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JARJESTELMA REAALIAIKAISTEN, TIETOKONEELLA LUOTUJEN 3D-
KOHTEIDEN JA ELOKUVAKAMERAN VIDEOSYOTTEEN SEKOITTAMISEKSI TAI
YHDISTAMISEKSI

PATENTTIVAATIMUKSET

1. Merkitdn jarjestelma, jolloin jarjestelma sisaltaa
(i) videokameran
(i) antureita, mukaan Iukien Kiihtyvyysmittari ja hyrra, joka tunnistaa kuusi
vapausastetta
(iii) kaksi todistajakameraa stereoskooppisen jarjestelman muodostamiseksi ja
(iv) suorittimen;
reaaliaikaisten, tietokoneella luotujen 3D-kohteiden ja videokameran videosydtteen
sekoittamiseksi tai yhdistdmiseksi, jotta saadaan luotua reaaliaikainen lisatyn
todellisuuden video TV-lahetysta, elokuvaa tai videopeleja varten, jolloin
(a) videokameran runkoa voidaan liikuttaa kolmiulotteisesti ja anturit
videokamerassa tai liitettyind suoraan tai epasuoraan siihen tuottavat
reaaliaikaiset paikkatiedot, jotka maarittavat videokameran 3D-sijainnin ja 3D-
suunnan tai mahdollistavat videokameran 3D-sijainnin ja 3D-suunnan
laskemisen
(b) kaksi todistajakameraa, jotka muodostavat stereoskooppisen jarjestelman,
on Kiinnitetty suoraan tai epasuoraan videokameraan
(c) jarjestelma on konfiguroitu kayttdmaan kyseisia reaaliaikaisia paikkatietoja
automaattisesti tietokoneella luotujen 3D-kohteiden luomiseksi, kutsumiseksi,
renderéimiseksi tai muokkaamiseksi
(d) jarjestelma on konfiguroitu sekoittamaan tai yhdistdmaan syntyneet
tietokoneella luodut 3D-kohteet videokameran videosyotteen kanssa, jotta
saadaan lisatyn todellisuuden video TV-lahetystd, elokuvaa tai videopeleja
varten;
jajolloin
(e) jarjestelmd on konfiguroitu maarittdmaan videokameran 3D-sjjainti ja -

suunta reaalimaailman 3D-kartan avulla, jolloin jarjestelm& on konfiguroitu
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luomaan 3D-kartta reaalimaailmasta, vahintdan osittain kayttamalla
reaaliaikaisia 3D-paikkatietoja antureista seké optista virtaa, jossa
stereoskooppisen jarjestelmadn muodostavat kaksi todistajakameraa
tarkkailevat ymparistdéa, ja jolloin suorittimella suoritettava ohjelmisto on
konfiguroitu tunnistamaan ymparistdssa olevat luonnolliset merkit, joita ei ole
lisatty manuaalisesti tai keinotekoisesti kyseiseen ymparistéén

(f) jarjestelmé& on konfiguroitu kayttamaan vakionopeusmallia, johon liittyvat
reaaliaikaiset 3D-paikkatiedot antureista, jotta voidaan ennustaa videokameran
seuraava sijainti kayttaen aiempaa oikein laskettua tai vahvistettua sijaintia, ja
jarjestelma on konfiguroitu kayttdmaan kyseistd ennustetta 3D-pistepilven
projisoimiseksi nykyisen todistajakameran yksittéiskuvaan ja kayttdmaan
pisteentdsmaytysalgoritmia stereoskooppisesta jarjestelmastd saadussa
reaaliaikaisessa videosyotteesséa tunnistettujen pisteiden ja projisoidun 3D-

pistepilven projisoitujen pisteiden tasmayttamiseksi.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen jarjestelma, jossa anturit sisaltavat 3D-

etaisyysanturin, joka tallentaa kameran videoldhddén kunkin pikselin syvyyden.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen jarjestelma, jossa 3D-etdisyysanturi on heijastetun

valon kamera tai lentoaikakamera.

4. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen  jarjestelma, jossa
stereoskooppisen jarjestelman muodostavat kaksi todistajakameraa toimivat
vahintdan 100 fps:n kuvataajuudella, jotta jarjestelma voidaan kaynnistda kokonaan
iiman erillistd vaihetta, jossa pelkastaan tarkkaillaan seurattavaa ymparistéa, mutta
sen sijaan tarkkailu tapahtuu jatkuvasti kameran ollessa kaytdssad videon

tallentamiseksi.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen jarjestelmd, jossa kaksi stereoskooppista
todistajakameraa muodostavat stereoskooppisen jarjestelman, jonka avulla ohjelmisto

voi késitella kuvat ja, myds kamerajarjestelman ollessa taysin liikkumaton, luoda
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hetkellisen 3D-pistepilven.

6. Patenttivaatimuksen 4 mukainen jarjestelma, jossa 3D-pistepilven kunkin pisteen
syvyys saadaan kayttamalld vastaavia 2D-kuvioalueita, jotka on saatu kustakin

stereoskooppisesta todistajakamerasta ja epipolaarisen viivan hakualgoritmista.

7. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, joka suorittaa
yhdistédmisalgoritmia, joka yhdistaa optisen virran tiedot todistajakamerajarjestelmasta

anturien reaaliaikaisten paikkatietojen kanssa.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen jarjestelmd, jossa yhdistdmisalgoritmi perustuu
laajennetun Kalman-suodattimen ennuste-/korjaustekniikkaan, joka integroi lahdét
kaikista antureista ja kalibroi uudelleen kaikki anturit, joita voivat olla Kiihtyvyysmittari,
gyroskooppi, magnetometri, 3D-etaisyysanturi, jotta voidaan maarittdd kameran

sijainti ja suunta.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen jarjestelm&, jossa laajennetun Kalman-
suodattimen yhdistdmisalgoritmi kayttda luottamustason tietoja, joihin liittyy lahto

kustakin anturista, kun maéaaritetddn, miten yhdistetddn kunkin anturin tiedot.

10. Jonkin  edellisen  patenttivaatimuksen = mukainen  jarjestelma,  jossa
todistajakameroiden luomat pysaytyskuvat ovat osa visuaalista seurantaprosessia ja
ne ovat reaaliaikaisia kuvia, jotka lasketaan todistajakameran videosyétteen neljalla

eri tarkkuustasolla.

11. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, jolloin jarjestelma
sisaltaa 3D-etaisyysanturin, jolloin 3D-etédisyysanturia kaytetadn stereoskooppisen
jarjestelman muodostavien todistajakameroiden avulla saatuun rekonstruoituun 3D-
pisteeseen liittyvan syvyysmittauksen  tarkkuuden parantamiseksi tai
stereoskooppisen jarjestelmén muodostavien todistajakameroiden avulla saadun

rekonstruoidun 3D-pisteen hylkdamiseksi.
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12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen jarjestelma, jossa 3D-etéisyysanturia kaytetdan
reaaliaikaiseen syvyyden avainnukseen, jotta voidaan kayttda dynaamista poissulkua

ja estaa vihrean taustakankaan mahdollinen kaytto.

13. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, jolloin jarjestelma on
konfiguroitu muuttamaan paikallisesti kontrastikynnysta niin, ettd se sisaltad myés

pistepilven alhaisen kontrastin alueiden pisteet.

14. Jonkin  patenttivaatimuksen 4-6 mukainen jarjestelm&, joka siséltaa
kameraseurantajarjestelman, joka yhdistaa jarjestelman kaynnistdmisen kokonaan
iiman erillistd vaihetta, jossa pelkastdan tarkkaillaan seurattavaa ymparistéa,
videokameran seurantaan samalla kun ohjaaja/lkameran kayttdja seuraa, panoroi,

kallistaa videokameraan litettya kameraseurantajarjestelmaa.

15. Patenttivaatimuksen 4 mukainen jarjestelma, jossa stereoskooppisen jarjestelman
muodostavat kaksi todistajakameraa mahdollistavat reaaliaikaisen, jatkuvan

ympariston tarkkailun, jotta saadaan Iluotua ympdéristdn maarittava pistepilvi.

16. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, joka liittda kierrosta
rippumattomat kuvaimet, jotka kayttavat esimerkiksi ORB:t4, ymparistéssa

havaittuihin kohdepisteisiin seurannan palautumisen helpottamiseksi.

17. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, joka kayttaa
Levenberg-Marquardt-minimointijarjestelmaa kameran seurantaan stereoskooppisen
jarjestelman reaaliaikaisesta videosyotteesta tunnistettujen pisteiden ja projisoidun

3D-pistepilven  projisoitujen  pisteiden  vélisen  virheen  minimoimiseksi.

18. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, jossa kayttgja voi
kayttda kameraseurantajarjestelmalld luotua 3D-pistepilved 3D-peitteiden, kuten

ohitettavan sisallon 3D-mattopeitteiden (Garbage Matting), maéarittamiseksi.
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19. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelm&, jossa videokamera ja
todistajakamera on kalibroitu yksittaiskuvan kuvausviivetta varten kayttden moduloitua
valonlahdetta, kuten vertaamalla vilkkuvaan LED-valoon liittyvia

valonvoimakkuuskayria.

20. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen jarjestelma, jossa videokamera on
jokin seuraavista: nosturikamera; steadicam-kamera; k&dessd pidettdva kamera;
jalustavaunuun asennettu kamera, kolmijalkaan asennettu kamera, alypuhelin, lisatyn

todellisuuden lasit.

21. Merkitbn menetelméa reaaliaikaisten, tietokoneella luotujen 3D-kohteiden ja
videokameran videosyoétteen sekoittamiseksi tai yhdistamiseksi, jotta saadaan luotua
lisatyn todellisuuden video TV-lahetysta, elokuvaa tai videopeleja varten, jolloin
(a) videokameran runkoa voidaan liikuttaa kolmiulotteisesti ja anturit, mukaan
lukien Kiihtyvyysmittari ja hyrrd, joka tunnistaa kuusi vapausastetta,
videokamerassa tai liitettyind suoraan tai epasuoraan siihen tuottavat
reaaliaikaiset paikkatiedot, jotka maarittavat videokameran 3D-sijainnin ja 3D-
suunnan tai mahdollistavat videokameran 3D-sijainnin ja 3D-suunnan
laskemisen
(b) kaksi todistajakameraa, jotka muodostavat stereoskooppisen jarjestelman,
on Kiinnitetty suoraan tai epasuoraan videokameraan
(c) minka jalkeen kyseisia reaaliaikaisia paikkatietoja kaytetaan automaattisesti
tietokoneella luotujen 3D-kohteiden luomiseksi, kutsumiseksi, renderdimiseksi
tai muokkaamiseksi
(d) syntyneet tietokoneella luodut 3D-kohteet sekoitetaan tai yhdistetaan
videokameran videosyétteen kanssa, jotta saadaan lisatyn todellisuuden video
TV-lahetysta, elokuvaa tai videopeleja varten;
jajolloin
(e) videokameran 3D-sijjainti ja -suunta maaritetdan reaalimaailman 3D-kartan
avulla, jolloin reaalimaailman 3D-kartta luodaan vahintdan osittain kayttamalla
reaaliaikaisia 3D-paikkatietoja antureista seké optista virtaa, jossa

stereoskooppisen  jarjestelmdn muodostavat kaksi todistajakameraa
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tarkkailevat ymparistda, ja suorittimella suoritettavaa ohjelmistoa kaytetaan
tunnistamaan ymparistéssd olevat luonnolliset merkit, joita ei ole lisatty
manuaalisesti tai keinotekoisesti kyseiseen ymparistéon

(f) vakionopeusmallia, johon liittyvat reaaliaikaiset 3D-paikkatiedot antureista,
kaytetaan videokameran seuraavan sijainnin ennustamiseen kayttaen aiempaa
oikein laskettua tai vahvistettua sijaintia, ja kyseistd ennustetta kaytetédan 3D-
pistepilven projisoimiseksi nykyisen todistajakameran yksittdiskuvaan ja
pisteentdsmaytysalgoritmia kaytetddn stereoskooppisesta jarjestelméasta
saadussa reaaliaikaisessa videosydtteessd tunnistettujen pisteiden ja

projisoidun 3D-pistepilven projisoitujen pisteiden tadsmayttamiseksi.

22. Patenttivaatimuksen 21 mukainen menetelméa, jossa reaaliaikaiset paikkatiedot
tallennetaan ja aikakoodi leimataan, jotta saadaan liiketdsmaytetyt tiedot

jalkituotantoprosesseja varten.

23. Patenttivaatimuksen 21 tai 22 mukainen menetelma, jota kaytetaan

20

25

30

(i) studiokameroiden reaaliaikaiseen seurantaan tai
(ii) Steadicamin reaaliaikaiseen seurantaan tai

(iii) nosturiin asennettujen kameroiden reaaliaikaiseen seurantaan tai

(iv) jalustavaunuun asennettujen kameroiden reaaliaikaiseen seurantaan tai
(v) reaaliaikaiseen seurantaan ulkopuolista l&ahetysta varten tai

(vi) reaaliaikaisen seurannan tietojen tuottamiseen 2D-jalkituotantoa varten tai
(vii) reaaliaikaisten seurantatietojen hankkimiseen stereoskooppisen 3D-
sisallén jalkimuuntoa varten tai

(vii) reaaliaikaisten seurantatietojen hankkimiseen natiivia stereoskooppista
3D-sisaltéa varten tai

(ix) 3D-grafiikan lisd&miseen tai

(x) 3D-grafilkan lisdamiseen studiossa tapahtuvaa tai kuvausten aikana
tapahtuvaa tuotesijoittelua varten tai

(xi) 3D-grafiikan lisddmiseen ulkopuolista lahetysta varten tai

(xii) 3D-grafiikan lisdamiseen sponsoroituja kuvia varten tai

(xiii) katsojan sijainnin mukaan maaraytyvan 3D-grafiikan lisdédmiseen tai
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(xiv) katsojakohtaisen 3D-grafiikan lisdamiseen tai

(xv) gjankohdan mukaan maaraytyvan 3D-grafiikan lisddmiseen tai

(xvi) 3D-grafiikan lisddmiseen yleisékohtausten tayttamiseksi tai

(xvii) 3D-grafiikan lisd&dmiseen vihrean taustakankaan korvaamista varten tai
(xviil)  koulutuksellisen sisallén  3D-grafiikan  lisddmiseen  oppimisen
avustamiseksi museoissa ja tulkintakeskuksissa kulttuurillisissa, historiallisissa
tai luonnollisissa sijainneissa tai

(xix) ymparistéssd olevien kohteiden absoluuttisen tai suhteellisen koon

mittaamiseen.
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Figure 5
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