispielsweise eine anwendungs
spezifische integrierte Schaltung (ASIC)) zur Durch
führung der Funktionen der vorstehend 
beschriebenen Ausführungsbeispiele enthält, und 
durch ein durch den Computer des Systems oder 
der Vorrichtung durchgeführtes Verfahren beispiels
weise durch Auslesen und Ausführen der computer
ausführbaren Anweisungen aus dem Speicherme
dium zur Durchführung der Funktionen der 
vorstehend beschriebenen Ausführungsbeispiele 
und/ oder Steuern der Schaltung oder mehreren 
Schaltungen zur Durchführung der Funktionen der 
vorstehend beschriebenen Ausführungsbeispiele 
realisiert werden. Der Computer kann einen oder 
mehrere Prozessoren (beispielsweise eine Zentral
verarbeitungseinheit („central processing unit“, 
CPU), Mikroverarbeitungseinheit („micro processing 
unit“, MPU)) umfassen und kann ein Netzwerk sepa
rater Computer oder separater Prozessoren zum 
Auslesen und Ausführen der computerausführbaren 
Anweisungen enthalten. Die computerausführbaren 
Anweisungen können dem Computer beispielsweise 
von einem Netzwerk oder dem Speichermedium 
bereitgestellt werden. Das Speichermedium kann 
beispielsweise eine Festplatte und/ oder einen Spei
cher mit wahlfreiem Zugriff („random-access 
memory“, RAM) und/ oder einen Nurlesespeicher 
(„read only memory“, ROM), und/ oder einen Spei
cher verteilter Rechensysteme und/ oder eine opti
sche Scheibe (wie eine Compaktdisc (CD), Digital 
Versatile Disc (DVD) oder Blu-ray Disc (BD)™) und/ 
oder eine Flashspeichereinrichtung und/ oder eine 
Speicherkarte und dergleichen enthalten.
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[0057] Obwohl die Erfindung unter Bezugnahme auf 
Ausführungsbeispiele beschrieben wurde, ist ersicht
lich, dass die Erfindung nicht auf die offenbarten Aus
führungsbeispiele beschränkt ist. Dem Schutzbe
reich der folgenden Patentansprüche soll die 
breiteste Interpretation zum Umfassen entsprechen
der Modifikationen und äquivalenten Strukturen und 
Funktionen zukommen.

Patentansprüche

1. Bildstabilisierungsvorrichtung mit 
einer Beschaffungseinrichtung zur Beschaffung von 
Informationen über ein Objektiv, 
einer Bewegungsvektorerfassungseinrichtung zur 
Erfassung eines Bewegungsvektors aus einer Viel
zahl von durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur 
Aufnahme eines Objektbildes aufgenommenen Bil
dern und 
einer Berechnungseinrichtung zur Berechnung 
eines Bildunschärfekorrekturausmaßes zur Korrek
tur einer Bildunschärfe auf der Grundlage des 
durch die Bewegungsvektorerfassungseinrichtung 
erfassten Bewegungsvektors und eines Wackelns 
einer Bildaufnahmevorrichtung, das durch eine 
Wackelerfassungseinrichtung zur Erfassung des 
Wackelns der Bildaufnahmevorrichtung erfasst 
wird, wobei 
die Berechnungseinrichtung zur Änderung von 
Gewichten, mit denen der Bewegungsvektor und 
das Wackeln der Bildaufnahmevorrichtung beauf
schlagt werden, zur Berechnung des Bildunschärfe
korrekturausmaßes auf der Grundlage von durch die 
Beschaffungseinrichtung beschafften Informationen 
hinsichtlich einer Perspektive des Objektivs einge
richtet ist, und wobei 
die Informationen hinsichtlich der Perspektive des 
Objektivs einen Perspektivenbestimmungswert ent
halten, der aus einem Verhältnis einer ersten Bild
aufnahmeentfernung und einer zweiten Bildaufnah
meentfernung oder einer Differenz der Anzahl an 
Bildelementen zwischen der ersten und der zweiten 
Bildaufnahmeentfernung berechnet wird, wobei die 
erste und zweite Bildaufnahmeentfernung jeweils 
durch Projizieren eines ersten Winkels und eines 
zweiten Winkels auf eine Bildaufnahmeebene erhal
ten werden, wobei der erste und der zweite Winkel 
jeweils durch gleichmäßiges Einteilen eines Bildwin
kels erhalten werden, der aus einer Brennweite des 
Objektivs und einer Größe der Bildaufnahmeebene 
berechnet wird, wobei der erste Winkel näher an 
einer optischen Achse des Objektivs als der zweite 
Winkel ist.

2. Bildstabilisierungsvorrichtung nach Anspruch 
1, wobei wenn eine Änderung der Perspektive des 
Objektivs größer als ein vorbestimmter Wert ist, die 
Berechnungseinrichtung zur Verringerung des 
Gewichts eingerichtet ist, mit dem der Bewegungs

vektor beaufschlagt wird, um das Bildunschärfekor
rekturausmaß zu berechnen.

3. Bildstabilisierungsvorrichtung nach Anspruch 
1, ferner mit einer Bildstabilisierungseinrichtung zur 
Korrektur einer Bildunschärfe auf der Grundlage des 
durch die Berechnungseinrichtung berechneten 
Bildunschärfekorrekturausmaßes.

4. Bildstabilisierungsvorrichtung mit 
einer Beschaffungseinrichtung zur Beschaffung von 
Informationen über ein Objektiv, 
einer Bewegungsvektorerfassungseinrichtung zur 
Erfassung eines Bewegungsvektors aus einer Viel
zahl von durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur 
Aufnahme eines Objektbildes aufgenommenen Bil
dern und 
einer Berechnungseinrichtung zur Berechnung 
eines Bildunschärfekorrekturausmaßes zur Korrek
tur einer Bildunschärfe auf der Grundlage des 
durch die Bewegungsvektorerfassungseinrichtung 
erfassten Bewegungsvektors und eines Wackelns 
einer Bildaufnahmevorrichtung, das durch eine 
Wackelerfassungseinrichtung zur Erfassung des 
Wackelns der Bildaufnahmevorrichtung erfasst 
wird, wobei 
die Berechnungseinrichtung zur Änderung von 
Gewichten, mit denen der Bewegungsvektor und 
das Wackeln der Bildaufnahmevorrichtung beauf
schlagt werden, zur Berechnung des Bildunschärfe
korrekturausmaßes auf der Grundlage von durch die 
Beschaffungseinrichtung beschafften Informationen 
hinsichtlich einer Perspektive des Objektivs einge
richtet ist, 
wobei die Bewegungsvektorerfassungseinrichtung 
zur Unterteilung eines durch die Bildaufnahmeein
richtung aufgenommenen Bildes in eine Vielzahl 
von Bereichen und Berechnung eines einzelnen glo
balen Vektors als den Bewegungsvektor unter Ver
wendung lokaler Bewegungsvektoren eingerichtet 
ist, die in den jeweiligen unterteilten Bereichen 
erhalten werden, und wobei 
die Berechnungseinrichtung eingerichtet ist, einen 
lokalen Bewegungsvektor mit einem Gewicht in 
Abhängigkeit von einer Größe einer Projektion des 
lokalen Bewegungsvektors auf eine Gerade zu 
beaufschlagen, die sich radial von einer optischen 
Achse als Mittelpunkt erstreckt.

5. Bildstabilisierungsvorrichtung nach Anspruch 
4, wobei die Bewegungsvektorerfassungseinrich
tung eingerichtet ist, jeden der lokalen Bewegungs
vektoren, die in den jeweiligen unterteilten Berei
chen erhalten werden, mit einem Gewicht in 
Abhängigkeit von der Perspektive des Objektivs zu 
beaufschlagen, um den globalen Vektor zu berech
nen.

6. Bildstabilisierungsvorrichtung nach Anspruch 
5, wobei die Bewegungsvektorerfassungseinrich
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tung eingerichtet ist, jeden der lokalen Bewegungs
vektoren, die in den jeweiligen unterteilten Berei
chen erhalten werden, mit einem Gewicht in Abhän
gigkeit von der Perspektive des Objektivs zu 
beaufschlagen, und danach ein Histogramm der 
lokalen Bewegungsvektoren zu erzeugen, die in 
den jeweiligen unterteilten Bereichen erhalten wer
den, und den globalen Vektor auf der Grundlage des 
Histogramms zu berechnen.

7. Bildstabilisierungsvorrichtung nach Anspruch 
6, wobei die Berechnungseinrichtung zur Änderung 
der Gewichte, mit denen die Bewegungsvektoren 
beaufschlagt werden, in Abhängigkeit von Varian
zwerten der Bewegungsvektoren in dem Histo
gramm eingerichtet ist.

8. Bildstabilisierungsvorrichtung nach Anspruch 
4, wobei bei der Berechnung des globalen Vektors 
durch die Bewegungsvektorerfassungseinrichtung 
die Gewichte, mit denen die lokalen Bewegungsvek
toren, die in den unterteilten Bereichen in einer Peri
pherie des Bildes erhalten werden, kleiner sind als 
die Gewichte, mit denen die lokalen Bewegungsvek
toren beaufschlagt werden, die in den unterteilten 
Bereichen nahe eines Zentrums des Bildes erhalten 
werden.

9. Bildaufnahmevorrichtung mit 
der Bildstabilisierungsvorrichtung nach einem der 
Ansprüche 1 bis 8, und 
der Bildaufnahmeeinrichtung zur Aufnahme des 
Objektbildes.

10. Verfahren zur Steuerung einer Bildstabilisie
rungsvorrichtung, mit Beschaffen von Informationen 
über ein Objektiv, 
Erfassen eines Bewegungsvektors aus einer Viel
zahl von durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur 
Aufnahme eines Objektbildes aufgenommenen Bil
dern und 
Berechnen eines Bildunschärfekorrekturausmaßes 
zur Korrektur einer Bildunschärfe auf der Grundlage 
des bei der Bewegungsvektorerfassung erfassten 
Bewegungsvektors und eines Wackelns einer Bild
aufnahmevorrichtung, das durch eine Wackelerfas
sungseinrichtung zur Erfassung des Wackelns der 
Bildaufnahmevorrichtung erfasst wird, 
wobei das Berechnen eine Änderung von Gewich
ten, mit denen der Bewegungsvektor und das 
Wackeln der Bildaufnahmevorrichtung beaufschlagt 
werden, zur Berechnung des Bildunschärfekorrektu
rausmaßes auf der Grundlage von bei dem Beschaf
fen beschafften Informationen hinsichtlich einer Per
spektive des Objektivs enthält, und 
wobei die Informationen hinsichtlich der Perspektive 
des Objektivs einen Perspektivenbestimmungswert 
enthalten, der aus einem Verhältnis einer ersten 
Bildaufnahmeentfernung und einer zweiten Bildauf
nahmeentfernung oder einer Differenz der Anzahl 

an Bildelementen zwischen der ersten und der zwei
ten Bildaufnahmeentfernung berechnet wird, wobei 
die erste und zweite Bildaufnahmeentfernung 
jeweils durch Projizieren eines ersten Winkels und 
eines zweiten Winkels auf eine Bildaufnahmeebene 
erhalten werden, wobei der erste und der zweite 
Winkel jeweils durch gleichmäßiges Einteilen eines 
Bildwinkels erhalten werden, der aus einer Brenn
weite des Objektivs und einer Größe der Bildaufnah
meebene berechnet wird, wobei der erste Winkel 
näher an einer optischen Achse des Objektivs als 
der zweite Winkel ist.

11. Verfahren zur Steuerung einer Bildstabilisie
rungsvorrichtung, mit Beschaffen von Informationen 
über ein Objektiv, 
Erfassen eines Bewegungsvektors aus einer Viel
zahl von durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur 
Aufnahme eines Objektbildes aufgenommenen Bil
dern und 
Berechnen eines Bildunschärfekorrekturausmaßes 
zur Korrektur einer Bildunschärfe auf der Grundlage 
des bei der Bewegungsvektorerfassung erfassten 
Bewegungsvektors und eines Wackelns einer Bild
aufnahmevorrichtung, das durch eine Wackelerfas
sungseinrichtung zur Erfassung des Wackelns der 
Bildaufnahmevorrichtung erfasst wird, 
wobei das Berechnen eine Änderung von Gewich
ten, mit denen der Bewegungsvektor und das 
Wackeln der Bildaufnahmevorrichtung beaufschlagt 
werden, zur Berechnung des Bildunschärfekorrektu
rausmaßes auf der Grundlage von bei dem Beschaf
fen beschafften Informationen hinsichtlich einer Per
spektive des Objektivs enthält, wobei 
das Erfassen ein Unterteilen eines durch die Bildauf
nahmeeinrichtung aufgenommenen Bildes in eine 
Vielzahl von Bereichen und Berechnen eines einzel
nen globalen Vektors als den Bewegungsvektor 
unter Verwendung lokaler Bewegungsvektoren ent
hält, die in den jeweiligen unterteilten Bereichen 
erhalten werden, und wobei 
das Berechnen ein Beaufschlagen eines lokalen 
Bewegungsvektors mit einem Gewicht in Abhängig
keit von einer Größe einer Projektion des lokalen 
Bewegungsvektors auf eine Gerade enthält, die 
sich radial von einer optischen Achse als Mittelpunkt 
erstreckt.

12. Computerlesbares Speichermedium, das ein 
Programm speichert, das einen Computer zur Aus
führung von Schritten eines Verfahrens zur Steue
rung einer Bildstabilisierungsvorrichtung veranlasst, 
wobei das Verfahren umfasst 
Beschaffen von Informationen über ein Objektiv, 
Erfassen eines Bewegungsvektors aus einer Viel
zahl von durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur 
Aufnahme eines Objektbildes aufgenommenen Bil
dern und 
Berechnen eines Bildunschärfekorrekturausmaßes 
zur Korrektur einer Bildunschärfe auf der Grundlage 
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des bei der Bewegungsvektorerfassung erfassten 
Bewegungsvektors und eines Wackelns einer Bild
aufnahmevorrichtung, das durch eine Wackelerfas
sungseinrichtung zur Erfassung des Wackelns der 
Bildaufnahmevorrichtung erfasst wird, 
wobei das Berechnen eine Änderung von Gewich
ten, mit denen der Bewegungsvektor und das 
Wackeln der Bildaufnahmevorrichtung beaufschlagt 
werden, zur Berechnung des Bildunschärfekorrektu
rausmaßes auf der Grundlage von Informationen 
hinsichtlich einer Perspektive des Objektivs enthält, 
die bei dem Beschaffen beschafft werden, und 
wobei die Informationen hinsichtlich der Perspektive 
des Objektivs einen Perspektivenbestimmungswert 
enthalten, der aus einem Verhältnis einer ersten 
Bildaufnahmeentfernung und einer zweiten Bildauf
nahmeentfernung oder einer Differenz der Anzahl 
an Bildelementen zwischen der ersten und der zwei
ten Bildaufnahmeentfernung berechnet wird, wobei 
die erste und zweite Bildaufnahmeentfernung 
jeweils durch Projizieren eines ersten Winkels und 
eines zweiten Winkels auf eine Bildaufnahmeebene 
erhalten werden, wobei der erste und der zweite 
Winkel jeweils durch gleichmäßiges Einteilen eines 
Bildwinkels erhalten werden, der aus einer Brenn
weite des Objektivs und einer Größe der Bildaufnah
meebene berechnet wird, wobei der erste Winkel 
näher an einer optischen Achse des Objektivs als 
der zweite Winkel ist.

13. Computerlesbares Speichermedium, das ein 
Programm speichert, das einen Computer zur Aus
führung von Schritten eines Verfahrens zur Steue
rung einer Bildstabilisierungsvorrichtung veranlasst, 
wobei das Verfahren umfasst 
Beschaffen von Informationen über ein Objektiv, 
Erfassen eines Bewegungsvektors aus einer Viel
zahl von durch eine Bildaufnahmeeinrichtung zur 
Aufnahme eines Objektbildes aufgenommenen Bil
dern und 
Berechnen eines Bildunschärfekorrekturausmaßes 
zur Korrektur einer Bildunschärfe auf der Grundlage 
des bei der Bewegungsvektorerfassung erfassten 
Bewegungsvektors und eines Wackelns einer Bild
aufnahmevorrichtung, das durch eine Wackelerfas
sungseinrichtung zur Erfassung des Wackelns der 
Bildaufnahmevorrichtung erfasst wird, 
wobei das Berechnen eine Änderung von Gewich
ten, mit denen der Bewegungsvektor und das 
Wackeln der Bildaufnahmevorrichtung beaufschlagt 
werden, zur Berechnung des Bildunschärfekorrektu
rausmaßes auf der Grundlage von Informationen 
hinsichtlich einer Perspektive des Objektivs enthält, 
die bei der Beschaffung beschafft werden, wobei 
das Erfassen ein Unterteilen eines durch die Bildauf
nahmeeinrichtung aufgenommenen Bildes in eine 
Vielzahl von Bereichen und Berechnen eines einzel
nen globalen Vektors als den Bewegungsvektor 
unter Verwendung lokaler Bewegungsvektoren ent
hält, die in den jeweiligen unterteilten Bereichen 

erhalten werden, und wobei 
das Berechnen ein Beaufschlagen eines lokalen 
Bewegungsvektors mit einem Gewicht in Abhängig
keit von einer Größe einer Projektion des lokalen 
Bewegungsvektors auf eine Gerade enthält, die 
sich radial von einer optischen Achse als Mittelpunkt 
erstreckt.

Es folgen 13 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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