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DESCRIPCION
Métodos y sistemas para producir una imagen 3D ampliada
Campo de la técnica divulgada

La técnica divulgada esta relacionada con la ampliacién de imagenes estereoscépicas, en general, y con métodos y
sistemas para modificar imagenes estereoscopicas ampliadas segin la ampliacién para producir una imagen
tridimensional (3D) ampliada, en particular.

Antecedentes de la técnica divulgada

El paralaje es el desplazamiento aparente, o la diferencia en direccion aparente, de un objeto visto desde dos puntos
diferentes (que no estan posicionados en una linea recta con el objeto). El paralaje proporciona pistas visuales para
percepcion de profundidad y es empleada por el cerebro humano para la estereopsis. En particular, los objetos
cercanos exhiben un mayor paralaje que los objetos distantes.

La Distancia Interpupilar (DIP) es la distancia entre las pupilas de un sistema o de personas. Diferentes personas
tienen diferente DIP, y por lo tanto pueden ver el mismo objeto, desde la misma distancia, en un paralaje ligeramente
diferente.

Ahora se hace referencia a la solicitud de patente de EE. UU. n.? de publicacién 2013/0100253 de Sawachi, y titulada
“Image Processing Device, Imaging Capturing Device, and Method for Processing Image”. Esta Publicacién esta
relacionada con un dispositivo de procesamiento de imagen que incluye una unidad de adquisicion de imagen, una
unidad de adquisicién de valor de zum, una unidad de calculo de cantidad de paralaje, y una unidad de correccion de
cantidad de paralaje. La unidad de adquisicién de imagen adquiere imagenes estereoscépicas. La unidad de
adquisicion de valor de zum adquiere un valor de zum de las imagenes estereoscépicas. La unidad de calculo de
cantidad de paralaje calcula una cantidad de paralaje de cada pixel entre las imagenes de punto de vista. La unidad
de calculo de cantidad de paralaje calcula una cantidad de valor de correccion de paralaje para corregir una cantidad
de paralaje de cada pixel de las imagenes estereoscépicas (p. €j., una imagen de ojo izquierdo y una imagen de ojo
derecho) segun la cantidad de paralaje calculado por la unidad de célculo de cantidad de paralaje y segun el valor de
zum adquirido por la unidad de adquisicion de valor de zum.

Ahora se hace referencia a la patente de EE. UU. n.? 8.094.927 expedida para Jin et al., y titulada “Stereoscopic
Display System with Flexible Rendering of Disparity Map According a The Stereoscopic Fusing Capability of The
Observer”. Esta Publicacién esta relacionada con un método para personalizar contenido de escena, segun un usuario,
para una exposicion estereoscépica dada. El método incluye las etapas de obtener informacion de personalizacién
acerca del usuario, obtener un mapa de disparidad de escena, determinar un intervalo de disparidad de intencién para
el usuario, generar un mapa de disparidad personalizado, y aplicar el mapa de disparidad personalizado. La
informacién de personalizacién es respectiva a un usuario especifico y se debe obtener para cada usuario. El mapa
de disparidad de escena se obtiene de una pareja de imagenes estéreo dadas. El intervalo de disparidad de intencion
se determina a partir de la informacién de personalizacion para el usuario. El mapa de disparidad personalizado se
genera para correlacionar con la capacidad de fusion del usuario de la exposicion estereoscopica dada. El mapa de
disparidad personalizado se aplica para generar las imagenes estéreo para la subsiguiente exposicion.

Ahora se hace referencia a la solicitud de patente de EE. UU. n.? de publicacion 2004/0238732 de State et al., y titulada
“Methods and Systems for Dynamic Virtual Convergence and Head Mountable Display”. Esta Publicacién esta
relacionada con un método para convergencia virtual dinamica para video visto a través de exposiciones montables
en la cabeza para permitir visualizacion estereoscépica de objetos de corto alcance. El método incluye las etapas de
muestrear una imagen con camaras primera y segunda, estimar una distancia de mirada para un observador,
transformar troncos de exposicion para que converjan en la distancia de mirada estimada, volver a proyectar laimagen
muestreada por las cdmaras a los troncos de exposicién y exponer la imagen reproyectada. Cada camara que tiene
un primer campo de vision. La imagen reproyectada se expone al observador en exposiciones que tienen un segundo
campo de vision mas pequefio que el primer campo de vision (de las camaras), permitiendo de ese modo visualizacién
estereoscépica de objetos de corto alcance.

Ahora se hace referencia a la solicitud de patente de EE. UU. n.? de publicacion 2012/229608 que esta relacionada
con una imagen estereoscépica que es ampliada por un zum electronico. El paralaje se corrige sobre la base del valor
de zum y la cantidad de paralaje cambiado al comprimir el paralaje.

Ahora se hace referencia a la solicitud de patente de EE. UU. n.% de publicacion 2011/018969 que esta relacionada
con una exposicién estereoscopica con funcién de zum, en donde después de amplificar, el paralaje es corregido por
traslacion, corte, recorte de la imagen.

Compendio de la presente técnica divulgada

Un objeto de la técnica divulgada es proporcionar un método y un sistema novedosos para producir una imagen
tridimensional (3D) ampliada de un objeto que tiene un paralaje modificado seguiin la ampliacién. Segun una realizacion



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2808 873 T3

de la técnica divulgada, asi se proporciona un método para producir una imagen 3D ampliada de un objeto.

La presente técnica divulgada es definida por la materia de asunto segun las reivindicaciones 1 y 3 independientes.
Aspectos adicionales se definen segun las reivindicaciones dependientes. Referencias a realizaciones que no se
encuentran dentro del alcance de las reivindicaciones se tienen que entender como ejemplos Utiles para entender la
invencion.

Breve descripcion de los dibujos

La técnica divulgada se entenderd y apreciara mas totalmente a partir de la siguiente descripcion detallada tomada
conjuntamente con los dibujos en los que:

las figuras 1A, 1B, 1C, 1Dy 1E, son ilustraciones esquematicas de un sistema para producir imagenes 3D ampliadas
segun un parametro de ampliacion para promover estereopsis, construido y operativo segun una realizacion de la
técnica divulgada;

la figura 2 es una ilustracion esquematica de un sistema para producir imagenes 3D ampliadas segin un parametro
de ampliacion para promover estereopsis, construido y operativo segun otra realizacién de la técnica divulgada;

la figura 3 es una ilustracién esquematica de un método para producir imagenes 3D ampliadas segun un parametro
de ampliacion para promover estereopsis, operativo segin una realizacion adicional de la técnica divulgada; y

la figura 4 es una ilustraciéon esquematica de un método para producir imagenes 3D ampliadas segun un parametro
de ampliacion para promover estereopsis, operativo segun incluso otra realizacion de la técnica divulgada.

Descripcion detallada de las realizaciones

La técnica divulgada vence las desventajas de la técnica anterior al proporcionar un método para producir imagenes
tridimensionales (3D) ampliadas segun un pardmetro de ampliacién. Una imagen izquierda y una imagen derecha son
adquiridas por una camara izquierda y una camara derecha separadas espacialmente (o por una Unica camara que
tiene dos canales), respectivamente. Cada una de la imagen izquierda y la imagen derecha contiene un objeto. Debido
a diferentes perspectivas de las camaras izquierda y derecha, el objeto parece de manera diferente en la imagen
izquierda y en la imagen derecha (p. €j., parece en una ubicacion diferente dentro de cada imagen - paralaje).

En un sistema amplificador, la ampliacion de imagen provoca un efecto similar al cambio del punto de vista (es decir,
la posicién ventajosa), donde la escena se observa desde una distancia mas cercana. Dicho de otro modo, una imagen
ampliada simula una imagen adquirida a una distancia mas corta del objeto. Asi, cuando el usuario desea ver el objeto
desde una distancia mas cercana, la imagen del objeto puede ser ampliada. El usuario proporciona un parametro de
ampliacion y por consiguiente la imagen es ampliada. Esto es, se amplia una parte de imagen que contiene el objeto.
La imagen puede ser ampliada de cualquier manera conocida en la técnica (p. €j., Opticamente o digitalmente).

Como las camaras no se mueven durante la ampliacién de imagen, sus perspectivas del objeto permanecen sin
cambiar. Por ejemplo, el paralaje del objeto en las imagenes permanece sin cambiar. Sin embargo, el objeto ampliado
da la impresion de distancia a objeto mas corta. Por lo tanto, el usuario que ve las imagenes ampliadas recibe pistas
visuales contradictorias, y puede experimentar incomodidad y padecer fatiga, nauseas y similares. Asi, la geometria
de las imagenes ampliadas debe ser modificada para producir una imagen 3D ampliada que reduzca la incomodidad
del usuario.

Segun una realizacion de la técnica divulgada, el método para producir imagenes 3D ampliadas implica recibir un
parametro de ampliacién del usuario que indica la ampliacion deseada (o el punto de vista o la distancia a objeto
deseados). Las imagenes izquierda y derecha se amplian, y en particular se amplia al menos la parte que contiene el
objeto.

Entonces se modifica la geometria de las imagenes ampliadas. La modificacion geométrica es una funcién del
parametro de ampliacién. Dicho de otro modo, sobre las imagenes ampliadas se aplica una funcion de modificacion
geomeétrica (es decir, una funcion del parametro de ampliacion). Por ejemplo, la modificacion de geometria puede ser
por medio de desplazamiento de los pixeles del objeto ampliado, o deformando de otro modo la imagen. La geometria
de las imagenes ampliadas se modifica de manera que el objeto pareceria como si se tomara una imagen desde un
punto de vista mas cercano (es decir, mas cerca de la ubicacién original de las camaras). Dicho de otro modo, las
imagenes ampliadas simulan imagenes adquiridas a una distancia a objeto mas corta (es decir, se le hace referencia
en esta memoria como distancia a objeto ampliado).

En caso de modificacidn mediante desplazamiento de pixeles, la parte ampliada de las imagenes puede ser
desplazada uniformemente (como funcion de la ampliacion). Esto es, los pixeles se desplazan linealmente
independientemente de la posicion de pixel, y dependiendo Gnicamente de la ampliacién. Esto significa que la imagen
redefinida (tras la correccién) se crea al mover los pixeles enteros la misma cantidad en el eje vertical, horizontal o
rotacional. A este desplazamiento uniforme se le hace referencia en esta memoria como modificacion de orden cero,
o modificacion lineal.
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La modificacion puede ser de 6rdenes mas altos, tales como una modificacién de primer orden, modificacién de
segundo orden, etc. En cada una de las érdenes mas altos de modificacion (es decir, mayor orden que orden cero), el
desplazamiento de un pixel desplazado depende de su ubicacion original dentro de la imagen. Por lo tanto, las
modificaciones de orden mas alto pueden dar mejores resultados para imagenes que tienen un sustancial alcance de
profundidad.

Segun otra realizacién de la técnica divulgada, el método para producir imagenes 3D ampliadas implica producir un
modelo tridimensional (3D) del objeto. El modelo 3D mapea la profundidad de los elementos del objeto (y posiblemente
de otros objetos en las imagenes). Tras recibir el parametro de ampliacion del usuario, se determina una distancia a
objeto ampliado. La distancia a objeto ampliado es la distancia a la que el objeto pareceria como ampliado como indica
el parametro de ampliacién. Por ejemplo, la ampliacion deseada es una ampliacion por un factor de dos. La distancia
a objeto ampliado es una distancia del objeto a las camaras, a la que el objeto pareceria dos veces mayor que en las
iméagenes originales.

Después de eso, a partir del modelo 3D del objeto se produce una pareja de imagenes ampliadas. Las imagenes
ampliadas simulan imagenes que se habrian adquirido a partir de la distancia a objeto ampliado. Esto es, las imagenes
ampliadas producidas muestran el objeto como si se tomara la imagen desde la distancia a objeto ampliado (es decir,
desde las perspectivas de las camaras en caso de que el objeto estuviera ubicado a la distancia a objeto ampliado).
De ese modo, las imagenes ampliadas producidas muestran el objeto en la ampliacion deseaday en el paralaje natural,
promoviendo de ese modo estereopsis. Las imagenes ampliadas producidas forman juntas una imagen 3D ampliada.

Ahora se hace referencia a las figuras 1A, 1B, 1C, 1D y 1E, que son ilustraciones esquematicas de un sistema de
imagen 3D ampliada, generalmente referenciado 100, para producir imagenes 3D ampliadas segln un parametro de
ampliacion, construido y operativo segun una realizacién de la técnica divulgada. La figura 1A representa el sistema
de imagen 3D ampliada y un objeto del que se ha tomado imagen. La figura 1B representa imagenes izquierda y
derecha adquiridas por las camaras del sistema de imagen 3D ampliada. La figura 1C representa el sistema de imagen
3D ampliada y una representacion del objeto ampliado del que se ha tomado imagen. La figura 1D representa una
imagen izquierda ampliada y una imagen derecha ampliada. La figura 1E representa una imagen izquierda modificada
y una imagen derecha modificada.

El sistema de imagen 3D ampliada 100 incluye una primera camara 102 (p. ej., una cdmara izquierda 102) y una
segunda camara 104 (p. ej., una camara derecha 104), cada una asociada con un campo de visién (FOV, del inglés
Field of View). En el ejemplo presentado en la figura 1A, la FOV de la camara 102 se indica mediante dos lineas de
puntos, y la FOV de camara 104 se indica mediante dos lineas de trazos. Cada una de las camaras incluye un sensor
de imagen y un conjunto éptico (ninguno se muestra). Cada una de las camaras 102 y 104 se acopla con un procesador
de imagen (p. €j., el procesador de imagen 206 de la figura 2).

Cada una de las camaras 102 y 104 adquiere una imagen de un objeto 106 ubicado a una distancia Dobj desde las
camaras. Cabe senalar que la distancia a objeto desde la cadmara 102 podria ser ligeramente diferente que desde la
camara 104. Sin embargo, estas ligeras diferencias son insignificantes, y en particular son mucho méas pequerias que
la distancia entre la misma camara 102 y la camara 104. Por lo tanto, mas adelante en esta memoria, Dobj esta
relacionada con la distancia entre el objeto 106 y la camara 102, y la distancia entre el objeto 106 y la camara 104 (o
simplemente como la distancia entre el objeto y las camaras). La distancia del objeto a las camaras (Dobj) también se
puede describir por el punto de vista de las camaras (p. €j., el punto de vista corresponde a la distancia a objeto). Por
ejemplo, el punto de vista de las camaras se ubica a 1,5 metros del objeto, y asi la distancia a objeto es de 1,5 metros.

Como se puede ver en la figura 1A, cada una de las camaras 102 y 104 adquiere la respectiva imagen del objeto
desde una perspectiva ligeramente diferente. Como se puede ver por la ubicacion diferente del objeto 106 dentro de
cada uno de los FOV de las camaras, el objeto 106 pareceria en una ubicacion ligeramente diferente dentro de cada
una de las imagenes. Esto es, el objeto 106 exhibiria un paralaje entre su ubicaciéon en la imagen izquierda y su
ubicacion en la imagen derecha.

Con referencia a la figura 1B, se presenta una imagen izquierda 110 y una imagen derecha 112. Como se puede ver,
cada una de la imagen izquierda 110 y la imagen derecha 112 contiene el objeto 106. El objeto 106 parece en una
ubicacion diferente en cada una de las imagenes (es decir, exhibiendo un paralaje). Especificamente, en la imagen
izquierda 110 el centro del objeto 106 esté ubicado a la izquierda del centro de la imagen, y en la imagen derecha 112
el centro del objeto 106 esta ubicado a la derecha del centro de la imagen. El paralaje del objeto 106 en las imagenes
110 y 112 es definido por la ubicacidén de cada una de las camaras 102 y 104, y por la ubicacién del objeto 106 con
respecto a las camaras - Dobj.

El objeto 106 puede ser ampliado. La ampliacion puede ser Optica o digital. La ampliacion éptica emplea elementos
opticos (p. €j., conjunto de lente telescopica o conjunto de lente de zum) para ampliar el objeto 106 como lo ve un
usuario, detectado por una camara, o expuesto por una pantalla. La ampliaciéon digital emplea técnicas de
procesamiento de imagen para recortar la parte de imagen ampliada y potencialmente extrapolar valores de pixel.
Cuando se amplia el objeto 106, parece como si estuviera mas cerca de las camaras. Esto es, la ampliacion del objeto
106 simula una distancia a objeto mas corta (es decir, un punto de vista mas cercano de las camaras).
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Con referencia a la figura 1C, una imagen izquierda ampliada 120 y una imagen derecha ampliada 122 representan
un objeto ampliado 116 (y sus alrededores). Como se puede ver en la figura 1C, el objeto ampliado 116 exhibe el
mismo paralaje en las imagenes 120 y 122 que el objeto 106 en las imagenes 110y 112. Dicho de otro modo, el centro
del objeto ampliado 116 en cada una de las imagenes 120 y 122 esta en la misma ubicacion que el centro del objeto
106 en las imagenes 110 y 112. El paralaje no ha cambiado con la ampliacién de objeto, ya sea realizada digitalmente
u Opticamente, ya que la distancia a objeto y las ubicaciones y orientaciones de camaras (es decir, las perspectivas
de las camaras) no cambiaron.

Sin embargo, cabe sefialar que la ampliacién de objeto hace que el objeto ampliado 116 aparezca mas cerca que el
objeto 106 (es decir, mas cerca de las camaras 102 y 104). Con referencia a la figura 1D, el objeto ampliado 116
parece (segun su nuevo tamafo ampliado) como si estuviera ubicado a una distancia a objeto ampliado - Dmag - desde
las camaras, donde Dmag €s menor que Dob. Dicho de otro modo, el punto de vista de las camaras 102 y 104 parece
estar mas cerca del objeto ampliado 116 que del objeto 106.

Las imagenes ampliadas 120 y 122 proporcionan pistas de profundidad visual contradictorias a un observador. Por un
lado, el tamafio del objeto ampliado 116 indica que el objeto esta ubicado a la distancia a objeto ampliado Dmag, ¥ por
otro lado, el paralaje del objeto ampliado 116 en las imagenes 120 y 122 indica que objeto 116 esta ubicado a la
distancia a objeto Dobj. De ese modo, las imagenes ampliadas 120 y 122 pueden provocar incomodidad visual al
observador. La técnica divulgada ajusta las imagenes ampliadas segun la ampliacion para impedir tal incomodidad de
observador.

Con referencia a la figura 1E, se representa una imagen ajustada izquierda 130 y una imagen ajustada derecha 132.
El objeto ampliado 116 esta desplazado en cada una de las imagenes 130 y 132 (con respecto a las imagenes 120 y
122), en direcciones opuestas, y se representa como objeto desplazado 126. En particular, al menos algunos de los
pixeles de las imagenes 120 y 122 estan desplazados.

Segun una realizacién de la técnica divulgada, el objeto ampliado es trasladado, y la traslacién se determina como
funcion de la ampliacién. Especificamente, todos los pixeles son trasladados uniformemente independientemente de
la posicién de pixel. A esta traslacion uniforme se le hace referencia en esta memoria como modificacién de orden
cero. De ese modo, la técnica divulgada modifica las imagenes ampliadas, de manera que el paralaje del objeto
ampliado corresponde al tamario ampliado del objeto para promover estereopsis.

Una funcién de desplazamiento ejemplar se da por [Ddesplazamiento = ampliacion * a (milimetros)]. Donde ‘a’ es un
coeficiente constante, tal como 0,1. Asi, cuando se amplia el objeto por un factor de ampliacién de 2, el desplazamiento
son 2 milimetros. Otras funciones de desplazamiento ejemplares se dan por [Ddesplazamiento = ampliacién * a2 + b
(milimetro)]. Donde ‘@’ y ‘b’ son coeficientes constantes. Asi, para a=1,5 y b=3, cuando se amplia la escena
seleccionada por un factor de ampliacion de dos, la magnitud de traslacion son 7,5 milimetros. Como alternativa, el
desplazamiento se puede relacionar con la ampliacion mediante cualquier otra funcion. De esta manera, las pistas de
profundidad visual de las imagenes 130 y 132 se ajustan para promover estereopsis (p. €j., se ajustan de manera que
el tamano de objeto ampliado 126 corresponde al paralaje de objeto 126 en las imagenes).

Segun otras realizaciones de la técnica divulgada, diferentes pixeles se pueden desplazar de manera diferente.
Especificamente, el desplazamiento de un pixel (o un conjunto de pixeles) es dependiente de la posicion del pixel, asi
como de la ampliacion. A tales desplazamientos no uniformes se les hace referencia en esta memoria como
modificaciones orden superior (p. €j., una modificacion de primer orden, una modificacion de segundo orden, una
modificacién de tercer orden, etc.). Las modificaciones de orden superior pueden proporcionar mejores resultados
para imagenes ampliadas que tienen un sustancial alcance de profundidad.

Un ejemplo de un desplazamiento de primer orden se da por [Ddesplazamiento = aX+b]. Un ejemplo de un desplazamiento
de segundo orden se da por [Ddesplazamiento = aX?+bX+c]. Otro ejemplo de un desplazamiento de segundo orden se da
por [Ddesplazamiento = aX+bY+c]. En donde, ‘X’ es la coordenada de pixel a lo largo del eje X, ‘Y’ es la coordenada de
pixel a lo largo del eje Y, y ‘@', ‘b’ y ‘c’ son coeficientes. Cabe sefalar que al menos uno de los coeficientes es
dependiente de la ampliacién de objeto. Un ejemplo de una modificacion de primer orden se da por [Ddesplazamiento =
f(ampliacion)*X + g(ampliacion)], en donde 'y ‘g’ son funciones de la ampliacién.

Segun otras realizaciones de la técnica divulgada, la modificacion geométrica de las imagenes ampliadas, implica
otros métodos para deformar las imagenes ampliadas. Por ejemplo, las imagenes (o diferentes partes de las imagenes)
se pueden estirar, contraer, rotar, y cualquier combinacion de lo mismo. Las modificaciones geométricas son funcién
del parametro de ampliacion, y se dirigen a modificar las imagenes, de manera que el objeto ampliado pareceria como
si se tomara la imagen desde la distancia a objeto ampliado.

Segun incluso otra realizacién, otras modificaciones ademas de modificaciones geométricas también se aplican en las
imagenes ampliadas. Por ejemplo, valores de modificacién de pixel para modificar tonalidades y colores, o modificar
el tono.

Segun incluso otra realizacion de la técnica divulgada, el sistema de modificacién de imagen genera imagenes

ampliadas (y modificadas), en lugar de modificar imagenes ya ampliadas. El sistema de modificacion de imagen recibe
la ampliacion deseada desde el usuario. El sistema de modificacién de imagen produce un modelo tridimensional (3D)
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del objeto a partir de las imagenes izquierda y derecha. El modelo 3D de la escena puede ser creado, por ejemplo, a
partir del conocimiento del punto de vista real de las camaras (con respecto al objeto), la posicion relativa de las
camaras, y la correlacién entre las imagenes desde las dos camaras. Esto es, el sistema de modificacion de imagen
mapea la profundidad de los diferentes elementos del objeto. El sistema de modificacién de imagen genera las
imagenes ajustadas como si fueran adquiridas desde la distancia a objeto ampliado a partir del modelo 3D. Esta
realizacién se detalla aln mas en adelante en esta memoria, con referencia a la figura 4.

Como alternativa, el modelo 3D se puede producir a partir de datos adicionales o alternativos, tales como datos
recibidos de una fuente externa (p. €j., otro dispositivo de obtenciéon de imagenes o de escaneo, luz estructurada,
tiempo de vuelo, etc.), datos de imagenes previamente adquiridas del objeto, y similares. Cabe sefalar que en caso
de que se reciban tales datos 3D adicionales, el modelo 3D se puede producir a partir de una Unica imagen adquirida
por una Unica camara. Como alternativa, el modelo 3D completo se recibe de una fuente externa y no hay necesidad
de producir el modelo a partir de imagenes de las camaras.

En los ejemplos presentados en las figuras 1A-1E, el objeto fue ampliado para parecer mas grande. Sin embargo, la
técnica divulgada se puede aplicar de manera similar para un objeto disminuido (es decir, disminucion en lugar de
ampliacion), en cuyo caso el objeto se hace parecer mas pequefio. En tal caso, el paralaje de objeto se ajusta de
manera que el paralaje se reduzca para corresponder con el tamafo reducido del objeto (es decir, que parezca mas
distante).

Ahora se hace referencia a la figura 2, que es una ilustracion esquematica de un sistema, generalmente referenciado
200, para producir imagenes 3D ampliadas segun un parametro de ampliacién para promover estereopsis, construido
y operativo segun otra realizacién de la técnica divulgada. El sistema 200 incluye una camara izquierda 202, una
camara derecha 204, un procesador de imagen 206, una interfaz de datos de usuario 208, una exposicion izquierda
210 una exposicion derecha 212, y una interfaz de usuario 214. Cada una de las camaras 202 y 204 se acopla con el
procesador de imagen 206. El procesador de imagen se acopla ademas con la interfaz de datos de usuario 208 y con
cada una de la exposicion izquierda 210 y la exposiciéon derecha 212, y con la interfaz de usuario 214.

Cada una de las camaras 202 y 204 es sustancialmente similar a las cdmaras 102 y 104 de la figura 1A, y se posiciona
de manera similar. El procesador de imagen 206 se puede implementar mediante cualquier sistema informatico. Por
ejemplo, el sistema informatico puede incluir una unidad de procesamiento (o varias unidades de procesamiento),
memoria de sistema, (p. ej., Memoria de Acceso Aleatorio y Memoria de Solo Lectura), un dispositivo de
almacenamiento masivo (p. €j., un disco duro), dispositivos de Entrada/Salida (p. €j., un teclado, un ratén, un pantalla,
y un altavoz), e interfaces de comunicacion (p. €j., un médem). Estos componentes se acoplan entre los mismos
mediante un bus (o buses) de sistema. Cada uno de estos componentes se estructura y funciona como se conoce en
la técnica, y por lo tanto no se elaboran adicionalmente en esta memoria. El procesador 206 controla cada uno de los
componentes de sistema de modificacion de imagen 200, y adicionalmente modifica las imagenes ampliadas. Por
ejemplo, el procesador 206 controla las camaras 202 y 204, recibe datos de la interfaz de datos de usuario 208 y de
la interfaz de usuario 214, y genera imagenes para la exposicién 210 y 212.

La interfaz de datos de usuario 208 es una interfaz para proporcionar datos de usuario al procesador 206. Los datos
de usuario estan relacionados con las caracteristicas visuales del usuario, tal como la Distancia Interpupilar (IPD) del
usuario. Los datos de usuario pueden ser determinados por la propia interfaz de datos de usuario 208, o se pueden
recuperar de una fuente externa. Por ejemplo, para determinar la DIP de un usuario, la interfaz de datos de usuario
208 puede incluir una herramienta de medicion de DIP, o puede acceder a una base de datos médica que contiene
las mediciones de DIP de un usuario seleccionado. La exposicion izquierda 210 y la exposicién derecha 212 son
interfaces de salida visual para presentar imagenes al usuario. La interfaz de usuario 214 permite al sistema 200 recibir
aportes de un usuario. Por ejemplo, el usuario puede indicar el nivel de ampliacion deseado por medio de un mando
de zum, o por medio de una interfaz de teclado.

Cada una de las camaras izquierda y derecha 202 y 204 adquiere una imagen respectiva. Cada una de las imagenes
adquiridas contiene un objeto. El procesador de imagen 206 recibe las imagenes adquiridas y presenta las imagenes
al usuario por medio de exposiciones 210 y 212. Cabe sefialar que las camaras izquierda y derecha (también se les
hace referencia en esta memoria como primera y segunda camara), pueden ser sustituidas por una Unica camara que
tiene dos canales. Asi cualquier referencia en esta memoria a una primera camara y una segunda camara, también
se refiere una Unica camara de doble canal. La Unica camara puede tener dos sensores de imagen separados, 0 un
unico sensor de imagen que tiene partes dedicadas para detectar cada una de las imagenes.

El procesador de imagen 206 determina un parametro de ampliacion para ampliar las imagenes. Por ejemplo, el
procesador de imagen 206 recibe el parametro de ampliaciéon del usuario. El usuario proporciona el parametro de
ampliacién por medio de la interfaz de usuario 214. Por ejemplo, el usuario indica que desea ver el objeto ampliado
en un factor seleccionado, o que desea ver desde un punto de vista mas cercano, y por consiguiente desea hacer zum
en las imagenes en una magnitud seleccionada.

Segun una realizacién de la técnica divulgada, el procesador de imagen 206 produce imagenes ampliadas de las
imagenes originalmente adquiridas segun el parametro de ampliacion. Por ejemplo, el procesador de imagen 206
opera las camaras 202 y 204 para adquirir una imagen ampliada al cambiar la longitud focal de las camaras 202 y
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204. Como alternativa, el procesador de imagen amplia digitalmente una parte seleccionada de las imagenes
adquiridas (es decir, amplia el objeto). Cabe senalar que la ampliacidn del objeto puede relacionarse con un aumento
en la apariencia de la escena, o una disminucion (es decir, reduccion).

El procesador de imagen 206 puede recuperar datos de usuario, tales como la DIP de usuario, desde la interfaz de
datos de usuario 208. El procesador de imagen 206 modifica las imagenes ampliadas segun la ampliacién, y
posiblemente ademas segln los datos de usuario. El procesador de imagen 206 genera imagenes ampliadas
modificadas y las expone por medio de exposiciones izquierda y derecha 210 y 212, como imagen 3D ampliada. Dicho
de otro modo, el procesador de imagen 206 genera las imagenes ampliadas modificadas segun el parametro de
ampliacion, de manera que una ubicacion del objeto dentro de las imagenes ampliadas modificadas corresponde a
una ampliacion del objeto. Dicho de otro modo, el paralaje del objeto ampliado en las imagenes modificadas es
modificado segun la ampliacion (es decir, como funcion del parametro de ampliacién), de manera que el paralaje
modificado corresponde a la ampliacion.

Segun otra realizacién de la técnica divulgada, el procesador de imagen 206 genera las imagenes ampliadas
modificadas en lugar de modificar las imagenes ampliadas. El procesador de imagen 206 produce un modelo 3D del
objeto a partir de las imagenes izquierda y derecha, mapeando la profundidad de los diferentes elementos del objeto.
El procesador de imagen 206 recibe el parametro de ampliacién del usuario desde la interfaz de usuario 214. El
procesador de imagen 206 determina una distancia a objeto ampliado simulada por la ampliacion deseada. El
procesador de imagen 206 genera imagenes ampliadas modificadas a partir del modelo 3D del objeto. Las imagenes
modificadas son imagenes ampliadas del objeto como serian adquiridas en caso de que el objeto estuviera ubicado a
la distancia a objeto ampliado desde las camaras 202 y 204 (es decir, en caso de que las camaras estuvieran
posicionadas en el punto de vista simulado, simulado por la ampliacién).

Segun incluso otra realizacion de la técnica divulgada, el objeto se puede ajustar segun datos de usuario (ademas de
segun la ampliacién). Por ejemplo, la DIP de usuario puede afectar al paralaje ajustado del objeto en las imagenes
ampliadas. Diferentes usuarios tienen diferentes DIP y por lo tanto pueden percibir el mismo objeto, desde la misma
distancia, con un paralaje diferente. El paralaje modificado del objeto ampliado en las imagenes ampliadas se puede
modificar a la DIP especifica del usuario especifico, de manera que la percepcion de profundidad del objeto ampliado
segun su tamano corresponderia a la percepcion de profundidad del objeto ampliado segun el paralaje modificado en
las imagenes.

En los ejemplos presentados en esta memoria antes con referencia a las figuras 1A-1E y 2, los sistemas de
modificacién de imagen tienen dos camaras. Como alternativa, se puede emplear mayor nimero de camaras para
adquirir imagenes del objeto desde un mayor nimero de perspectivas. Las imagenes ampliadas se ajustan de manera
que el objeto pareceria como si las imagenes fueran adquiridas a la distancia a objeto ampliado.

Ahora se hace referencia a la figura 3, que es una ilustracion esquematica de un método para producir imagenes 3D
ampliadas segun un parametro de ampliacién para promover estereopsis, operativo segun una realizacion adicional
de la técnica divulgada. En el procedimiento 300, se adquiere una primera imagen y una segunda imagen de un objeto.
La primera imagen es adquirida por una primera camara, y la segunda imagen es adquirida por una segunda camara.
La posicion del objeto en la primera imagen y en la segunda imagen exhibe un paralaje debido a diferentes posiciones
de camara. Cabe sefialar que las camaras primera y segunda pueden ser sustituidas por una Unica camara de doble
canal. Con referencia a las figuras 1A'y 1B, las camaras 102 y 104 adquirieron imagenes 110y 112, respectivamente.
Cada una de las imagenes 110 y 112 contiene un objeto 106.

En el procedimiento 302, se determina un parametro de ampliacién. El usuario ve las imagenes adquiridas por medio
de exposiciones de imagen. Cuando el usuario desea tener una vista mas cercana del objeto, el usuario proporciona
un parametro de ampliacién. El parametro de ampliacion es proporcionado por un usuario por medio de una interfaz
de usuario. Por ejemplo, el usuario opera un mando de aumento/disminucién de zum (y por consiguiente se determina
el parametro de ampliacion), o proporciona la salida de ampliaciéon por medio de un teclado. El parametro de ampliacién
indica una ampliacion deseada. La ampliacion de imagen simula un cambio en el punto de vista, o la distancia a objeto
(es decir, un cambio en la distancia entre la camara y la escena de la que se ha tomado la imagen). Con referencia a
la figura 2, el usuario proporciona un parametro de ampliacion por medio de la interfaz de usuario 214.

Adicionalmente, también se pueden recibir datos de usuario. Los datos de usuario se pueden determinar o recuperar
de una fuente externa. Los datos de usuario pueden estar relacionados con la DIP del usuario, y con caracteristicas
de vista del usuario, tal como su angulo de vision, y similares. Con referencia a la figura 2, la interfaz de datos de
usuario 208 determina datos de usuario, tal como la DIP de usuario, y proporciona los datos de usuario al procesador
de imagen 206.

En el procedimiento 304, se genera una primera imagen ampliada y una segunda imagen ampliada. La primera imagen
ampliada se genera al ampliar una parte de la primera imagen, que contiene el objeto, segun (es decir, como funcién
de) el parametro de ampliacion. La segunda imagen ampliada se genera al ampliar una parte de la segunda imagen,
que contiene el objeto, segun el parametro de ampliacion. El objeto puede ser ampliado ya sea Opticamente o
digitalmente. La ampliacién no cambia la ubicacion o las proporciones del objeto en las imagenes.
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Tras la ampliacion el objeto ampliado parece estar mas cerca de las camaras (debido a su tamano ampliado). Sin
embargo, las proporciones y la ubicacién del objeto en cada una de las imagenes ampliadas (p. €j., el paralaje del
objeto en las imagenes ampliadas), no indica un cambio en la distancia a objeto, o0 un cambio en el punto de vista de
las camaras. Por lo tanto, las imagenes ampliadas proporcionan pistas de profundidad visual contradictorias, que
puede provocar incomodidad al usuario. Con referencia a las figuras 1C y 1D, las imagenes ampliadas 120 y 122
representan el objeto ampliado 116. Debido a su tamafo ampliado, el objeto ampliado 116 parece estar ubicado a una
distancia Dmag desde las camaras, que esta mas cerca que la distancia real Dob;.

En el procedimiento 306, se modifica una geometria de la primera imagen ampliada y de la segunda imagen ampliada,
como funcién del parametro de ampliacién. De ese modo, se produce una primera imagen modificada y una segunda
imagen modificada. El paralaje del objeto ampliado en las imagenes modificadas se modifica segun el parametro de
ampliacion. De esta manera, el paralaje del objeto ampliado corresponde a la ampliacion del objeto ampliado,
reduciendo asi incomodidad al observador y promoviendo la estereopsis.

La modificacién geométrica se puede realizar al desplazar los pixeles del objeto en cada una de las imagenes
ampliadas, en direcciones opuestas, en un desplazamiento determinado segun el parametro de ampliacién. De ese
modo, por ejemplo, el paralaje modificado corresponde a la ampliacion, y el observador no experimenta incomodidad
de estereopsis cuando ve las imagenes modificadas. Adicionalmente, el desplazamiento puede ser determinado
ademas segun los datos de usuario, tal como la DIP de usuario, de manera que las imagenes ajustadas se adaptan
especificamente para el usuario disminuyendo de ese modo aun mas la incomodidad del usuario.

Los pixeles del objeto ampliado pueden ser desplazados juntos de la misma manera. Como alternativa, se determina
un desplazamiento respectivo para cada pixel o conjunto de pixeles. El desplazamiento se puede determinar segun la
ubicacion de pixel dentro de la imagen. Por ejemplo, el desplazamiento es una funcién lineal de la coordenada X del
pixel, o una funcion cuadratica de ambas coordenadas X e Y del pixel. De esta manera, el objeto no Unicamente es
trasladado sino también deformado. La deformacion del objeto ampliado proporciona mejor compensacion para
imagenes que tienen un sustancial alcance de profundidad. De esta manera, las imagenes modificadas que contienen
el objeto ampliado modificado parecen como si fueran adquiridas desde la distancia a objeto ampliado simulada por
la ampliacion deseada. Generalmente, se puede emplear cualquier imagen geométrica, o de otro modo, modificacion
para modificar las imagenes ampliadas para que parezcan como si fueran adquiridas desde la distancia a objeto
ampliado (mas cerca que la distancia a objeto real). Las imagenes modificadas forman juntas una imagen 3D ampliada,
que permiten al usuario 3D ver del objeto ampliado.

Segun otra realizacion de la técnica divulgada, el desplazamiento de cada pixel esta relacionado con la distancia a
objeto relativa del elemento representado por ese pixel. Por ejemplo, en caso de que el objeto sea un grupo de objetos,
cada uno ubicado a una distancia diferente de las camaras. El desplazamiento de pixeles que representa un primer
objeto ubicado a una distancia méas corta seria mayor que el desplazamiento de pixeles que representa un segundo
objeto ubicado a una distancia méas larga. De ese modo, el paralaje de cada objeto se ajusta segun la distancia a
objeto especifica de ese objeto.

Adicionalmente, las imagenes pueden ser modificadas (p. €j., al desplazar pixeles) para acomodar caracteristica de
usuario especifico, tal como la DIP de usuario. Esto es, las imagenes se ajustan de manera que parecen como si el
usuario especifico, que tiene un DIP especifica, estuviera viendo el objeto desde el punto de vista simulado.

Con referencia a las figuras 2 y 1E, el procesador de imagen 206 desplaza los pixeles de la escena seleccionada
ampliada segun la ampliacion (y posiblemente segun datos de usuario) para permitir una estereopsis conveniente. El
desplazamiento se dirige a modificar geométricamente las imagenes ampliadas para que parezcan como si fueran
adquiridas cuando el objeto esta ubicado a la distancia a objeto ampliado, simulada por la ampliaciéon de imagen. El
procesador de imagen 206 produce las imagenes 130 y 132 en las que el objeto ajustado 126 es trasladado desde la
ubicacion del objeto ampliado 116, modificando de ese modo geométricamente las imagenes 130 y 132 para promover
la estereopsis.

Con referencia al procedimiento 308, la imagen 3D ampliada se expone a un usuario. Las imagenes modificadas
ampliadas forman juntas la imagen 3D ampliada. La primera imagen modificada se expone a un primer ojo del usuario,
y la segunda imagen modificada se expone a un segundo ojo del usuario. De ese modo, la imagen 3D ampliada se
expone al usuario. Las imagenes modificadas, promueven la estereopsis y el usuario ve una imagen 3D ampliada del
objeto. Con referencia a las figuras 2 y 1E, la primera exposicion 210 expone la primera imagen modificada 130 y la
segunda exposicion 212 expone la segunda imagen modificada 132.

Ahora se hace referencia a la figura 4, que es una ilustracion esquematica de un método para producir imagenes 3D
ampliadas segun un parametro de ampliacion para promover estereopsis, operativo segun incluso otra realizacion de
la técnica divulgada. En el procedimiento 400, se adquiere una primera imagen y una segunda imagen de un objeto.
La primera imagen es adquirida por una primera camara, y la segunda imagen es adquirida por una segunda camara.
La posicion del objeto en la primera imagen y en la segunda imagen exhibe un paralaje debido a diferentes posiciones
de camara. Con referencia a las figuras 1A y 1B, las camaras 102 y 104 adquirieron imagenes 110 y 112,
respectivamente. Cada una de las imagenes 110 y 112 contiene un objeto 106.
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En el procedimiento 402, se produce un modelo tridimensional (3D) del objeto a partir de las imagenes primera y
segunda. El modelo 3D mapea la profundidad de cada elemento del objeto. EI modelo 3D de la escena se crea, por
ejemplo, a partir del conocimiento del punto de vista real de las camaras, la posicion relativa de las camaras, y la
correlacion entre las imagenes desde las dos camaras. Como alternativa, el modelo 3D se puede producir a partir de
datos adicionales o alternativos, tales como datos recibidos de una fuente externa, datos de imagenes previamente
adquiridas del objeto, y similares. En tales casos, el modelo 3D se puede producir de Gnicamente una Unica imagen,
0 se puede producir completamente de datos adicionales sin las imagenes. Con referencia a la figura 2, el procesador
de imagen 206 produce el modelo 3D de la escena seleccionada a partir de la imagen izquierda y la imagen derecha.

En el procedimiento 404, se determina un parametro de ampliacion. El procedimiento 404 es similar al procedimiento
302 de la figura 3, y de manera similar puede incluir la etapa de recibir datos de usuario, tal como la DIP de usuario.
Con referencia a la figura 2, el usuario proporciona un parametro de ampliacion por medio de la interfaz de usuario
214.

En el procedimiento 406, se determina una distancia a objeto ampliado segun el parametro de ampliacién. La distancia
a objeto ampliado es una distancia simulada del objeto desde las camaras, en la que se ampliaria el objeto segun el
parametro de ampliacién. Por ejemplo, en caso de que la ampliacion deseada sea por un factor de dos, la distancia a
objeto ampliado, es la distancia a la que el objeto pareceria dos veces mayor que en las imagenes adquiridas
originalmente. Con referencia a las figuras 1D y 2, el procesador de imagen 206 determina las imagenes a distancia a
objeto ampliado Dmag segun el pardmetro de ampliacion.

En el procedimiento 408, a partir del modelo 3D se genera una primera imagen ampliada y una segunda imagen
ampliada. Cada una de la primera imagen ampliada y la segunda imagen ampliada contiene el objeto como pareceria
desde la distancia a objeto ampliado. Como se ha mencionado anteriormente, la ampliacién de imagen simula una
distancia a objeto mas corta. Sin embargo, la imagen ampliada es diferente de una imagen adquirida a una distancia
mas corta porque la perspectiva de la camara no cambia por la ampliacién. Las imagenes modificadas ampliadas se
generan para simular un punto de vista mas cercano que corresponde a la ampliacion. Las imagenes modificadas
ampliadas se generan a partir del modelo 3D del objeto. Las imagenes modificadas ampliadas, forman juntas una
imagen 3D ampliada del objeto.

La distancia a objeto ampliado (o el punto de vista simulado) se determina segun el pardmetro de ampliacion. Por
ejemplo, la distancia es inversamente proporcional a la ampliacién. Esto es, una ampliacion por un factor de dos, se
traduce en una distancia a objeto que es la mitad de la distancia a objeto original. Se pueden emplear otras relaciones
entre la ampliacion y la distancia. Segln una realizacion de la técnica divulgada, se produce una tabla empirica para
las camaras. Esto es, las camaras se posicionan a distancias diferentes de un objeto, y la ampliacion de objeto en
cada distancia se almacena en una Tabla de busqueda. Como se ha mencionado anteriormente, las imagenes
modificadas se pueden adaptar para un usuario especifico que tiene caracteristicas especificas de vista, tales como
DIP.

Segun ofra realizacion de la técnica divulgada, las imagenes incluyen una pluralidad de objetos (o en caso de que el
objeto incluya una pluralidad de elementos), cada una posicionada a una distancia diferente de las camaras. En este
caso, se puede determinar una distancia a objeto ampliado para cada uno de los objetos (0 para cada elemento del
objeto). Las imagenes ampliadas se generan de manera que cada objeto parece como si se tomara su imagen desde
la distancia a objeto ampliado respectiva para producir una imagen 3D que promueve la estereopsis.

Con referencia a las figuras 1E y 2, el procesador de imagen 206 genera las imagenes 130 y 132, en las que el objeto
126 parece como si se hubiera tomado su imagen desde una distancia a objeto ampliado Dmag. El procesador de
imagen 206 presenta las imagenes 130 y 132 al usuario por medio de exposiciones 210 y 212 como imagen 3D
ampliada.

Los expertos en la técnica apreciaran que la técnica divulgada no se limita a lo que se ha mostrado y divulgado
particularmente arriba en esta memoria. En cambio el alcance de la técnica divulgada es definido Unicamente por la
reivindicaciones, que siguen.
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REIVINDICACIONES

Un método para producir una imagen tridimensional (3D) ampliada de un objeto segun un parametro de

ampliacion, en donde el tamafio del objeto en la imagen 3D ampliada indica que el objeto esta ubicado a una distancia
a objeto ampliado (Dmag) Yy €l paralaje del objeto en la imagen 3D indica que el objeto esta ubicado a una distancia a
objeto de paralaje (Dobj),

2.

comprendiendo el método los siguientes procedimientos:

adquirir una primera imagen de dicho objeto mediante una primera cdmara y adquirir una segunda imagen
de dicho objeto mediante una segunda cdmara a una distancia a objeto (300);

determinar dicho parametro de ampliacién (302); y

generar una primera imagen ampliada al ampliar una parte de dicha primera imagen que contiene dicho objeto
segun dicho parametro de ampliacion, y generar una segunda imagen ampliada al ampliar una parte de dicha
segunda imagen que contiene dicho objeto segun dicho parametro de ampliacion (304), en donde el paralaje
de dicho objeto en dichas imagenes ampliadas primera y segunda es el mismo que el paralaje de dicho objeto
en dichas imagenes primera y segunda;

modificar la geometria de dicha primera imagen ampliada y de dicha segunda imagen ampliada como funcion
de dicho parametro de ampliacién (306) y una posicion de pixel de los pixeles en dicha primera imagen
ampliada y dicha segunda imagen ampliada, en donde dicha modificacién de la geometria comprende
desplaza respectivamente dichos pixeles en dicha primera imagen ampliada y dicha segunda imagen
ampliada no uniformemente, produciendo de ese modo una primera imagen modificada y una segunda
imagen modificada, en donde dicho objeto en dicha primera imagen modificada y en dicha segunda imagen
modificada tiene un paralaje modificado que coincide con el tamafo del objeto ampliado, y la distancia a
objeto de paralaje coincide con la distancia a objeto ampliado y

mostrar dicha primera imagen modificada y dicha segunda imagen modificada,

caracterizado por que dicho desplazamiento no uniforme de dichos pixeles en dicha primera imagen ampliada
y dicha segunda imagen ampliada es una modificacion de orden superior dependiente de las posiciones de
dichos pixeles y que comprende una pluralidad de coeficientes en donde al menos uno de dicha pluralidad
de coeficientes es dependiente de dicho parametro de ampliacion.

El método de la reivindicacion 1, que comprende ademas el procedimiento de recibir datos de usuario que

caracterizan a un usuario seleccionado, y en donde dicho procedimiento de modificar la geometria se realiza ademas
segun dichos datos de usuario.

3.

Un sistema (200) adaptado para producir una imagen tridimensional (3D) ampliada de un objeto segin un

parametro de ampliacion, en donde el tamario del objeto en la imagen 3D ampliada indica que el objeto esta ubicado
a una distancia a objeto ampliado (Dmag) y el paralaje del objeto en la imagen 3D indica que el objeto esta ubicado a
una distancia a objeto de paralaje (Dobj),

comprendiendo el sistema:

una primera camara (202) configurada para adquirir una primera imagen del objeto que se ubica a una
distancia a objeto desde dicha primera camara;

una segunda camara (204) configurada para adquirir una segunda imagen de dicho objeto que se ubica en
dicha distancia a objeto desde dicha segunda camara;

una primera exposicién (210) configurada para exponer una primera imagen modificada a un usuario;
una segunda exposicion (212) configurada para exponer una segunda imagen modificada a dicho usuario; y

un procesador de imagen (206) acoplado con dicha primera camara, dicha segunda camara, dicha primera
exposicién y dicha segunda exposicion, dicho procesador de imagen configurado para generar una primera
imagen ampliada y una segunda imagen ampliada segun dicho parametro de ampliacién,

en donde el paralaje de dicho objeto en dichas imagenes ampliadas primera y segunda es el mismo que el
paralaje de dicho objeto en dichas imagenes primera y segunda,

en donde dicho procesador de imagen se configura para generar dicha primera imagen ampliada al ampliar
una parte de dicha primera imagen que contiene dicho objeto segun dicho parametro de ampliacion, y generar
dicha segunda imagen ampliada al ampliar una parte de dicha segunda imagen que contiene dicho objeto
segun dicho parametro de ampliacién, dicho procesador de imagen se configura ademas para modificar la
geometria de dicha primera imagen ampliada y de dicha segunda imagen ampliada como funcién de dicho
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parametro de ampliacidén y una posicion de pixel de los pixeles en dicha primera imagen ampliada y dicha
segunda imagen ampliada,

en donde dicho procesador de imagen desplaza respectivamente dichos pixeles en dicha primera imagen
ampliada y dicha segunda imagen ampliada no uniformemente, produciendo de ese modo una primera
imagen modificada y una segunda imagen modificada, de manera que dicho objeto en dicha primera imagen
modificada y en dicha segunda imagen modificada tiene un paralaje modificado que coincide con el tamafo
del objeto ampliado, y la distancia a objeto de paralaje coincide con la distancia a objeto ampliado; y

caracterizado por que dicho procesador de imagen respectivamente desplaza no uniformemente dichos
pixeles en dicha primera imagen ampliada y dicha segunda imagen ampliada usando una modificacion de
orden superior dependiente de las posiciones de dichos pixeles y que comprende una pluralidad de
coeficientes en donde al menos uno de dicha pluralidad de coeficientes es dependiente de dicho parametro
de ampliacion.

El sistema de la reivindicacion 3, en donde dicho procesador de imagen se configura para producir un modelo

3D de dicho objeto, dicho procesador de imagen se configura ademas para determinar dicho Dmag segun dicho
parametro de ampliacion, dicho Dmag €s una distancia simulada de dicho objeto desde dicha primera camara y dicha
segunda camara, a la que dicho objeto se ampliaria segun dicho parametro de ampliacion, y en donde dicho
procesador de imagen se configura para generar dicha primera imagen ampliada y dicha segunda imagen ampliada a
partir de dicho modelo 3D, cada una de dicha primera imagen ampliada y dicha segunda imagen ampliada contiene
dicho objeto como pareceria a partir de dicha Dmag.

5.

El sistema de la reivindicacion 3, que comprende ademas una interfaz de datos de usuario (214) configurada

para recibir datos de usuario (208) que caracterizan a un usuario seleccionado, y en donde dicho procesador de
imagen se configura ademas para generar dicha primera imagen ampliada y dicha segunda imagen ampliada ademas
segun dichos datos de usuario.
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