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ES 2517469 T3

DESCRIPCION
Célculo de desplazamiento de profundidad adaptativo para una imagen

Campo de la técnica

[0001] La presente invencion se refiere a procedimientos y sistemas para el procesamiento de un mapa de
profundidad de una imagen.

Técnica anterior

[0002] Para aplicaciones de procesamiento de imagen, es una cuestion importante, extraer las caracteristicas de
perspectiva precisas de una imagen. Una de las caracteristicas mas importantes para una imagen, es la profundidad
de la imagen, la cual define practicamente la distancia de los objetos hasta el punto de vista. Cuanto mas preciso es
el mapa de profundidad de la imagen, mas realista sera la percepcion de perspectiva de la imagen.

[0003] La caracteristica de profundidad de una imagen se ha convertido en algo mucho mas importante con el
desarrollo de pantallas en 3 dimensiones, las cuales crean una percepcién de imagen en 3 dimensiones. Por lo
tanto, para reflejar la percepcion original de la imagen es necesario un mapa de profundidad veraz de una imagen.
[0004] Para obtener un mapa de profundidad de una imagen, se utilizan varios enfoques ampliamente conocidos.
Estos procedimientos, generalmente, extraen informacion de la profundidad, mediante la identificacién de los objetos
en la imagen, obteniendo los rasgos sobresalientes de éstos con respecto a otros. Finalmente, se obtiene un mapa
de profundidad que se basa en posiciones relativas y/o prominentes de los objetos dentro de la imagen.

[0005] Sin embargo, la extraccion de mapa de profundidad relativa no puede definir con exactitud las caracteristicas
de perspectiva de la imagen ya que una imagen total puede tener también una profundidad variable. Por ejemplo, si
una secuencia de imagenes (una pelicula), que se obtiene por zum dentro un objeto estético, se muestra en una
pantalla en 3 dimensiones mediante el analisis de un procedimiento conocido de extraccién de mapa de profundidad,
el efecto de zum serd mas bien percibido como efecto de aumento. Por lo tanto; el movimiento original de la escena
se vera afectado por el procesamiento inadecuado. Por lo tanto, una profundidad absoluta deberia ser también
extraida y utilizada para la reconstruccion de la imagen. La profundidad de imagen absoluta, que se conoce como
desplazamiento de profundidad, define la posicién de perspectiva de la imagen total, y dicha profundidad es un
concepto importante en el procesamiento de imagenes, especialmente para 3 dimensiones, estereoscopicas y/o
pantallas de vision mdltiple.

[0006] Se conocen varios procedimientos de la técnica anterior relacionados con la extraccion de desplazamiento de
profundidad. El documento de patente de US 2011/0317766 A1, da a conocer un procedimiento de codificacion de
profundidad, que comprende la extraccion de desplazamiento de profundidad, a partir de valores de profundidad
existentes. El procedimiento de US 2011/0317766 A1, extrae un desplazamiento de profundidad absoluta a partir de
valores de profundidad calculados u obtenidos. Sin embargo este procedimiento es inadecuado para extraer un
desplazamiento de profundidad absoluta para una imagen.

[0007] Otro documento de patente US 2011/0157160 A1, revela un procedimiento de generacion de imagenes en 3
dimensiones, en el cual se realiza una asignacién de desplazamiento de profundidad de acuerdo con las diferentes
profundidades existentes de la imagen y valores de profundidad permisibles. Dentro del procedimiento de la US
2011/0157160 A1, el desplazamiento de profundidad se obtiene de acuerdo con los valores de profundidad minimos
maximos de la imagen y el rango de valores de profundidad permisibles. Sin embargo, el procedimiento del
documento no especifica un procedimiento para ajustar adecuadamente el desplazamiento de profundidad dentro
del rango permitido.

Breve descripcién de la invencién

[0008] La presente invencion comprende un sistema y un procedimiento para el célculo del desplazamiento de
profundidad adaptativo para una imagen, en los que el mapa de contorno de la imagen se analiza con el fin de
contar el numero de valores de puntos de alta frecuencia que son mas altos que un umbral predeterminado y el
recuento de nimero de los valores de puntos de baja frecuencia que son inferiores a un umbral predeterminado. El
numero de puntos de alta y baja frecuencia, se comparan con los limites predeterminados para clasificar la imagen,
y se calcula un desplazamiento de profundidad de acuerdo con dicha clasificacién. La invencion proporciona un
ajuste preciso de la profundidad para una imagen con el fin de obtener una verdadera percepcion de perspectiva.
[0009] Las realizaciones de la invencién proporcionan aproximaciones exitosas para el célculo preciso del
desplazamiento de profundidad para una imagen, ajustando la profundidad total de la imagen de acuerdo con el
citado desplazamiento de profundidad.

[0010] Con el sistema y el procedimiento de la presente invencién, se consigue un célculo del desplazamiento de
profundidad adaptativo con el fin de obtener la verdadera percepcién de perspectiva de la imagen total, o que
aumenta la comodidad del espectador.

Objeto de la invencién
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[0011] El objeto principal de la invencidn es proporcionar un procedimiento y un sistema de calculo del
desplazamiento de profundidad adaptativo para una imagen.

[0012] Otro objeto de la invencion es proporcionar un procedimiento y un sistema de calculo del desplazamiento de
profundidad adaptativo para una imagen que extrae la profundidad absoluta de una imagen.

[0013] Otro objeto de la invencién es proporcionar un procedimiento y un sistema robustos para el céalculo del
desplazamiento de profundidad adaptativo para una imagen.

[0014] Otro objeto de la invencién es proporcionar un procedimiento y un sistema de calculo de desplazamiento de
profundidad adaptativo, el cual proporciona cambios de profundidad suaves para una secuencia de imagenes.

Descripcién de los dibujos

[0015] La figura 1 muestra una realizaciéon de un sistema de calculo del desplazamiento de profundidad adaptativo
de la presente invencion.
[0016] Las referencias en las figuras pueden presentar los siguientes significados;

Imagen (F)

Mapa de profundidad (M)

Medios de mapa de contorno (1)

Medios de clasificacion (2)

Medios de calculo del desplazamiento de profundidad (3)
Medios de mapa de profundidad (4)

Descripcién detallada de la invencién

[0017] El desplazamiento de profundidad (Df) es un parametro importante, especialmente en el procesamiento de
imagenes tridimensionales. El desplazamiento de profundidad (Df) define la posicién perspectiva absoluta de la
imagen (F), incluyendo todos los elementos de la imagen (F).

[0018] La presente invencion proporciona unos novedosos procedimiento y sistema de calculo del desplazamiento
de profundidad (Df) adaptativo para una imagen (F). Con el procedimiento y el sistema de la invencion, el mapa de
profundidad de la imagen (F), puede ser modificado a fin de crear una percepcion de perspectiva original de una
escena con una imagen (Dg).

[0019] Los sistemas de la técnica anterior, los cuales son capaces de adquirir o extraer (estimacién) un mapa de
profundidad de una imagen (F), comprenden medios de mapa de profundidad (4), que bien leen la informacion de
profundidad incrustada dentro de unos datos de la imagen (F) o extraen un mapa de profundidad, usando un mapa
de contorno creado (estimado), mediante medios de mapa de contorno (2). Si el mapa de profundidad se extrae
utilizando dicho mapa de contorno, es muy probable que se cree un mapa de profundidad relativa y el
desplazamiento de profundidad (Df) no pueda ser adquirido.

[0020] Una realizacion ejemplar del sistema de la invencion se da en la figura 1. El sistema puede incluir, al menos,
unos medios de mapa de contorno (1) ya para adquirir o bien extraer un mapa de contorno de la imagen (F). Los
medios de mapa de contorno (1) pueden calcular el mapa de contorno de la imagen (F), utilizando cualquier
procedimiento conocido de la técnica anterior, tales como el detector Canny o el operador Sobel. Alternativamente,
el sistema de la invencion puede utilizar el mapa de contorno inmediatamente adquirido, cuyos datos pueden estar
comprendidos dentro de la imagen (F). El mapa de contorno de la imagen (F) puede ser creado a la misma
resolucion de la imagen (F). Preferiblemente, el mapa de contorno se crea dividiendo la imagen (F) en blogues no
solapados y haciendo corresponder cada bloque de la imagen (F) a un punto del mapa de contorno. El calculo
orientado a bloques reduce significativamente la complejidad de célculo y es también Util para el sistema y
procedimiento de la invencion.

[0021] El sistema de la invencion incluye, al menos, unos medios de clasificacion (2), que introducen el mapa de
contorno de la imagen (F) y analizan el mapa de contorno con el fin de clasificar la imagen (F) de acuerdo con las
caracteristicas del mapa de contorno. Los medios de clasificacion incluyen (2) preferentemente dos umbrales de
mapa diferentes, llamados umbral de contorno alto (Ewign) y umbral de contorno bajo (ELow). Los medios de
clasificacion (2) cuentan los puntos del mapa de contorno que tienen un valor superior al del umbral de contorno alto
(Erigh). Dicho nimero de puntos se define como un nimero de puntos de alta frecuencia (NwigH). Los medios de
clasificacion (2) también cuentan los puntos del mapa de contorno que tiene un valor inferior al umbral de contorno
bajo (ELow) y dicho nimero de puntos, se define como un nimero de puntos de baja frecuencia (Now). El nimero
de puntos de alta frecuencia (Nuign) ¥ €l nimero de puntos de baja frecuencia (NLow), son utilizados para clasificar
la imagen (F) y calcular correspondientemente un desplazamiento de profundidad (D).

[0022] Para clasificar la imagen (F) son usados preferiblemente dos limites predeterminados, un limite alto (THIGH) y
un limite bajo (TLow). Los medios de clasificacién (2), clasifican la imagen (F) comparando el nimero de puntos de
alta frecuencia (NHIGH) con el limite alto (THIGH) y el nimero de puntos de baja frecuencia (NLow) con el limite bajo
(TLow), Preferentemente, la clasificacion se realiza como sigue:

- si el nUmero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es mas alto que el limite alto (THIGH), la imagen (F) se clasifica
como de "alta frecuencia”;
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- si el numero de puntos de baja frecuencia (NLOW) es mas alto que el limite bajo (TLow), la imagen se clasifica como
de “baja frecuencia”;

- si, a la vez, el nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es mas alto que el limite alto (THIGH) y el nimero de
puntos de baja frecuencia (NLow) es mas alto que el limite bajo (TLow), la imagen se clasifica como de "alta y baja
frecuencia”;

- si, ala vez, el nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es mas bajo que el limite alto (THIGH) y el nGmero de
puntos de baja frecuencia (NLOw) es méas bajo que el limite bajo (TLow), la imagen se clasifica como " ni de alta ni de
baja frecuencia”.

[0023] Los medios de clasificacién (2) por lo tanto determinan la relacién de célculo de desplazamiento mediante
recuento de, especificamente, puntos del mapa de contorno que estan fuera del rango nominal limitado por el umbral
de contorno alto (EHIGH) y el umbral de contorno bajo (ELow).

[0024] El sistema de la invencion ademas comprende medios de célculo del desplazamiento de profundidad (3) que
calculan un desplazamiento de profundidad (DF) de acuerdo con la clasificaciéon de la imagen (F), que es llevada a
cabo por los medios de clasificacion (2), y en relacion con el nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH). Los
medios de calculo del desplazamiento de profundidad (3) pueden usar relaciones diferentes de acuerdo con dicha
clasificacion de la imagen (F), para obtener diferentes rangos de desplazamiento de profundidad (DF) para imagenes
(F) con diferentes caracteristicas.

[0025] Una realizacién exitosa de unos medios de calculo de desplazamiento de profundidad (3) se desarrolla dentro
de la presente invencion de acuerdo con la realizacion de clasificacién, clasificando la imagen (F) como de "alta
frecuencia", de "baja frecuencia”, "tanto de alta como de baja frecuencia" o "ni de alta ni de baja frecuencia”.

[0026] Si una imagen (F) se clasifica como de "alta frecuencia", el desplazamiento de profundidad (DF) se calcula
utilizando la ecuacion (1)

DF = Cu x(NuigH- THigH) (1)

[0027] En la ecuacion (1) Cx es un coeficiente de desplazamiento de profundidad, el cual varia el impacto del
numero de puntos de alta frecuencia.

[0028] Si una imagen (F) se clasifica como de "baja frecuencia", el desplazamiento de profundidad (DF) es
adicionalmente reducido mediante un primer desplazamiento de baja frecuencia (Li) y el desplazamiento de
profundidad se calcula como en la ecuacién (2).

DF = Cyx(NHigH- TrigH) - L1 2)

[0029] Si una imagen (F) se clasifica como "a la vez de alta y de baja frecuencia”, el desplazamiento de profundidad
(DF) es reducido mediante un segundo desplazamiento de baja frecuencia (L2), el cual es menor que el primer
desplazamiento de baja frecuencia (L1) como una opcion de disefio légico. El desplazamiento de profundidad (DF)
de laimagen (F) "a la vez de alta y de baja frecuencia”, se calcula utilizando la ecuacion (3).

DF = CyX(NHigH- THigr) — L2 3)

[0030] Si la imagen (F) se clasifica como "ni de alta ni de baja frecuencia”, el desplazamiento de profundidad (DF) se
define como nulo.

[0031] Si el sistema se dispone para calcular sucesivamente el desplazamiento de profundidad (DF) para una
secuencia de imagenes (F), el desplazamiento de profundidad (DF) puede tener valores sucesivos los cuales pueden
tener grandes diferencias. Este hecho perturbara la comodidad del usuario, ya que creara saltos de profundidad. Por
lo tanto, pueden usarse, preferiblemente, procedimientos de alisado o medios de alisado (no mostrados en las
figuras) para suavizar sucesivos desplazamientos de profundidad (DF). Por ejemplo, puede ser utilizado un filtro IR
que compara un desplazamiento de profundidad calculado (DF) con un desplazamiento de profundidad calculado
previamente (DPF) para una imagen previa (Fp), para asi calcular el desplazamiento de profundidad ponderado como
en la siguiente ecuacion (4).

Dw = (ax DF) + ((1-a)x DPF ) 4)

[0032] En la ecuacion (4), a es el parametro de ponderacion que se elige de entre un rango de 0 a 1 El filtro reduce
las diferencias entre los sucesivos desplazamientos de profundidad calculados (DF), resultando transiciones de
profundidad suaves.

[0033] Por otra parte, para promover transiciones de profundidad suaves, se pueden utilizar unos medios para
adaptacion de tamano por pasos (no mostrados en las figuras) para alcanzar un desplazamiento de profundidad final
(DFF) ahadiendo pasos predeterminados al desplazamiento de profundidad final (DPF) de una imagen previa (Fp),
usando la ecuacion (5).

Drr = DPF + uxsign (Dw - DPF) (5)
[0034] En la ecuacion (5), sign, define la funcion de signo matematico estandar y p define el tamano del paso.
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[0035] Por consiguiente, el procedimiento de calculo de desplazamiento de profundidad de la presente invencion
comprende, principalmente, las etapas de;

- determinar un nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH), mediante el computo del nimero de puntos del mapa
de contorno que tienen un valor mas alto que un umbral de contorno alto predeterminado (EHIGH);

- determinar un ndmero de puntos de baja frecuencia (NLow), mediante el computo del nimero de puntos del mapa
de contorno que tienen un valor mas bajo que un umbral de contorno bajo predeterminado (ELow);

- clasificar la imagen mediante la comparacién del numero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) con un limite alto
predeterminado (THIGH) y comparando el nimero de puntos de baja frecuencia (NLow) con un limite bajo
predeterminado (TLow);

- calcular el desplazamiento de profundidad (DF) de acuerdo con dicha clasificacién y en relacién al niumero de
puntos de alta frecuencia (NHIGH) y/o el nimero de puntos de baja frecuencia (NLow).

[0036] El procedimiento de la invencién, ademas, puede comprender la obtencién de un desplazamiento de
profundidad ponderado (Dw), ponderando el desplazamiento de profundidad calculado (DF) con un desplazamiento
de profundidad (DrFP) de una imagen previa (FP). Ademas, el procedimiento puede comprender adicionalmente la
etapa de adaptacion de tamafio por pasos para obtener un desplazamiento de profundidad final (Drf), afiadiendo
pasos predeterminados al desplazamiento de profundidad final (Drr) de una imagen previa (FP).

[0037] Con el sistema y el procedimiento de la presente invencion, se puede calcular un desplazamiento (DF) de
profundidad adaptativo para actualizar el mapa de profundidad de la imagen (F), y garantizar una percepcion realista
de la profundidad, mediante la obtencion de la profundidad exacta de una imagen completa (F).
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REIVINDICACIONES

1. Sistema de célculo de desplazamiento de profundidad adaptativo para una imagen (F) caracterizado porque
comprende:

- unos medios de clasificacion (2), que proporcionan de entrada un mapa de contorno de la imagen (F), que definen
un numero de puntos de alta frecuencia (Nnign), mediante el computo de puntos del mapa de contorno con un valor
mas alto que un umbral de contorno alto predeterminado (Enigh), que definen un ndmero de puntos de baja
frecuencia (NLow), mediante el computo de puntos del mapa de contorno con un valor mas bajo que un umbral de
contorno bajo predeterminado (ELow), y que clasifican la imagen (F), comparando el nimero de puntos de alta
frecuencia (NHIGH) con un limite alto predeterminado (THIGH) y comparando el nimero de puntos de baja frecuencia
(NLow) con un limite bajo predeterminado (TLow), y

- unos medios de calculo de desplazamiento de profundidad (3), que calculan un desplazamiento de profundidad
(Dr) de acuerdo con la mencionada clasificacion de la imagen (F), la cual es llevada a cabo por dichos medios de
clasificacion (2), y en relacién al nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH), en el que el desplazamiento de
profundidad (Dr) define la profundidad de imagen absoluta (F).

2. Sistema de célculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 1 en el que:

- si dicho nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es superior al citado limite alto (THIGH), los mencionados
medios de clasificacién (2) clasifican la imagen como de "alta frecuencia";

- si dicho nimero de puntos de baja frecuencia (NLow) es superior al citado limite bajo (TLow), los mencionados
medios de clasificacién (2) clasifican la imagen como de " baja frecuencia”;

- si a la vez, dicho nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es superior al citado limite alto (THIGH) y dicho
nuamero de puntos de baja frecuencia (NLow) es superior al citado limite bajo (TLow), los mencionados medios de
clasificacion (2) clasifican la imagen como "a la vez de alta y baja frecuencia";

- si a la vez, dicho nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es inferior al citado limite alto (THIGH) y dicho niumero
de puntos de baja frecuencia (NLow) es inferior al citado limite bajo (TLow), los mencionados medios de clasificacion
(2) clasifican la imagen como "ni de alta ni de baja frecuencia".

3. Sistema de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 2, en el que:

- si la imagen se clasifica como de "alta frecuencia”, los citados medios de célculo (3), calculan el desplazamiento
de profundidad (DF) utilizando la ecuacion (1)

DF = Cx x(NrigH- THigH) (1)

- si la imagen se clasifica como de "baja frecuencia”, los citados medios de calculo (3), calculan el desplazamiento
de profundidad (DF), utilizando la ecuacion (2)

DF = Cyx(NuigH- Trigr) - L1 (2)

- si la imagen se clasifica como de "alta y baja frecuencia”, los citados medios de célculo (3) calculan el
desplazamiento de profundidad (DF), utilizando la ecuacion (3).

DF = Cyx(NuigH- Trigr) — L2 (3)

donde, Cy es un coeficiente de desplazamiento de profundidad, L1 es un primer desplazamiento de baja frecuencia y
siendo L2 un segundo desplazamiento de baja frecuencia.

4. Sistema de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el
citado sistema comprende adicionalmente medios de alisado que ponderan un desplazamiento de profundidad
calculado (DF) con un desplazamiento de profundidad calculado previamente (DFP) de una imagen previa (FP), para
asi calcular un desplazamiento de profundidad ponderado (Dw).

5. Sistema de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que la
citada ponderacion se lleva a cabo utilizando la ecuacion (4).

Dw = (ax DF) + ((1-a)x DpF ) (4)
donde a es el parametro de ponderacién.

6. Sistema de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el
citado sistema comprende adicionalmente medios de adaptacion de tamafio por pasos para alcanzar un

6



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2517469 T3

desplazamiento de profundidad final (DFF), afiadiendo pasos predeterminados a un desplazamiento de profundidad
(DpPF) de una imagen previa (Fp), usando la ecuacion (5)

Drr = DPF + uxsign (Dw - DPF ) (5)
donde sign, define la funcién de signo matematico estandar y py define el tamaro del paso.

7. Procedimiento de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo para una imagen (F), caracterizado
porque comprende las etapas de:

- introducir un mapa de contorno de la imagen (F);

- definir un nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH), mediante el cémputo de puntos del mapa de contorno que
tienen un valor mas alto que un umbral de contorno alto predeterminado (EHIGH);

- definir un nimero de puntos de baja frecuencia (NLow), mediante el computo de puntos del mapa de contorno que
tienen un valor mas bajo que un umbral de contorno bajo predeterminado (ELow);

- clasificar la imagen (F), comparando el nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) con un limite alto
predeterminado (THIGH) y comparando el nimero de puntos de baja frecuencia (NLow) con un limite bajo
predeterminado (TLow),

- calcular el desplazamiento de profundidad de acuerdo con la mencionada clasificacion de la imagen (F) y en
relacién al nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH), en el que el desplazamiento de profundidad (DF) define la
profundidad de imagen absoluta.

8. Procedimiento de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacién 7 en el
que

- laimagen (F) se clasifica como de "alta frecuencia”, si el citado nimero de puntos de alta frecuencia (NHIGH) es
mas alto que el mencionado limite alto (THIGH);

- la imagen (F) se clasifica como de "baja frecuencia", si el citado nimero de puntos de baja frecuencia (NLOw) es
mas alto que el mencionado limite bajo (TLow);

- la imagen (F) se clasifica como "a la vez de alta y de baja frecuencia”, si, a la vez, el nimero de puntos de alta
frecuencia (NHIGH) es mas alto que el mencionado limite alto (THIGH) y el mencionado nimero de puntos de baja
frecuencia (NLow) es mas alto que el mencionado limite bajo (TLow);

- la imagen (F) se clasifica como "ni de alta ni de baja frecuencia” si, a la vez, el nimero de puntos de alta frecuencia
(NHIGH) es mas bajo que el mencionado limite alto (THIGH) y el mencionado nimero de puntos de baja frecuencia
(NLow) es mas bajo que el mencionado limite bajo (TLow).

9. Procedimiento de calculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 8, en el
que

- si la imagen se clasifica como de “alta frecuencia", el desplazamiento de profundidad (DF) se calcula utilizando la
ecuacion (1)

DF = Cryx(NuiH- Trigr) (1)

- si la imagen se clasifica como de "baja frecuencia”, el desplazamiento de profundidad (DF) se calcula utilizando la
ecuacion (2)

DF = Cxx(NHigH- THigH) - L1 @)

- si la imagen se clasifica como "a la vez de alta y baja frecuencia”, el desplazamiento de profundidad (DF) se
calcula utilizando la ecuacion (3)

DF = Cyx(NuigH- Trigr) — L2 3)

donde, Cy es un coeficiente de desplazamiento de profundidad, L1, es un primer desplazamiento de baja frecuencia
y Lo, es un segundo desplazamiento de baja frecuencia.

10. Procedimiento de célculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 7,
caracterizado porque dicho procedimiento comprende adicionalmente una etapa de ponderacion de un
desplazamiento de profundidad calculado (DF) con un desplazamiento de profundidad calculado previamente (DFP)
de una imagen previa (FP), para asi calcular un desplazamiento de profundidad ponderado (Dw).

11. Procedimiento de célculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicaciéon 10, en
el que la citada ponderacion se lleva a cabo utilizando la ecuacion (4)

7
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Dw = (ax DF) + ((1-a)x DpPF ) (4)
donde a es el parametro de ponderacién.
12. Procedimiento de célculo de desplazamiento de profundidad adaptativo de acuerdo con la reivindicacion 8,
caracterizado porque dicho procedimiento comprende adicionalmente la etapa de adaptaciéon de tamafio por pasos
para alcanzar un desplazamiento de profundidad final (DFF), afadiendo pasos predeterminados a un desplazamiento
de profundidad (DpPF) de una imagen previa (Fp), usando la ecuacion (5)

Drr = DPF + uxsign (Dw - DPF ) (5)

donde sign, define la funcién de signo matematico estandar y p define el tamaro del paso.
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