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요약

3D 화상 회의 스테이션(100)은 화상 신호를 포착하기 위한 비디오 카메라(102) 및 3D 화상 회의 스테이션(100)의 

사용자(114)에 대한 깊이 맵(120)을 생성하기 위한 깊이 맵 계산기(104)를 포함한다. 화상 신호 및 깊이 맵은 3D 화

상 데이터로서 전송된다. 3D 화상 회의 스테이션(100)은 수신된 3D 화상 데이터에 기초하여 계산되는 입체 영상을 

디스플레이하는 입체 디스플레이 장치(112)를 더 포함한다. 깊이 맵 계산기(104)에 의하여 발생되는 깊이 맵은 입체 

영상의 계산을 제어하기 위하여 사용자(114)의 위치를 추정하기 위하여 사용된다.

대표도

도 1a

색인어

3D 화상 회의 스테이션, 입체 디스플레이 장치, 깊이 맵 계산기, 화상 신호

명세서

기술분야
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본 발명은 3D 화상 회의 스테이션 및 방법에 관한 것이다.

배경기술

US5,872,590에는 입체 화상 영상이 관찰되도록 하는 영상 디스플레이 장치가 개시되어 있다. 입체 관찰영역에서 관

찰자의 위치는 위치검출 유닛에 의하여 검출된다. 우측 눈 영상 및 좌측 눈 영상은 영상 형성 유닛에 의하여 형성된후

디스플레이상에 디스플레이된다. 투영 광학 시스템의 구경 위치를 세팅함으로서, 우측 눈 영상은 관찰자의 우측 눈 

위치에 투영되며, 좌측 눈 영상은 좌측 눈 위치에 투영되며, 이에 따라 입체 영상이 관찰된다. 위치검출 유닛은 두개의

자기 센서 또는 두개의 초음파 센서중 하나에 기초한다. 자기 센서에 기초한 방법의 단점은 상기 방법이 칩입성이어

서 특별한 태그가 관찰자에 부착된다는 점이다.

발명의 상세한 설명

본 발명의 목적은 사용자의 위치를 용이하게 추적하도록 설계된 3D 화상 회의 스테이션을 제공하는데 있다. 이 때문

에, 본 발명은 3D 화상 회의 스테이션 및 독립항들에 의하여 한정된 방법을 제공한다. 본 발명의 다른 특징은 3D 화상

회의 스테이션에 특히 유용한 눈-추적 방법 및 장치를 제공하는 것이다. 종속항들은 유리한 실시예를 한정한다.

본 발명의 목적은 화상 신호를 포착하기 위한 비디오 카메라, 3D 화상 회의 스테이션의 사용자에 대한 깊이 맵을 생

성하기 위한 깊이 수단, 화상 신호 및 깊이 맵에 기초한 3D 화상 데이터를 전송하기 위한 전송기, 깊이 맵 및 수신된 

화상 신호에 기초하여 계산된 입체 영상을 디스플레이하기 위한 입체 디스플레이 장치를 포함하는 3D 화상 회의 스

테이션에 의하여 달성된다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 주요 장점은 깊이 맵이 3D 화상 회의 스테이션의 두가지 다른 태스크를 위

하여 사용된다는 점이다.

제 1태스크는 카메라에 의하여 포착된 화상 신호에 기초하여 3D 화상 데이터를 생성하는 것이다. 3D 화상 데이터는 

3D 화상 데이터가 전송되는 제 2 3D 화상 회의 스테이션상의 사용자가 3D로 보이게 한다. 다시 말해서, 깊이 맵은 3

D 화상 회의 스테이션에 의하여 사용되는 3D 화상 데이터의 필수적인 성분이다. 제 2 3D 화상 회의 스테이션은 전형

적으로 다른 위치에 배치될 것이다.

제 2태스크는 입체 디스플레이 장치에 관한 사용자의 위치를 추적하는 것이다. 이러한 위치는 적절한 영상쌍, 즉 입체

영상을 계산하기 위하여 요구된다. 사용자의 위치에 기초하여, 영상쌍은 제 3D 화상 회의 스테이션으로부터 수신되는

3D 화상 데이터로부터 계산 및 렌더링된다. 다시 말해서, 깊이 맵은 3D 화상 회의 스테이션 그 자체의 부분을 제어하

기 위하여 사용자의 위치 또는 더 정밀하게 사용자의 눈을 추적하기 위하여 사용된다. 깊이 맵에 기초하여, 사용자의 

위치가 용이하게 결정된다. 사용자 또는 눈 추적을 위한 부가 장치, 예컨대 센서는 본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테

이션에서 요구되지 않는다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에서, 깊이 수단은 카메라에 등록된 깊이 센서로부터 신호를 수신하

도록 배열된다. 깊이 수단은 기하학적 및 시간적으로 링크된다. 카메라에 등록된 깊이 센서를 사용하는 장점은 매우 

용이한 깊이 맵이 비교적 높은 품질로 포착된다는 점이다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 실시예는 깊이 맵을 분석함으로서 3D 화상 회의 스테이션의 사용자의 코위

치를 검출하기 위한 프로세서를 포함한다. 입체 디스플레이 장치상에 디스플레이되는 입체쌍 생성을 제어하기 위하

여, 사용자 눈의 위치를 가능한 잘 아는 것이 중요하다. 사용자 코의 위치는 눈의 위치를 잘 지시한다. 코는 사용자의 

깊이 맵에서 용이하게 발견될 수 있다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에서, 프로세서는 깊이 맵의 최대 또는 최소 깊이값을 탐색함으로서 

3D 화상 회의 스테이션의 사용자 코의 위치를 검출하도록 설계된다. 사용자의 코는 카메라에 더 근접하게 배치된 얼

굴부분일 것이다. 여기서, 사용자의 코는 조정시스템에 따라 깊이 맵의 최대 또는 최소 깊이값과 대응한다. 깊이 맵의 

최대 또는 최소 깊이값을 발견하는 것은 매우 단순하다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 다른 실시예에서, 프로세서는 깊이 맵의 깊이값을 사람 얼굴의 모델과 비교

함으로서 3D 화상 회의 스테이션의 사용자 코의 위치를 검출하도록 설계된다. 사용자의 머리가 카메라에 대한 틸트에

있는 경우에, 사용자의 이마 또는 턱은 코에 대응하는 깊이값보다 낮고/높은 깊이값을 가진다. 깊이 맵의 다중 깊이값

을 카운트한후 이들과 사람의 얼굴의 모델을 매칭 시킴으로서, 더 정밀한 코 검출이 달성된다.
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본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 다른 실시예에서, 프로세서는 사용자 얼굴쌍에 대응하는 깊이 맵 영역의 깊

이값에 대한 평균 도함수를 계산함으로서 3D 화상 회의 스테이션의 사용자 머리의 방향을 검출하도록 설계된다. 사

용자의 머리가 카메라에 대하여 회전되는 경우에, 코의 위치 및 좌측 눈사이의 깊이는 코의 위치 및 우측 눈사이의 깊

이로부터 많이 벗어날 수 있다. 이 경우에, 코의 위치는 우측 눈의 위치를 지시한다. 사용자 얼굴 부분에 대응하는 깊

이 맵 영역의 깊이값의 평균 도함수를 사용하여, 헤드의 방향이 추정될 수 있다. 코의 위치 및 머리의 방향에 대한 정

보를 사용하여, 눈의 위치가 더 정확하게 추정될 수 있다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에서, 프로세서는 3D 화상 회의 스테이션의 사용자 코의 위치에 기

초하여 좌측 눈의 제 1 위치 및 우측 눈의 제 2 위치를 검출하도록 설계된다. 사용자 코 위치에 대한 정보는 영상쌍을 

제어하기 위한 양호한 시작 포인트이다. 눈의 실제 위치에 대한 지식을 사용하여 개선된 제어가 달성된다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션의 바람직한 실시예에서, 프로세서는 화상 신호에 기초하여 좌측 눈의 제 1 위

치 및 우측 눈의 제 2 위치를 검출하도록 설계된다. 깊이 맵 이외에, 화상 신호는 3D 화상 회의 스테이션의 프로세서

에 입력된다. 화상 신호에 대응하는 화소의 휘도 및 색 값은 눈 검출의 정확성을 개선하기에 매우 유용한 추가 정보를

제공한다.

문헌 패턴 분석 및 머신 지능에 관한 IEEE 트랜잭션(2000년 4월 발행, 저자 M. La Cascia ), 4권 22페이지, '가변 휘

도하의 고속 신뢰가능 머리 추적 및 텍스처 3D 맵 모델의 등록에 기초한 방법'에는 가변 휘도조건하에서의 3D 머리 

추적기술이 개시되어 있다. 머리는 텍스처 매핑된 실린더로서 모델링된다. 추적은 실린더 텍스처 매핑된 영상에서의 

영상 등록문제로서 공식화된다. 결과적인 동적 텍스처 맵은 눈의 추적을 위하여 사용될 수 있는 얼굴의 안정된 관찰을

제공한다. 상기 문헌에 기술된 방법은 본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션에 의하여 수행되는 방법과 비교하여 눈

추적이 매우 복잡하다.

3D 화상 회의 스테이션 및 이의 수정은 눈 추적 및 눈 추적 방법의 수정에 대응할 수 있다.

본 발명에 따른 3D 화상 회의 스테이션 및 방법의 이들 특징 및 다른 특징은 도면을 참조로하여 이하에서 더 상세히 

설명될 것이다.

도면의 간단한 설명

도 1a는 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에 대한 개략도.

도 1b는 깊이 센서를 포함하는 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에 대한 개략도.

도 1c는 화상 신호에 기초하여 깊이 맵을 계산하도록 설계된 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에 대한 개략도.

도 2a는 사용자 코의 위치를 검출하도록 설계된 프로세서를 포함하는 3D 화상 회의 스테이션의 실시예에 대한 개략

도.

도 2b는 사용자 눈의 위치를 검출하도록 설계된 3D 화상 회의 스테이션의 실 시예에 대한 개략도.

도 3은 본 발명에 따른 두개의 3D 화상 회의 스테이션을 포함하는 3D 화상 회의 시스템에 대한 개략도.

실시예

도 1a는 3D 화상 회의 스테이션(100)의 실시예를 개략적으로 도시하며, 3D 화상 회의 스테이션(100)은

- 화상 신호들을 캡쳐링하는 비디오 카메라(102)와;

- 3D 화상 회의 스테이션(100)의 사용자(114)에 대한 깊이 맵(120)을 생성하는 깊이 맵 계산기(104)와;

- 화상 신호들 및 깊이 맵(120)에 기초하는 3D 화상 데이터를 전송하는 전송기(106)와;

- 제2 3D 화상 회의 스테이션(301)에 의하여 획득된 3D 화상 데이터를 수신하는 수신기(110)와;
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- 수신기(110)에 의하여 수신되는 3D 화상 데이터에 기초하여 입체 영상을 발생시키는 입체 영상 발생기(108)를 포

함한다.

입체 영상 발생기(108)는 사용자(114)의 위치에 대한 정보를 요구한다. 이러한 정보는 깊이 맵 계산기(104)에 의하여

발생되는 깊이 맵(120)으로부터 검색된다. 3D 화상 회의 스테이션(100)은 입체 영상 발생기(108)에 의하여 발생되는

입체 신호를 디스플레이하기 위한 입체 디스플레이 장치(112)를 더 포함한다.

두개의 주요한 데이터 흐름은 3D 화상 회의 스테이션(100)에서 구별될 수 있 다.

출력 데이터 흐름(105)에는 비디오 카메라(102)에 의하여 포착되는 화상 신호가 존재한다. 이들 화상 신호는 깊이 맵

으로 강화되어 3D 화상 데이터를 발생시킨다. 깊이 맵은 깊이 맵 계산기(104)에 의하여 발생된다. 이러한 3D 화상 데

이터는 전송기(106)에 의하여 전송된다. 또한 3D 화상 데이터는 출력 커넥터(116)에 있는 3D 화상 회의 스테이션(10

0)에 의하여 제공된다. 선택적으로, 3D 화상은 예컨대 MPEG 표준방식에 따라 인코딩된다.

입력 데이트 흐름(107)에는 제 2 3D 화상 회의 스테이션(301)에 의하여 발생되는 3D 화상 데이터가 존재한다. 이러

한 3D 화상 데이터는 입력 커넥터(118)에 제공되며 수신기(110)에 의하여 수신된다. 입체 영상 발생기(108)는 사용

자(114)의 위치에 따라 3D 화상 데이터에 기초하여 입체 영상을 렌더링한다. 사용자의 위치는 깊이 맵(120)에 기초

하여 결정된다. 발생된 입체 영상은 입체 디스플레이 장치(112)에 의하여 디스플레이된다.

도 1b는 깊이 센서(124)를 포함하는 3D 화상 회의 스테이션(101)의 실시예를 개략적으로 도시한다. 깊이 센서(124)

의 신호는 깊이 맵을 생성하기 위한 깊이 맵 계산기(104)의 입력 커넥터(122)에 제공된다. 이러한 경우에, 깊이 센서

는 깊이 센서에 의하여 각각 발생되고 사용자에 의하여 반사되며 깊이 센서에 의하여 수신되는 파, 예컨대 초음파 또

는 적외선의 전파시간에 관련되는 신호를 제공한다. 깊이 맵 계산기(104)의 주요 태스크는 전파시간과 관련된 신호를

깊이값으로 변환한다. 다른 태스크는 예컨대 데이터의 동기 및 일시 저장이다. 동기는 비디오 카메 라(102)에 의하여 

발생되는 화상 신호가 필요하다. 깊이 센서(124) 및 비디오 카메라(102)는 기하학적으로 및 시간적으로 링크된다. 다

시 말해서, 비디오 카메라(102)에 의하여 발생되는 화상 신호에 대응하는 화상 영상의 화소는 깊이 맵 계산기(104)에

의하여 생성되는 깊이 맵과 공간 및 시간적으로 상관된다. 비디오 카메라(102), 깊이 센서(124) 및 깊이 맵 계산기(10

4)의 기능을 결합한 상업적으로 이용가능한 시스템, 예컨대 ZCam TM 3DV 시스템이 존재하는 것을 유의하라.

도 1c는 화상 신호를 기초로하여 깊이 맵(120)을 계산하도록 설계된 3D 화상 회의 스테이션(103)의 실시예를 개략

적으로 도시한다. 이러한 경우에, 비디오 카메라(102)에 의하여 포착되는 화상 신호는 깊이 맵 계산기(104)에 제공된

다. 기하학적 관계를 적용함으로서, 깊이정보는 움직임으로부터 유추될 수 있다. 이들 개념은 예컨대 저자 P. Wilinski

및 K., 영상 및 다중크기 신호 처리 워크샵에서 발표된 문헌명 '회의 기본 블록 매칭을 사용하는 움직임으로부터의 깊

이', 페이지 159-162, Alpbach, Austria, 1998, 및 WO/99/40726에 기술되어 있다. 일련의 영상에서의 모든 명백한 

움직임은 시차로부터 발생한다. 하나의 세그먼트 및 다른 세그먼트사이의 움직임 차이는 깊이 차이를 지시한다. 두개

의 연속적인 영상을 분석하면, 시간 t에서의 주어진 영상 세그먼트 및 시간 t+1에서의 동일한 세그먼트사이의 시차가

계산될 수 있다. 이러한 시차는 장면의 다른 부분의 움직임에 대응한다. 카메라 번역의 경우에, 배경내의 대상물은 배

경에서보다 더 많이 움직인다. 카메라에 대하여 사용자의 움직임이 존재하는 것이 중요하다. 카메라가 움직이거 나 

또는 사용자가 원칙적으로 관계가 없다. 선택적으로, 다수의 카메라는 화상 신호를 포착하기 위하여 사용된다. 깊이 

맵을 생성하는 방법은 상기 경우에 개념적으로 동일하다. 3D 화상 회의 스테이션(103)에서 사용되는 깊이 맵을 추정

하는 것은 인용된 문헌에 기술된 방법에 제한되지 않으나, 다른 깊이추정이 또한 사용될 수 있다.

도 2a는 사용자 코의 위치를 검출하도록 설계된 프로세서(202)를 포함하는 3D 화상 회의 시스템(200)의 실시예를 

도시한다. 프로세서(202)는 깊이 맵(120)을 입력으로 요구하며 코 위치의 좌표(202)를 입체 영상 발생기(108)에 제

공한다, 좌표 시스템은 3D 화상 회의 시스템(200)에 근접한 포인트가 낮은 깊이값, 즉 z-좌표를 가지도록 규정된다. 

사용자는 입체 디스플레이 장치(112)에서 보이는 중이다. 비디오 카메라(102) 및/또는 깊이 센서(124)는 입체 디스

플레이 장치(112)와 정렬된다. 결과적으로, 사용자의 코는 상대적으로 낮은 z-좌표를 가진다. 프로세서의 동작은 다

음과 같다. 각각의 미리 결정된 시간 간격에서, 새로운 깊이 맵이 처리된다. 각각의 깊이 맵에서, 가장 낮은 깊이값이 

탐색된다. 코끝의 대응하는 x 및 y좌표가 또한 자동적으로 알려진다.

선택적으로, 세그먼트화는 사용자의 얼굴에 대응하는 깊이 맵에서 관심있는 영역을 결정하기 위하여 깊이 맵으로 수

행된다. 이러한 세그먼트화는 예컨대 2진동작에 의하여 수행되며, 즉 단지 낮은 깊이값이 유지된다. 비교된 높은 깊이

값은 사용자가 위치하는 장면, 예컨대 배경내의 다른 대상물과 일치한다고 가정한다. 관심있는 영역의 깊이값은 사람

의 얼굴의 모델과 비교된다. 이 경우에, 코의 좌표 는 주형 매칭기술을 사용하여 탐색된다.

선택적으로, 사람 머리의 방향이 추정된다. 이는 관심있는 영역의 깊이값에 대한 도함수와 관심있는 영역의 좌측부분

에 대한 도함수를 비교함으로서 머리의 방향을 추정한다.
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선택적으로, 깊이 맵 N에서 코의 위치는 이전에 획득된 깊이 맵 N-1에 기초하여 검출된 위치를 사용함으로서 결정된

다. 이러한 방법에 대한 장점은 사용자 코의 검출이 고속 및 더 정확하게 이루어질 수 있다는 것이다.

도 2b는 사용자 눈의 위치를 검출하도록 설계된 프로세서(202)를 포함하는 3D 화상 회의 스테이션(201)의 실시예를

개략적으로 도시한다. 프로세서(202)는 깊이 맵(120)을 입력으로 요구하며 눈위치의 좌표(204)를 입체 영상 발생기(

108)에 제공한다. 사용자의 우측 및 좌측 눈의 위치에 대하여, 사람의 눈사이의 간격이 통계적으로 32.5mm 내지 97.

5mm의 범위사이에 놓이기 때문에, 두개의 눈사이의 간격 W는 예컨대 W=60mm로 세팅되고, 이는 양 눈사이의 중심

위치에서 좌표로부터 그리고 좌표로 W/2를 가산 또는 감산함으로서 각 눈의 x-좌표값을 얻기에 충분하다. 이러한 중

심위치는 코끝의 x-좌표에 대응할 수있다. 선택적으로, 이러한 중심위치는 코끝의 x-좌표에 기초하나 머리의 방향을

고려한다. 이러한 경우에, 눈으로부터 코끝까지의 투영깊이는 상호 동일하지 않는다.

선택적으로, 화상 신호는 프로세서에 입력된다. 화상 신호에 대응하는 화소의 휘도 및 색값은 눈 검출의 정확성을 개

선하기에 유용한 추가 데이터를 제공한다. 또한, 눈의 색은 피부의 색과 다르다.

도 3은 본 발명에 따른 두개의 3D 화상 회의 스테이션(100, 301)을 포함하는 3D 화상 회의 시스템(300)을 도시한다.

3D 화상 회의 스테이션(100, 301)의 동작은 도 1a, 도 1b, 도 2a 또는 도 2b중 하나와 관련하여 기술된다. 3D 화상 

회의 스테이션(100, 301)은 개별 통신링크에 의하여 접속될 수있다. 공중 통신링크, 예컨대 인터넷이 또한 가능하다. 

바람직하게, 3D 화상 회의 시스템은 3D 화상 회의 스테이션(100, 301)간에 동시 통신이 가능하게 한다. 선택적으로, 

3D 화상 회의 시스템(100)은 두개의 3D 화상 회의 스테이션(100, 301)보다 더많은 3D 화상 회의 스테이션을 포함한

다.

도 2a 및 도 2b에 도시된 프로세서(202) 및 깊이 맵 계산기(104)에서, 눈-추적기는 예컨대 입체 디스플레이 장치를 

포함하는 다양한 형태의 시스템에 사용될 수 있도록 구성될 수 있다.

입체 화상은 실시예에서 3D 화상의 예로서 사용된다. 다른 3D 시각화, 예컨대, 렌더링된 3D 모델이 관찰자에 따라 

회전되는 표준 2D 디스플레이가 또한 가능하다. 선택적으로, 멀티뷰 디스플레이, 예컨대 다중 화상채널과 공동으로 

필립스 3D-LCD가 사용될 수 있다. 이들 멀티뷰는 일반적으로 고정방향으로 투영된다. 관찰자 위치의 지식은 이들 

방향을 제어하기 위하여 적용될 수 있다. 제 3대안은 다중깊이층 디스플레이이다.

전술한 실시예는 본 발명을 제한하지 않으며 당업자는 첨부된 청구범위를 벗어나지 않고 대안 실시예를 설계할 수 있

다. 청구범위에서, 괄호사이에 삽입된 일부 도면부호는 청구범위를 제한하지 않는다. 단어 '포함한다'는 청구범위에 

리스 트되지 않은 엘리먼트들 또는 단계들의 존재를 제외하지 않는다. 본 발명은 여러 개별 엘리먼트를 포함하는 하

드웨어에 의하여 그리고 적절하게 프로그래밍된 컴퓨터에 의하여 실행될 수 있다. 여러 수단을 열거한 청구범위에서,

다수의 수단은 하나 또는 동일한 하드웨어에 의하여 구현될 수 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.
3D 화상 회의 스테이션(100)에 있어서:

- 화상 신호들을 캡쳐링하는(capturing)는 비디오 카메라(102)와;

- 상기 3D 화상 회의 스테이션(100)의 사용자(114)에 대한 깊이 맵(depth map; 120)을 생성하기 깊이 수단(104)과;

- 상기 화상 신호들 및 상기 깊이 맵(120)에 기초하는 3D 화상 데이터를 전송하는 전송기(106)와;

- 상기 깊이 맵(120) 및 수신된 비디오 신호들(110)에 기초하여 계산된 입체 영상을 디스플레이하는 입체 디스플레

이 장치(112)를 포함하는 3D 화상 회의 스테이션(100).

청구항 2.
제 1항에 있어서, 상기 깊이 수단(104)은 상기 카메라에 일치된 깊이 센서(124)로부터 신호를 수신하도록 배열되는 

것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(101).

청구항 3.
제 1항에 있어서, 상기 깊이 수단(104)은 상기 화상 신호들에 기초하여 상기 깊이 맵(120)을 생성하도록 설계되는 것

을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(103).
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청구항 4.
제 1항에 있어서, 상기 3D 화상 회의 스테이션(200)은 상기 깊이 맵(120)을 분석함으로써 상기 3D 화상 회의 스테이

션(200)의 사용자(114) 코의 위치를 검출하는 프로세서(202)를 포함하는 것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이

션(200).

청구항 5.
제 4항에 있어서, 상기 프로세서(202)는 상기 깊이 맵(120)의 최대 또는 최소 깊이값을 조사함으로써 상기 3D 화상 

회의 스테이션(100)의 사용자(114) 코의 위치를 검출하도록 설계되는 것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(2

00).

청구항 6.
제 4항에 있어서, 상기 프로세서는 상기 깊이 맵(120)의 깊이값들과 사람 얼굴의 모델을 비교함으로써 상기 3D 화상 

회의 스테이션(100)의 사용자(114) 코의 위치를 검출하도록 설계되는 것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(2

00).

청구항 7.
제 4항에 있어서, 상기 프로세서(202)는 상기 사용자(114)의 얼굴 일부분에 대응하는 상기 깊이 맵(120)의 어떤 영역

의 깊이값들에 대한 평균 도함수(average derivative)를 계산함으로서 상기 3D 화상 회의 스테이션(100)의 사용자(1

14) 머리의 방향을 검출하도록 설계되는 것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(20).

청구항 8.
제 4항에 있어서, 상기 프로세서(202)는 상기 3D 화상 회의 스테이션(200)의 사용자(114) 코의 위치를 기초하여 좌

측 눈의 제 1 위치 및 우측 눈의 제 2 위치를 검출하도록 설계되는 것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(200).

청구항 9.
제 8항에 있어서, 상기 프로세서(202)는 상기 화상 신호들에 기초하여 상기 좌측 눈의 제 1 위치 및 상기 우측 눈의 

제 2 위치를 검출하도록 설계되는 것을 특징으로 하는, 3D 화상 회의 스테이션(100).

청구항 10.
3D 화상 회의 방법(100)에 있어서:

화상 신호들을 캡쳐링하는 단계(102)와;

상기 3D 화상 회의 스테이션(100)의 사용자(114)에 대한 깊이 맵(120)을 생성하는 단계(104)와;

상기 화상 신호들 및 상기 깊이 맵(120)에 기초하는 3D 화상 데이터를 전송하는 단계(106)와;

상기 깊이 맵(120) 및 상기 수신된 화상 신호들(110)에 기초하여 계산된 입체 영상들을 디스플레이하는 단계(112)를

포함하는, 3D 화상 회의 방법(100).

청구항 11.
좌측 눈의 제 1 위치 및 우측 눈의 제 2 위치를 추정하는 눈-추적기(104, 202)로서,

상기 눈-추적기(104, 202)는 깊이 맵(120)에 기초하여 상기 좌측 눈의 제 1 위치 및 상기 우측 눈의 제 2 위치를 추

정하도록 설계되는 것을 특징으로 하는, 눈-추적기(104, 202).

청구항 12.
좌측 눈의 제 1 위치 및 우측 눈의 제 2 위치를 추정하는 눈-추적 방법으로서,

상기 좌측 눈의 제 1 위치 및 상기 우측 눈의 제 2 위치는 깊이 맵(120)에 기초하여 추정되는 것을 특징으로 하는, 눈

-추적 방법.

도면
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