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DESCRIPCION
Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D
La presente solicitud hace referencia a un dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D.

Los sistemas de representacion de imagen de aberturas multiples con disposicidon de canal lineal consisten en varios
canales de formacion de imagen dispuestos unos junto a los otros, los cuales recogen respectivamente solo una
parte del objeto. La imagen completa resulta a este respecto de una unién o fusién de las imagenes parciales
individuales. Mediante la separacion finita de los canales de formacién de imagen entre si aparece paralaje, que es
evidente en particular en separaciones entre objetos cortas y conduce a artefactos en las imagenes completas
unidas. Existen también sistemas de representacion de imagen de aberturas multiples, en los cuales los canales
individuales recogen una y la misma escena respectivamente por completo, calculandose a partir del paralaje entre
los canales una informacion sobre la profundidad del objeto o de la escena.

Resultan problemas cuando se desean una resolucidon espacial o lateral alta de la escena con un campo visual
relativamente ancho por una parte y la generacion de informaciones de profundidad por otra parte con un mismo
sistema de representacion de imagen.

En el documento WO 2011/063347 A2 se describen sistemas y procedimientos para la implementaciéon de camaras
de conjunto, las cuales estan configuradas para llevar a cabo un procesamiento de superresolucion, para generar
imagenes con superresolucion con resolucidon mas alta usando una pluralidad de imagenes grabadas y conjuntos de
lentes apiladas, que pueden usarse en camaras de conjunto.

En el documento US 9,013,543 B1 se describen sistemas, procedimientos y productos de fabricacién para minimizar
el paralaje basandose en la generacion del mapa de profundidad.

En el documento DE 10 2013 222 780 B3 se describe un dispositivo de aberturas multiples para la deteccion de una
zona de objeto con al menos dos canales 6pticos para la deteccion de una primera zona parcial de la zona de objeto
y al menos dos canales opticos para la deteccidon de una segunda zona parcial de la zona de objeto. Los canales
Opticos para la deteccion de la primera y de la segunda zona parcial estan dispuestos entrecruzados en una
estructura de una sola linea, solapandose la primera y la segunda zona parcial al menos parcialmente.

La presente invencion crea un dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D, el cual permite
lograr una alta resolucion lateral y/o un campo visual amplio, pudiendo derivarse adicionalmente informaciones de
profundidad.

Este objetivo se soluciona mediante el objeto de las reivindicaciones independientes.

La presente solicitud se basa en el conocimiento, de que puede crearse un dispositivo de representacion de imagen
de aberturas multiples 3D, que sea capaz por un lado, de poner a disposicidon una informacion 3D sobre una escena
y que permita por otro lado lograr una alta resolucién lateral y/o un campo visual amplio, en cuanto que se equipa el
dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D con una primera pluralidad de canales 6pticos
para representar primeros campos visuales parciales que se solapan de un campo visual completo sobre primeras
zonas de sensor de imagen de un sensor de imagen del dispositivo de representacion de imagen de aberturas
multiples 3D, asi como con una segunda pluralidad de canales épticos para representar segundos campos visuales
parciales que se solapan del campo visual completo sobre segundas zonas de sensor de imagen del sensor de
imagen, estando dispuestas la primera y la segunda pluralidad de canales 6pticos lateralmente desplazadas a razén
de una separacion de base, y cuando al fundirse imagenes, las cuales estan recogidas por la primera pluralidad de
canales opticos, dando lugar a una primera imagen completa en una zona de solapamiento de primeros campos
visuales parciales de un par de canales o6pticos de la primera pluralidad de canales 6pticos, se usan disparidades en
un par de imagenes, de las cuales una esta recogida por uno de la segunda pluralidad de canales 6pticos. El campo
visual completo se divide por lo tanto dos veces en campos visuales parciales que se solapan entre si Unicamente
de forma parcial, en concreto una vez en forma de la primera pluralidad de canales épticos y la otra vez en forma de
la segunda pluralidad de canales 6pticos, debido a lo cual es posible, lograr una resolucion lateral deseada y/o una
amplitud deseada del campo visual completo y obtener informacién sobre paralaje mas alla del campo visual
completo. La fusion de las imagenes obtenidas mediante la primera pluralidad de canales épticos dando lugar a una
imagen completa sufre menos del paralaje, que se da entre los canales de la primera pluralidad de canales 6pticos,
dado que la fusidén de las imagenes, las cuales se recogieron mediante la primera pluralidad de canales 6pticos,
dando lugar a la primera imagen completa, se refuerza mediante informaciones de disparidad, las cuales se obtienen
mediante evaluacion de una imagen, la cual se recogi6é a través de uno de los canales de la segunda pluralidad de
canales Opticos. En particular es posible, mantener reducidas las separaciones laterales entre los canales de la
primera pluralidad de canales 6pticos. Las separaciones laterales que aparecen inevitablemente aun asi, conducen a
paralaje entre los canales de la primera pluralidad de canales. En la fusién de las imagenes de la primera pluralidad
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de canales puede realizarse ahora no obstante la dependencia de la separacidon de objetos de la fusidén de las
imagenes en la zona de solapamiento con respecto a un modo de proceder, el cual evalta unicamente disparidades
entre imagenes de la primera pluralidad de canales 6pticos, de manera mejorada, en cuanto que las disparidades
entre imagenes de un par de imagenes se aprovechan, de las cuales una esta recogida a través de uno de la
segunda pluralidad de canales dpticos. Este puede ser un par de imagenes, de las cuales una esta recogida a través
de la primera y la otra a través de la segunda pluralidad de canales, o ser un par de imagenes, de las cuales ambas
se recogieron a través de diferentes canales de la primera o de la segunda pluralidad de canales. Para una zona de
solapamiento pueden usarse no obstante también disparidades de mas de un par de imagenes. Entre ellos podria
encontrarse naturalmente de forma adicional también un par de imagenes, de las cuales ambas se recogieron a
través de diferentes canales de la segunda pluralidad de canales, es decir, un par de las imagenes, las cuales han
de fundirse.

Son objeto de las reivindicaciones dependientes configuraciones ventajosas de la presente solicitud. A continuacion
se explican con mayor detalle ejemplos de realizacion de la presente solicitud haciendo referencia a los dibujos.
Muestran:

Fig. 1 una representacion parcial tridimensional parcialmente esquematica de un dispositivo de
representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con un ejemplo de realizacion.

Fig. 2 una representacion esquematica de los canales y su formacion de fuentes de disparidad para
zonas de solapamiento de campos visuales parciales de canales, cuya imagen ha de fundirse;

Fig. 3 una imagen espacial de un aparato movil, para ilustrar una estructura del dispositivo de
representacion de imagen de aberturas multiples 3D;

Fig. 4 una representacion tridimensional de un médulo de un dispositivo de representacion de imagen de
aberturas multiples 3D de acuerdo con un ejemplo de realizacion, en el cual a modo de ejemplo las
Opticas son portadas por un sustrato transparente, atravesado por trayectorias opticas; y

Figs.bayb vista lateral y vista superior de un médulo de un dispositivo de representacion de imagen de
aberturas multiples 3D de acuerdo con un ejemplo de realizacion, en cuyo caso los ejes épticos
disponen de una divergencia previa en el plano de los ejes dpticos y el dispositivo de desvio de
haz asume la divergencia en la otra direccion, debido a lo cual la cantidad de facetas del
dispositivo de desvio puede reducirse y pueden limitarse las inclinaciones a una direccion.

La Fig. 1 muestra un dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D 10 de acuerdo con un
ejemplo de realizacion. Tiene un sensor de imagen, el cual, tal como se indica en la Fig. 1, puede estar dividido en
dos componentes 124 0 122, un componente 124 para los canales 6pticos 141 "derechos", y el otro componente 12,
para los canales 14, "izquierdos". Los canales 6pticos 141y 14, derechos e izquierdos tienen una estructura idéntica
en el ejemplo de la Fig. 1, estan dispuestos no obstante desplazados lateralmente unos de otros a razén de una
separacion de base 15, para obtener en la medida de lo posible muchas informaciones parciales en relacion con la
escena que se encuentra en el campo visual del dispositivo 10. Los elementos, los cuales estan provistos de una
referencia, la cual esta provista de un indice 1 en la primera posicién de la izquierda, forman parte de este modo del
primer componente 1 o de un primer modulo para los canales derechos, modulo 1, del dispositivo 10 y los
elementos, los cuales estan provistos de una referencia, la cual esta provista de un indice 2 en la primera posicién
de la izquierda, forman parte de este modo del segundo componente 2 o de un segundo mddulo para los canales
izquierdos, médulo 2, del dispositivo 10. Aunque la cantidad de los médulos en la Fig. 1 es de dos, el dispositivo
podria tener también mas, los cuales estén dispuestos con una separacion de base correspondiente entre si.

En el caso a modo de ejemplo de la Fig. 1 cada pluralidad 141 y 14, de canales 6pticos comprende cuatro canales
Opticos dispuestos unos junto a los otros. Los canales "derechos" individuales se diferencian por el segundo indice
bajo. Los canales se indexan a este respecto de derecha a izquierda. Es decir, el canal éptico 1444, el cual en la Fig.
1 debido a una omisién parcial seleccionada por motivos de claridad, esta dispuesto por ejemplo a lo largo de la
direccién de separacion de base 17, a lo largo del cual estan dispuestos los canales izquierdos y derechos
desplazados unos con respecto a los otros mediante la separacion de base 15, en el borde derecho mas exterior, es
decir, mas alejado de la pluralidad 14, de canales izquierdos, extendiéndose los otros canales derechos 1412 - 1444 a
lo largo de la direccion de separaciéon de base 17. Los canales 1411 - 1414 forman por lo tanto un conjunto de una
sola linea de canales 6pticos, cuya direccion de extension de linea se corresponde con la direccidon de separacion de
base 17. De igual modo estan estructurados también los canales izquierdos 14,. También éstos son diferentes entre
si debido al segundo indice bajo. Los canales izquierdos 1421 - 14,4 estan dispuestos juntos y se suceden en la
misma direccion que los canales derechos 1441 - 1444, concretamente de tal manera, que el canal 142 estda mas
préoximo a los canales derechos y el canal 1424 mas alejado del ultimo mencionado.

Cada uno de los canales derechos 1411 - 1414 comprende una correspondiente oOptica, las cuales, tal como se indica
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en la Fig. 1, puede consistir en un sistema de lentes. Alternativamente cada canal podria presentar una lente. Cada
canal optico 1411 - 1414 recoge uno de los campos visuales parciales que se solapan de un campo visual completo
28, que se solapan mutuamente y cubren juntos el campo visual completo 28. El canal 1411 representa por ejemplo
el campo visual parcial 3011 en una zona de sensor de imagen 1214, el canal 6ptico 1442 el campo visual parcial 3012
en una zona de sensor de imagen 124, el canal 6ptico 1443 un campo visual parcial 3043 asignado en una
correspondiente zona de sensor de imagen 1243 no visible en la Fig. 1, del sensor de imagen 12 y el canal éptico
1444 un campo visual parcial 3014 asignado en una correspondiente zona de sensor de imagen 1244, que tampoco se
muestra debido a ocultacion en la Fig. 1.

En la Fig. 1 las zonas de sensor de imagen 1211 - 1214 del sensor de imagen 12 o del componente 121 del sensor de
imagen 12 estan dispuestas en un plano en paralelo con respecto a la direccién de separacién de base 15 o en
paralelo con respecto a la direccion de extension de lineas 17, y son paralelos con respecto a este plano también
planos de lente de las 6pticas de los canales 6pticos 1441 - 1414. Ademas de ello las zonas de sensor de imagen 1214
- 12414 estan dispuestas con una separacion entre canales 19 lateral entre si, con la cual estan dispuestas también
las 6pticas de los canales épticos 1441 - 1444 entre si en esta direccidon, de manera que los ejes 6pticos y las
trayectorias Opticas de los canales 6pticos 1411 - 1444 entre las zonas de sensor de imagen 1211 - 1244 y las opticas
1441 - 1444 se extienden en paralelo entre si. Los centros de las zonas de sensor de imagen 1211 - 1244y los centros
Opticos de las opticas de los canales oOpticos 1411 - 1444 estan dispuestos por ejemplo en el correspondiente eje
optico, que se extiende en perpendicular con respecto al plano comin mencionado anteriormente de las zonas de
sensor de imagen 1241 - 1244.

Los ejes Opticos o trayectorias Opticas de los canales 6pticos 1441 - 1414 se desvian mediante un dispositivo de
desvio de haz 241 y se proveen de este modo de una divergencia, la cual conduce a que los campos visuales
parciales 30411 - 3014 de los canales opticos 1441 - 1444 se solapen mutuamente solo parcialmente, como por ejemplo
de tal manera que se solapen por pares los campos visuales parciales 3011 - 3014 como mucho en un 50 % en el
sentido del angulo espacial. El dispositivo de desvio de haz 24+, tal como se indica en la Fig. 1, puede presentar por
ejemplo para cada canal optico 1411 - 1414 una faceta reflexiva, las cuales entre los canales 1411 - 1444 tienen un
ladeo diferente entre si. Una inclinacién media de las facetas reflexivas con respecto al plano de sensor de imagen
desvia el campo visual completo de los canales derechos 1411 - 1444 en una direccién, la cual se encuentra por
ejemplo en perpendicular con el plano, por el cual se extienden los ejes épticos de los canales épticos 1411 - 1414
antes o sin desvio de haz por el dispositivo 241, o se desvia de esta direccion perpendicular a razéon de menos de
10°. El dispositivo de desvio de haz 241 podria usar alternativamente también prismas para el desvio de haz de los
ejes opticos o trayectorias Opticas individuales de los canales 6pticos 1411 - 1444.

El dispositivo de desvio de haz 244 provee las trayectorias Opticas de los canales opticos 1441 - 1414 de una
divergencia, de tal manera que los canales 1441 - 1444 dispuestos propiamente dicho linealmente en la direccién 17
unos junto a los otros, cubren bidimensionalmente el campo visual completo 28.

Se indica que las trayectorias 6pticas o los ejes Opticos podrian desviarse también del paralelismo descrito, pero el
paralelismo de las trayectorias opticas de los canales opticos podria aun asi tener una configuracion tal, que los
campos visuales parciales, los cuales quedan cubiertos por los canales 1411 -1444 individuales o se representan en
las correspondientes zonas de sensor de imagen 1241 - 1244, se solapen sin medidas adicionales, como
concretamente el desvio de haz, de manera que para cubrir un campo visual completo mediante el dispositivo de
representacion de imagen de aberturas multiples 10, el dispositivo de desvio de haz 24 provee de tal manera las
trayectorias 6pticas de una divergencia adicional, que los campos visuales parciales de los canales 1411 - 1444 se
solapan mutuamente. El dispositivo de desvio de haz 24, se ocupa por ejemplo de que el campo visual completo
presente un angulo de abertura medio por todos los angulos azimutales o por todas las direcciones transversales,
que sea mayor a 1,5 veces al angulo de abertura medio correspondiente de los campos visuales parciales de los
canales Opticos 1411 - 144a.

Del mismo modo que los canales derechos 1414 - 1444, estan estructurados ahora también los canales izquierdos
1421 - 14,4 y posicionados en relacion con correspondientes zonas de sensor de imagen 1221 - 1224 asignadas,
desviandose los ejes Opticos de los canales Opticos 1421 - 1424, que se extienden por el mismo plano que los ejes
Opticos de los canales 14441 - 1414 en paralelo entre si, mediante un correspondiente dispositivo de desvio de haz 24,,
de manera que los canales 6pticos 1421 -1424 recogen el mismo campo visual completo 28 de modo casi congruente,
en concreto en campos visuales parciales 3021 - 3024, en los cuales esta dividido bidimensionalmente el campo
visual completo 28, que se solapan mutuamente, y de los cuales cada uno se solapa casi por completo con el
correspondiente campo visual parcial 3011 - 3014 de un correspondiente canal de los canales derechos 1411 - 144a.
Se solapan por ejemplo casi por completo entre si los campos visuales parciales 3011 y el campo visual parcial 3021,
los campos visuales parciales 3012 y 302, etc.

Las zonas de sensor de imagen 1211 - 1224 pueden estar formadas por ejemplo respectivamente a partir de un chip,
el cual comprende un correspondiente conjunto de pixeles, pudiendo estar montados los chips sobre un sustrato
comun o una pletina comun o por grupos sobre varias pletinas, tal como se indica en la Fig. 1, y en concreto para el
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caso de la colocacion separada de los chips de las zonas de sensor de imagen 1211 - 1214 del componente 121 sobre
una pletina y los chips de las zonas de sensor de imagen 122 - 1224 del componente 12, sobre otra pletina.
Alternativamente seria posible naturalmente también que las zonas de sensor de imagen 1244 - 1224 juntas o por
grupos, como por ejemplo separadas dependiendo de la pertenencia al componente 121 y 12,, estén formadas a
partir de una parte de un conjunto de pixeles comun, el cual se extiende de forma continua por las correspondientes
zonas de sensor de imagen, formandose el conjunto de pixeles comun por ejemplo sobre un Unico chip. Se leen
entonces unicamente los valores de pixeles del conjunto de pixeles comun en las respectivas zonas de sensor de
imagen. Son posibles también naturalmente diferentes mezclas de estas alternativas, como por ejemplo la presencia
de un chip para dos o0 mas canales y de un chip adicional para por su parte otros canales o similares dentro de un
componente 121y 12,.

Adicionalmente a los componentes mencionados anteriormente, el dispositivo de representacién de imagen de
aberturas multiples 3D comprende un procesador 85, el cual asume la tarea, de fundir por ejemplo las imagenes, las
cuales han sido recogidas en una grabacion mediante el dispositivo de representacion de imagen de aberturas
multiples 3D 10 mediante los canales 6pticos 1411 - 1444 derechos, dando lugar a una imagen completa. El problema,
el cual hay que superar a este respecto, es el siguiente: debido a las separaciones entre canales 19 entre canales
adyacentes de los canales derechos 1444 - 1444, las imagenes, las cuales se recogen en una grabacioén a través de
los canales 1444 - 1444 en las zonas de imagen 1211 - 1214, no pueden disponerse facilmente o desplazadas unas con
respecto a las otras de forma translatoria o unas sobre las otras. Expresado con otras palabras, no pueden unirse sin
mas entre si. Se llama disparidad al desplazamiento lateral a lo largo de la direccion 15, 17 o 19 en las imagenes de
las zonas se sensor de imagen 1211 - 1214 al recogerse una misma escena, que se corresponden entre si pero que
se encuentran en imagenes diferentes. La disparidad de contenidos de imagen que se corresponden entre si
depende por su parte no obstante, de la separacion de este contenido de imagen de la escena, es decir, de la
distancia del correspondiente objeto del dispositivo 10. El procesador 85 podria intentar ahora, evaluar disparidades
entre las imagenes de las zonas de sensor de imagen 1211 - 1244 él mismo, para fundir estas imagenes entre si
dando lugar a una imagen completa, en concreto dando lugar a una "imagen concreta derecha". Es desventajoso no
obstante, que la separacion entre canales 19 bien es cierto que existe, y con ello da lugar al problema de que la
separacion entre canales 19 sea por otra parte no obstante relativamente pequefia, de manera que la resolucion o el
célculo de profundidades sea unicamente no preciso. El intento de determinar contenidos de imagen
correspondientes entre si en una zona de solapamiento entre dos imagenes, como por ejemplo en la zona de
solapamiento 86 entre las imagenes de las zonas de sensor de imagen 1211y 1242 por ejemplo mediante correlacion,
es por lo tanto dificil.

El procesador de la Fig. 1 usa por lo tanto en la zona de solapamiento 86 entre campos visuales parciales 3011 y
3042 para la fusidon de disparidades, un par de imagenes, de las cuales una esta recogida por uno de los canales
izquierdos 1421 0 142, cuyo segundo campo visual parcial representado, en concreto 3021 0 3022, se solapa con la
zona de solapamiento 86. El proceso 85 evalla por ejemplo para la fusion de las imagenes de las zonas de sensor
de imagen 1244 y 124, disparidades en imagenes, de las cuales una esta recogida por una de las zonas se sensor de
imagen 1221 0 125 y otra por un canal que participa en la zona de solapamiento 86, es decir, una imagen, la cual
esta recogida por una de las zonas de sensor de imagen 1211 0 1212. Un par de este tipo tiene entonces una
separacion de base de la separacion de base basica 15 mas/menos una o ninguna de las separaciones de base de
canal 19. Esta ultima separacion de base es claramente mayor que una Unica separacion de base de canal 19,
debido a lo cual las disparidades pueden determinarse con mayor facilidad en la zona de solapamiento 86 por parte
del procesador 85. El procesador 85 evalua por lo tanto para la fusién de las imagenes de los canales derechos,
disparidades, que resultan con una imagen de los canales izquierdos y en concreto preferentemente, pero no
exclusivamente, entre imagenes de uno de los canales derechos y de uno de los canales izquierdos.

Expresado de manera mas especifica, es posible que el procesador 85 asuma aquella parte del campo visual parcial
3044, que no se solapa con otro de los campos visuales parciales de los canales derechos, en mayor o menor
medida directamente a partir de la imagen 1211 y asuma lo mismo para las zonas que no se solapan de los campos
visuales parciales 3012, 3013 y 3014 basandose en las imagenes de las zonas de sensor de imagen 1242 - 1214,
habiendo sido recogidas las imagenes de las zonas de sensor de imagen 1211 - 1214 por ejemplo simultdneamente.
Unicamente en las zonas de solapamiento de campos visuales parciales adyacentes, como por ejemplo los campos
visuales parciales 3011 y 3012, el procesador 85 recurre entonces disparidades de pares de imagenes, cuyo
solapamiento en el campo visual completo 28 se solapa en la zona de solapamiento, pero de los cuales la mayoria,
pero no Unicamente, uno se recogi6 a través de uno de los canales derechos y el otro a través de uno de los canales
izquierdos, como por ejemplo por su parte al mismo tiempo.

De acuerdo con un modo de proceder alternativo seria posible no obstante también, que el procesador 85 deforme
todas las imagenes del canal derecho, y concretamente de acuerdo con una evaluacién de disparidades entre pares
de imagenes, de las cuales una se recogi6 respectivamente a través de los canales derechos y la otra a través de
los canales izquierdos. De este modo por ejemplo, la imagen completa, la cual se calcula mediante el procesador 85
para las imagenes de los canales derechos, virtualmente puede no solo en la zona de solapamiento de los campos
visuales parciales 3011 - 3014 de los canales derechos, sino también en la zona de no solapamiento "deformarse"
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virtualmente en un punto de vision, el cual se encuentra por ejemplo lateralmente en el centro entre los canales
derechos 1411 - 1444, y concretamente en cuanto que también para aquellas zonas de los campos visuales parciales
3011 - 3014, los cuales no se solapan entre si, se evallan disparidades de pares de imagenes mediante el procesador
85, en cuyo caso una imagen fue recogida por uno de los canales derechos y otra imagen por uno de los canales
izquierdos.

El dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D 10 de la Fig. 1 no es capaz solamente, de
generar una imagen completa a partir de las imagenes de los canales derechos, sino que el dispositivo de
representacion de imagen de aberturas multiples 3D 10 de la Fig. 1 es capaz al menos también en un modo de
funcionamiento, de generar a partir de una grabacion adicional a la imagen completa de los primeros canales,
también una imagen completa de las imagenes de los canales izquierdos y/o adicionalmente a la imagen completa
de los canales derechos un mapa de profundidad.

De acuerdo con la primera alternativa el procesador 85 esta configurado por ejemplo, para fundir imagenes, las
cuales estan recogidas por los canales Opticos 1421 - 1424 izquierdos o las zonas de sensor de imagen 1221 - 1224,
dando lugar a una segunda imagen completa, concretamente una imagen completa del canal izquierdo, y para usar
a este respecto en una zona de solapamiento de campos visuales parciales 3021 - 3024 adyacentes lateralmente de
los canales 6pticos izquierdos, disparidades en un par de imagenes, de las cuales la mayoria, pero no Unicamente,
una esta recogida por un canal 6ptico 1441 - 1414 derecho y se solapa con la zona de solapamiento correspondiente
del par de campos visuales parciales 3021 - 3024, y la otra estd recogida preferentemente por uno de los canales
Opticos izquierdos, cuyo campo visual parcial se solapa con la correspondiente zona de solapamiento.

De acuerdo con la primera alternativa el procesador 85 emite por lo tanto para una grabacién dos imagenes
completas, concretamente una para los canales 6pticos derechos y la otra para los canales 6pticos izquierdos. Estas
dos imagenes completas podrian suministrarse por ejemplo a ambos ojos del usuario por separado y conducir de
este modo a una impresion tridimensional de la escena recogida.

De acuerdo con la otra alternativa que se ha mencionado anteriormente el procesador 85 genera adicionalmente a la
imagen completa de los canales derechos un mapa de profundidad, y concretamente usando disparidades en pares
de imagenes, que presentan al menos para cada uno de los canales derechos 1411 - 1444 al menos un par, el cual
presenta una imagen, la cual esta recogida por el correspondiente canal derecho, y otra imagen, la cual esta
recogida por uno de los canales izquierdos.

En el ejemplo de realizacion, en el cual se genera el mapa de profundidad mediante el procesador 85, es posible
también llevar a cabo la deformacién mencionada anteriormente para todas las imagenes, las cuales estan
recogidas por los canales derechos, basandose en el mapa de profundidad. Dado que el mapa de profundidad
presenta por el campo visual completo 28 informaciones de profundidad, es posible, deformar todas las imagenes,
las cuales estan recogidas por los canales derechos, es decir, no solo en las zonas de solapamiento de las mismas,
sino también en las zonas de no solapamiento, en un punto de abertura comun virtual o un centro 6ptico.

Las dos alternativas pueden ser también desarrolladas ambas por el procesador 85: éste podria generar en primer
lugar las dos imagenes completas, concretamente una para los canales épticos derechos y la otra para los canales
Opticos izquierdos, tal como se ha descrito arriba, en cuanto que en la fusién de las imagenes de los canales
derechos en las zonas de solapamiento entre las imagenes de los canales derechos se usan también disparidades
de pares de imagenes, de las cuales una forma parte de las imagenes de los canales izquierdos, y durante la fusién
de las iméagenes de los canales izquierdos se usan en las zonas de solapamiento entre las imagenes de los canales
izquierdos también disparidades de pares de imagenes, de las cuales una forma parte de las imagenes de los
canales derechos, para generar entonces a partir de las imagenes completas obtenidas de este modo, que
representan la escena en el campo visual completo desde diferentes perspectivas, una imagen completa con mapa
de profundidad correspondiente, como por ejemplo una imagen completa, la cual se encuentra con respecto a una
vista virtual o con respecto a un centro dptico virtual entre los centros 6pticos de las 6pticas de los canales dpticos
derechos e izquierdos, posiblemente no obstante no Unicamente de forma central entre ellos. Para calcular el mapa
de profundidad y para deformar una de las dos imagenes completas o para deformar y fundir las dos imagenes
completas en la vista virtual, el procesador 85 usé entonces la imagen completa derecha e izquierda, por asi decirlo
como resultado intermedio entre la fusién anterior de las imagenes individuales izquierdas y derechas. El procesador
evalud en este caso por lo tanto disparidades en las dos imagenes completas de resultado intermedio, para obtener
el mapa de profundidad y llevar a cabo la deformacién o la deformacion/fusion del mismo.

Se menciona que el procesador lleva a cabo la evaluacion de disparidades en un par de imagenes por ejemplo
mediante correlacion cruzada de zonas de imagen.

La Fig. 2 muestra ademas, que el procesador 85 representa basandose en la fusién de imagenes, las cuales se
excluyeron mediante un par de sensores de imagenes, sobre un par de Opticas de los canales izquierdos un par de
campos visuales parciales directamente adyacentes, como es el caso a modo de ejemplo para los campos visuales
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parciales 3041 y 3012, mas alla de este par de imagenes puede usar aun disparidades en una o en varias de las
demas (g), es decir, "dos de cuatro", fuentes de disparidad, es decir, pares de imagenes de zonas de sensor de

imagen, que se refieren a disparidades de objetos de escena en la zona de solapamiento entre este par de campos
visuales parciales directamente adyacentes. En la Fig. 2 esto se indica a modo de ejemplo para la zona de
solapamiento sombreada de forma cruzada entre los campos visuales parciales 3011 y 30+2: junto al par de imagenes
a fundir de los canales derechos 1444 y 1412 mismos (fuente de disparidad 1) existen cuatro pares de imagenes, de
las cuales una se representa por un canal derecho y la otra por un canal izquierdo sobre una respectiva zona de
sensor de imagen y se recoge por ésta Ultima (fuente de disparidad 2,3, 4, 5), concretamente imagenes las cuales
estan recogidas mediante los canales 1411y 1421 (fuente de disparidad 2), imagenes las cuales estan recogidas
mediante los canales 1411 y 142, (fuente de disparidad 3), imagenes las cuales estan recogidas mediante los canales
1412 y 142, (fuente de disparidad 4) e imagenes las cuales estan recogidas mediante los canales 1412 y 1421 (fuente
de disparidad 5). Existe ademas de ello un par de imagenes, de las cuales ambas se representan a través de un
canal izquierdo sobre una correspondiente zona de sensor de imagen y se recogen por ésta ultima (fuente de
disparidad 6, par 1421 con 142;). El procesador puede usar una o varias de las fuentes 2 a 5 adicionales para reforzar
la fusién. En caso de calcular el procesador 85 de acuerdo con la alternativa mencionada arriba, también un mapa
de profundidad para el campo visual completo 28, entonces el procesador puede determinar en correspondencia con
el modo de proceder durante la fusién de imagenes el mapa de profundidad en cada punto del campo visual 28 a
partir de la evaluacion de las disparidades de mas de un par de imagenes, de las cuales una se representa por un
canal derecho y la otra por un canal izquierdo sobre una respectiva zona de sensor de imagen y se recoge por ésta
ultima, en concreto en puntos, en los cuales mas alla del campo visual parcial de un canal derecho y el campo visual
de un canal izquierdo se solapa mutuamente otro par. En la Fig. 2 este es el caso Unicamente en las zonas de
solapamiento de campos visuales parciales de canales derechos, que debido a la congruencia con los campos
visuales parciales de canales izquierdos son idénticas a las zonas de solapamiento de campos visuales parciales de
canales izquierdos, pero en otros ejemplos de realizacion la congruencia dado el caso posiblemente no exista.

Se menciona que en caso de otra cobertura del campo visual completo 28 mediante los campos visuales parciales
de los canales izquierdos por un lado y de los campos visuales parciales de los canales derechos por otro lado, se
solapan mutuamente entre si dado el caso también mas de cuatro canales (careciendo de importancia su
pertenencia a los canales izquierdos o derechos), como ha sido el caso por ejemplo también en el solapamiento
mutuo entre las zonas de solapamiento de campos visuales parciales adyacentes en direccion de linea en direccion
de apilamiento, de los ejemplos hasta ahora, en cuyo caso los campos visuales parciales de los canales derechos,
asi como los campos visuales parciales de los canales izquierdos estaban dispuestos respectivamente en columnas

y lineas. Entonces tiene validez para la cantidad de fuentes de disparidad muy en general, que (1;]), indicando N la
cantidad de los canales con campos visuales parciales que se solapan entre si.

Adicionalmente a la descripcidn anterior se menciona también, que el procesador 85 lleva a cabo opcionalmente
entre otras, una correccion por canal de perturbaciones de representacion en perspectiva del correspondiente canal.

Se indica que el ejemplo de realizacién de la Fig. 1 ha sido en muchos aspectos Unicamente a modo de ejemplo.
Esto se refiere a por ejemplo la cantidad de canales 6pticos. La cantidad de canales Opticos no es por ejemplo
cuatro, sino de algun modo mayor o igual a 2 o se encuentra entre 2 y 10, ambos incluidos, y la zona de
solapamiento de los campos visuales parciales de los canales 6pticos derechos puede, siempre y cuando se tenga
en consideracion para cada campo visual parcial o cada canal, el par con el mayor solapamiento con el
correspondiente campo visual parcial, en lo que a la superficie se refiere para todos estos pares, encontrarse entre
1/2 y 1/1000 de un tamafio medio de imagen de las imagenes, las cuales son recogidas por las zonas de imagen
1211 - 1244, medido por ejemplo en el plano de imagen, es decir, el plano de las zonas de sensor de imagen. Lo
mismo se cumple por ejemplo para los canales izquierdos. La cantidad entre los canales derechos y los canales
izquierdos puede ser no obstante diferente. Esto quiere decir, que la cantidad de los canales 6pticos izquierdos, Ny,
y canales 6pticos derechos, Nr, no ha de ser necesariamente igual y una distribucién del campo visual completo 28
en los campos visuales parciales de los canales izquierdos y los campos visuales parciales de los canales derechos
no ha de ser aproximadamente igual, como era el caso en la Fig. 1. En lo que se refiere a los campos visuales
parciales y su solapamiento, puede comportarse por ejemplo de tal manera, que los campos visuales parciales
penetren entre si por ejemplo a razén de al menos 20 pixeles, siempre y cuando se tenga en consideracion una
separacion de imagen o una separacion de objeto de 10 m, en todo caso para todos los pares con el solapamiento
mas grande, pudiendo cumplirse esto para los canales derechos, asi como para los canales izquierdos.

A diferencia de lo explicado anteriormente, no es necesario tampoco, que los canales 6pticos izquierdos o los
canales opticos derechos estén formados de una linea. Los canales izquierdos y/o los derechos podrian formar
también un conjunto bidimensional de canales opticos. Ademas de ello no es necesario, que los conjuntos
individuales presenten una direccidon de extension de lineas colineal. La disposicion de la Fig. 1 es ventajosa no
obstante, dado que da como resultado una altura constructiva minima en perpendicular con respecto al plano, en el
cual estan dirigidos los ejes opticos o los canales 6pticos, es decir, tanto de los canales derechos, como también de
los izquierdos, antes de o sin desvio de haz. En lo que se refiere al sensor de imagen 12 ya se ha mencionado que
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el mismo puede estar formado por uno, dos o varios chips. Podria estar previsto por ejemplo un chip por cada zona
de sensor de imagen 1211 - 1244 y 1221 - 1224, pudiendo estar fijados varios chips del mismo sobre una o varias
pletinas, como por ejemplo una pletina para los canales izquierdos o los sensores de imagen de los canales
izquierdos o una pletina para los sensores de imagen de los canales derechos.

En el ejemplo de realizacion de la Fig. 1 es posible por lo tanto, disponer canales adyacentes dentro de los canales
de los canales derechos o izquierdos, tan juntos como sea posible, correspondiéndose en el caso 6ptimo la
separacion de canales 19 con el diametro de lente. De ello resulta una separaciéon de canales reducida y por
consiguiente una disparidad reducida. Los canales derechos por un lado y los canales izquierdos por otro lado
pueden disponerse no obstante con una separaciéon 15 cualquiera entre si, de manera que pueden realizarse
disparidades grandes. En general resulta la posibilidad de una fusion de imagenes reducida en o también libre de
artefactos y de una generacion de mapas de profundidad con un sistema de representacion 6ptico pasivo.

Con respecto a los ejemplos anteriores seria posible, usar mas de solo dos grupos de canales 141y 14,, antes bien
mas. La cantidad de grupos podria denominarse con N. En caso de que también en este caso la cantidad de canales
por grupo fuese igual, asi como la distribucion de campo visual completo en campos visuales parciales para todos
los grupos fuese igual, entonces resultaria por cada zona de solapamiento de campos visuales parciales del grupo

144, por ejemplo una cantidad de fuentes de disparidad de (ZZN). Una distribucion de campo visual completo diferente
para los grupos de canales es no obstante también concebible, tal como ya se ha mencionado arriba.

Finalmente se indica que en la descripcidon anterior Unicamente se ha tenido en cuenta el caso a modo de ejemplo,
de que el procesador 85 funde las imagenes de los canales derechos. El mismo modo de proceder podria llevarse a
cabo por parte del procesador 85 tal como se ha mencionado anteriormente para ambos o todos los grupos de
canales, o también para los izquierdos o similares.

El dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de la Fig. 1 puede estar integrado por ejemplo
en una carcasa plana de un aparato movil, como por ejemplo un teléfono moévil. A este respecto el plano de las
zonas de sensor de imagen 1211 - 1214 y 1221 - 1224, asi como cualquier plano de lente de las dpticas de los canales
izquierdos y derechos puede extenderse en paralelo con respecto a una direccion de grosor de la carcasa plana.
Mediante el desvio de haz a través del dispositivo de desvio de haz 241 o 24,, el campo visual completo del
dispositivo de representacién de imagen de aberturas multiples 3D se encontraria por ejemplo delante de un lado
anterior, en el cual por ejemplo esta posicionada la pantalla de un aparato mévil, o delante un lado posterior del
aparato movil.

La Fig. 3 ilustra, como el dispositivo 10 de las alternativas descritas anteriormente esta integrado por ejemplo en una
carcasa plana de un aparato 200 portatil, que puede ser por ejemplo un teléfono movil, un teléfono inteligente o un
reproductor multimedia o similar. El plano de las zonas de sensor de imagen de las partes 121y 12, y los planos de
lentes de las opticas de los canales 144 y 14, estan orientados en perpendicular con respecto a la direcciéon de
extensién plano de la carcasa plana o en paralelo con respecto a la direccion de grosor. De este modo el dispositivo
de desvio de haz 241 o 24, se ocuparia por ejemplo de que el campo visual completo del dispositivo de
representacion de imagen de aberturas multiples 10 se encontrase delante de un lado anterior 202 de la carcasa
plana, que presentase por ejemplo también una pantalla. Alternativamente seria posible también un desvio tal, que
el campo visual se encontrase delante de un lado posterior de la carcasa plana, opuesto al lado anterior 202. La
carcasa podria presentar una ventana 206 transparente por el lado atravesado 202, para dejar pasar las trayectorias
Opticas de los grupos de canales 6pticos, 141y 14,. La carcasa del aparato 200 o el aparato mismo pueden ser
planos, dado que mediante la posicion ilustrada del dispositivo 10 en la carcasa, la altura constructiva del dispositivo
10, que es paralela con respecto al grosor de la carcasa, puede mantenerse reducida. Una incorporaciéon del
dispositivo 10 en otro o dado el caso aparato no portatil, como por ejemplo un coche, seria naturalmente también
posible.

En relacién con el dispositivo de desvio de haz 241 0 24, cabe decir que el mismo representa un elemento opcional.
La divergencia de las trayectorias opticas de los canales 6pticos, es decir, de los canales derechos entre si por un
lado y de los canales izquierdos entre si por otro lado, podria generarse también de otro modo que mediante el uso
de un correspondiente dispositivo de desvio de haz 244 - 24,. Los centros Opticos de las oOpticas de los canales
Opticos podrian estar desplazados lateralmente con respecto a las correspondientes zonas de sensor de imagen,
para generar Unicamente de forma parcial, es decir, no completa, solapamiento de los campos visuales parciales
entre los canales izquierdos por un lado y entre los canales derechos por otro lado.

Para ilustrarlo una vez mas con mayor detalle, la Fig. 4 muestra una vez mas un ejemplo concreto de la
configuracion de acuerdo con la Fig. 1, en cuyo caso en cada médulo 1y 2 el correspondiente dispositivo de desvio
244 0 24, genera la divergencia a partir de ejes opticos 221 0 22, en primer lugar paralelos entre si, de los canales
Opticos 1414 0 1424 La Fig. 4 ilustra por motivos de claridad solo el médulo 1 con los canales derechos, pero la
representacion y la descripcion tienen validez naturalmente también de igual modo para el médulo 2.
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La Fig. 4 muestra que cada canal optico 1441, 1412, 1443, 1444 mediante la correspondiente oOptica 1641 - 1614
representa el correspondiente recorte 3041 - 3014 individual de canal del campo visual completo 28 en la
correspondiente zona de sensor de imagen 1211, 1212, 1213 0 1244 del sensor de imagen 124. Las Opticas 1611 - 1614
consisten por ejemplo respectivamente en una lente o en un grupo de lentes, las cuales, tal como se muestra en la
Fig. 4, pueden estar sujetadas por una sujecion 181 comun. La sujecién 184 esta formada a modo de ejemplo de
material transparente y es atravesada por las trayectorias Opticas de los canales épticos, pero existen naturalmente
también otras alternativas para sujeciones. Las zonas de sensor de imagen 1241 - 1244 estan dispuestas en un plano
comun, concretamente el plano de imagen de los canales 6pticos 141. En la Fig. 4 este plano es a modo de ejemplo
paralelo con respecto al plano, el cual se forma por un eje x y un eje y de un sistema de coordenadas cartesiano,
que en la Fig. 1 para la simplificacién de la descripcion posterior se indica y se marca con la referencia 20. En un
ejemplo de realizacion seria el mismo plano, en el cual se encuentran las zonas de sensor de imagen 1221 - 1224. En
un plano paralelo con respecto al sensor de imagen 12, es decir, en paralelo con respecto al plano xy, se encuentran
ahora por ejemplo también las opticas 1611 - 1644 dispuestas unas junto a las otras. En el ejemplo de la Fig. 4 las
posiciones relativas de las zonas de sensor de imagen 1211 - 1244 estan posicionadas en el plano de sensor de
imagen ademas de ello de forma congruente con las posiciones relativas de las opticas 1611 - 1614 y las Opticas 1611
- 1614 a lo largo de los ejes x e y, es decir, lateralmente, en relacion con el sensor de imagen 121, de tal manera que
los centros oOpticos 161 - 164 estan dispuestos centrados con respecto a los centros de las zonas de sensor de
imagen 1211 - 1244. Esto significa que en el ejemplo de la Fig. 4 ejes opticos 2211 - 2214 de los canales épticos 1411 -
1444 se extienden en primer lugar en paralelo entre si y en paralelo con respecto al eje z del sistema de coordenadas
20, estando posicionadas con respecto a estos ejes Opticos las zonas de sensor de imagen 1211 - 1244 y las 6pticas
1611 - 1614 centradas. El plano de los centros épticos seria de acuerdo con un ejemplo de realizaciéon de nuevo igual
entre los médulos 1 y 2. El sustrato 181 opcionalmente presente podria estar previsto para cada mddulo por
separado o portar las 6pticas de los dos modulos. Es posible que el dispositivo disponga de uno o de varios equipos,
los cuales sean capaces, de modificar una posicion relativa de las opticas 1611 - 1644 con respecto a las zonas de
sensor de imagen 1241 - 1244 en direccién lateral, es decir, en direccion x y/o y, como por ejemplo para la
estabilizacion de imagen. Las 6pticas 1611 - 1614 representan objetos en una escena en el campo visual completo 28
en las zonas de sensor de imagenes 1211 - 1244 y estan posicionadas para ello a una correspondiente distancia o
con una correspondiente separacion del sensor de imagen 121. Mientras que esta separacion podria estar también
ajustada de forma fija, podria estar previsto alternativamente un equipo para modificar esta separacion de sensor de
imagen con respecto a 6pticas, como por ejemplo para la modificacion de foco manual o automética. El dispositivo
de desvio de haz, 241 desvia ahora las trayectorias dpticas o los ejes opticos 2211 - 2214 de la pluralidad de canales
Opticos 14, de manera que el campo visual completo 28 no se encuentra en la direccién del eje z, sino en otro lugar.
La Fig. 4 representa el caso a modo de ejemplo, de que el campo visual completo 28 se encuentre tras desvio
esencialmente a lo largo del eje y, es decir, el desvio se produce esencialmente en el plano zy. Ahora, tal como fue
descrito anteriormente, en el ejemplo de realizacién de la Fig. 4 los ejes 6pticos 2211 - 2244 son antes del o sin el
desvio mediante el dispositivo de desvio de haz 244 o en por ejemplo las Opticas 1611 - 1614, paralelos entre si. El
posicionamiento central correspondiente con ello, de 6pticas 1641 - 1614 asi como de las zonas de sensor de imagen
1211 - 1244, es facil de establecer y ventajoso en lo que se refiere a la minimizaciéon del espacio constructivo. El
paralelismo de las trayectorias opticas de los canales opticos condiciona no obstante también, que los campos
visuales parciales, los cuales quedan cubiertos por los canales 1411 - 1444 individuales o se representan en las
correspondientes zonas de sensor de imagen 1211 - 1244, se solapen sin medidas adicionales, como por ejemplo el
desvio de haz, casi por completo. Para cubrir un campo visual completo 28 mas grande, consiste ahora una funcién
adicional del dispositivo de desvio de haz 244 de la Fig. 4 en proveer los ejes Opticos de las trayectorias opticas de
tal manera de una divergencia, es decir, desviar las trayectorias opticas, que se solapen los campos visuales
parciales 3011-3014 de los canales 1411 - 1414 menos mutuamente. En el ejemplo de la Fig. 4 las facetas 2611-2614
asignadas a los canales opticos individuales, del dispositivo de desvio 244, presentan diferente inclinacién mutua
entre si o en relacién con el sensor de imagen 124, y concretamente inclinaciones tanto a razén del eje x como
también en perpendicular con respecto a éste.

Ya se ha indicado mas arriba que las trayectorias opticas o los ejes épticos podrian desviarse de un paralelismo o
desvio de haz. Este hecho se describe en lo sucesivo con que los canales pueden estar provistos de un tipo de
divergencia previa de los ejes Opticos. Con esta divergencia previa de los ejes Opticos 2211 - 2214 seria posible que
por ejemplo no se diferenciasen todas las inclinaciones de faceta, sino que algunos grupos de canales tuviesen por
ejemplo las facetas con la misma inclinacion. Estas ultimas pueden entonces formarse de una sola pieza o pasando
unas a otras, por asi decirlo como una faceta, la cual esta asignada a este grupo de canales adyacentes en direccion
de extension de lineas. La divergencia de los ejes opticos de estos canales podria tener su origen entonces en la
divergencia de estos ejes opticos, tal como se logra mediante desplazamiento lateral entre centros opticos de las
Opticas y zonas de sensor de imagen de los canales. La divergencia previa podria limitarse por ejemplo a un plano.
Los ejes opticos podrian por ejemplo extenderse antes de o sin desvio de haz por un plano comun, pero en éste de
forma divergente, y las facetas dan lugar unicamente ya solo a una divergencia adicional, es decir, desvio o también
modificacion de direccién en el otro plano transversal, es decir, estan inclinadas todas en paralelo con respecto a la
direccion de extensién de linea y ya solo de modo diferente con respecto al plano comun mencionado anteriormente
de los ejes opticos, pudiendo tener en este caso por su parte varias facetas la misma inclinacién o pudiendo estar
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asignadas conjuntamente a un grupo de canales, cuyos ejes Opticos se diferencian por ejemplo ya en el plano
comun ya mencionado anteriormente de los ejes 6pticos por pares antes de o sin desvio de haz.

La divergencia previa mencionada posiblemente presente puede lograrse, en cuanto que los centros Opticos se
encuentran en una recta a lo largo de la direcciéon de extension de linea, mientras que los centros de las zonas de
sensor de imagen estan dispuestos desviandose desde la proyeccion de los centros 6pticos a lo largo de las
normales del plano de las zonas de sensor de imagen en puntos sobre una recta en el plano de sensor de imagen,
como por ejemplo en puntos, los cuales se desvian de los puntos en la recta mencionada anteriormente en el plano
de sensor de imagen individualmente por canal a lo largo de la direccion de extension de linea y/o a lo largo de la
direccion perpendicular con respecto tanto a la direccidon de extensioén de linea, como también a la normal de sensor
de imagen. De manera alternativa puede lograrse divergencia previa, en cuanto que los centro de los sensores de
imagen se encuentran sobre una recta a lo largo de la direccién de extension de linea, mientras que los centros de
las 6pticas estan dispuestos desviandose desde la proyeccién de los centros 6pticos de los sensores de imagen a lo
largo de las normales del plano de los centros dpticos de las épticas en puntos sobre una recta en el plano de centro
de éptica, como por ejemplo en puntos, los cuales se desvian de los puntos en la recta mencionada anteriormente
en el plano de centro de 6ptica individualmente por canal a lo largo de la direccidon de extension de linea y/o a lo
largo de la direccidn perpendicular con respecto tanto a la direccion de extension de linea, como también a la normal
del plano central de oOptica. Es preferente, cuando el desvio individual de canal mencionado anteriormente, de la
correspondiente proyeccion, se extiende unicamente en direccion de extension de linea, es decir, los ejes opticos se
encuentran unicamente en un plano comun, siendo provistos de una divergencia previa. Tanto centros épticos, como
también centros de zonas de sensor de imagen, se encuentran entonces respectivamente sobre una recta en
paralelo con respecto a la direccidon de extension de linea, pero con diferentes separaciones intermedias. Un
desplazamiento lateral entre lentes y sensores de imagen en direccion lateral perpendicular con respecto a la
direccion de extension de linea condujo con respecto a ello a una ampliacion de la altura de construcciéon. Un puro
desplazamiento en plano en direccidn de extension de linea no modifica la altura de construccién, pero resultan dado
el caso menos facetas y/o las facetas presentan solo un ladeo en una orientacion angular, lo cual facilita la
estructura. Esto se ilustra en las Figs. 5a y 5b, en las cuales los canales 1411 y 1442 adyacentes por un lado y los
canales 1443 y 1414 adyacentes que se extienden por el mismo plano, presentan respectivamente ejes 6pticos 2211 y
2215 0 2213 y 2214 desviados respecto de su posicidon unos hacia los otros, es decir, provistos de una divergencia
previa. Las facetas 2611 y 2642 pueden estar formadas por una faceta y las facetas 2613 y 2644 pueden estar
formadas por otra faceta, como se muestra mediante lineas a rayas entre los correspondientes pares de facetas, y
las unicas dos facetas estan unicamente inclinadas en una direccion y las dos en paralelo con respecto a la direccion
de extension de linea.

Se indica que de forma alternativa a las Figs. 5a y 5b, también los canales 6pticos 1 y 2 podrian extenderse de forma
convergente entre si, asi como extenderse de forma convergente entre si por otra parte los canales 3 y 4, y los dos
pares por su parte de forma divergente entre si, extendiéndose por su parte no obstante todos los ejes 6pticos en un
plano. Las facetas podrian estar configuras de este modo mas pequefias en direcciéon de extension de linea.

Se indica una vez mas que las Figs. 4 y 5a, b muestran debido a motivos de claridad unicamente un médulo, pero
que el respectivamente otro médulo puede estar estructurado del mismo modo. Se menciona ademas de ello una
vez mas, que la cantidad de canales por médulo no esta limitada a cuatro.

Podria estar previsto ademés de ello, que en un médulo estuviesen asignados algunos canales 6pticos al mismo
campo visual parcial, como por ejemplo para el fin de la superresolucion o para el aumento de la resolucion, con la
cual se explora el correspondiente campo visual parcial mediante estos canales. Los canales 6pticos dentro de un
grupo de este tipo se extenderian entonces por ejemplo antes de desvio de haz en paralelo y serian desviador por
una faceta a un campo visual parcial. De manera ventajosa las imagenes de pixeles del sensor de imagen de un
canal de un grupo se encontrarian en posiciones intermedias entre imagenes de los pixeles del sensor de imagen de
otro canal de ese grupo. El campo visual completo de acuerdo con esto, en el sentido de una resolucidn espacial y
no en el sentido de una cantidad por pixel, no seria explorado mediante los médulos de tal manera que cada canal
recogiese su parte del campo visual completo, es decir, su campo visual parcial, con la resoluciéon completa, sino
solo con una reducida. Solo el aprovechamiento del desplazamiento de pixel conduciria a una imagen completa con
mayor resolucién, en cuyo caso cada campo visual parcial presentaria méas pixeles que las imagenes de los canales
que recogiesen este campo visual parcial observado individualmente y no la misma cantidad que arriba. El mapa de
profundidad se obtendria no obstante solo con la resolucién reducida y no como arriba con la resolucién de imagen
completa o con un valor de profundidad o pixel de mapa de profundidad por pixel de la imagen completa o de las
imagenes completas. Tiene validez ademas de ello para el dispositivo de desvio de haz y el sensor de imagen algo
parecido como se ha mencionado anteriormente con respecto al sustrato de dptica, concretamente que los médulos
1y 2 podrian compartir también un correspondiente elemento. El dispositivo de desvio de haz podria ser para fines
de estabilizacién de imagen giratorio alrededor de un eje paralelo con respecto al eje x. Junto con el movimiento de
traslacion de las opticas a lo largo del eje x da como resultado una estabilizacion de imagen del campo visual
completo en dos direcciones, pudiendo realizarse a través de un movimiento de traslacién de las dpticas a lo largo
del eje z el control de foco.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D para poner a disposicion informaciones 3D de
una escena con:

un sensor de imagen (12);

una primera pluralidad (144) de canales o6pticos (1411, 1412, 1443, 1444) para representar primeros campos
visuales parciales (3011, 3012, 3013, 3014) que se solapan de un campo visual completo (28) sobre primeras zonas
de sensor de imagen (1211, 1212, 1213, 1214) del sensor de imagen;

una segunda pluralidad (142) de canales opticos (1421, 1422, 1423, 1424) para representar segundos campos
visuales parciales (3021, 3022, 3023, 3024) que se solapan entre si y con los primeros campos visuales parciales,
del campo visual completo (28) sobre segundas zonas de sensor de imagen (1221, 1222, 1223, 1224) del sensor de
imagen, estando dispuestas la primera y la segunda pluralidad de canales Opticos lateralmente desplazadas a
razon de una separacion de base (15) una de la otra;

cubriendo los primeros campos visuales parciales (3011, 3012, 3013, 3014) juntos el campo visual completo (28), y
cubriendo los segundos campos visuales parciales juntos el campo visual completo (28);

un procesador (85) para fundir imagenes, las cuales estan recogidas por la primera pluralidad de canales 6pticos,
dando lugar a una primera imagen completa, estando configurado el procesador (85), para llevar a cabo en una
zona de solapamiento (86) de primeros campos visuales parciales de un par de canales épticos de la primera
pluralidad de canales 6pticos, la fusion mediante el uso de disparidades en un par de imagenes, de las cuales al
menos una estd recogida por uno de la segunda pluralidad de canales 6pticos, cuyo segundo campo visual
parcial representado se solapa con la zona de solapamiento.

2. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con la reivindicacion 1, siendo la
separacion de base (15) mayor que una Unica separacion de base de canal (19) entre dos canales Opticos
adyacentes de la primera pluralidad de canales 6pticos y entre dos canales 6pticos adyacentes de la segunda
pluralidad de canales 6pticos.

3. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con la reivindicacion 1 o 2, en cuyo
caso esta configurado el procesador (85), para fundir imagenes, las cuales estan recogidas por la segunda pluralidad
de canales 6pticos,

dando lugar a una segunda imagen completa, y usar a este respecto en una zona de solapamiento de segundos
campos visuales parciales de un par de canales épticos de la segunda pluralidad de canales 6pticos disparidades en
otro par de imagenes, de las cuales al menos una esta recogida por uno de la primera pluralidad de canales 6pticos,
cuyo primer campo visual parcial representado se solapa con la zona de solapamiento de los segundos campos
visuales parciales.

4. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con la reivindicacion 3, en cuyo
caso el procesador (85) esta configurado para generar un mapa de profundidad usando disparidades entre la
primera y la segunda imagen completa.

5. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con la reivindicacion 4, en cuyo
caso el procesador (85) esta configurado para deformar la primera o la segunda imagen completa en un centro
virtual éptico o para deformar la primera y la segunda imagen completa en la vista virtual y fundirla, para obtener una
imagen completa final, a la cual pertenece el mapa de profundidad.

6. Dispositivo de representacién de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a
5, en cuyo caso el procesador (85) esta configurado de tal manera, que las imagenes, las cuales estan recogidas por
la primera pluralidad de canales opticos, y las imagenes, las cuales estan recogidas por la segunda pluralidad de
canales Opticos, y la primera imagen completa tienen una misma resolucion espacial lateral.

7. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a
6, en cuyo caso el procesador (85) esta configurado de tal manera, que los primeros campos visuales parciales, a
los cuales esta asignada la primera pluralidad de canales épticos, son diferentes entre si y congruentes con los
segundos campos visuales parciales, a los cuales esta asignada la segunda pluralidad de canales 6pticos.

8. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con la reivindicacion 1 o 3, en cuyo
caso el procesador (85) esta configurado para generar un mapa de profundidad relativo a la primera imagen
completa usando disparidades en pares de imagenes,

que presentan al menos para cada uno de la primera pluralidad de canales épticos al menos un par, el cual presenta
una imagen, la cual esta recogida a través del correspondiente de la primera pluralidad de canales 6pticos, y otra
imagen, la cual esta recogida por uno de la segunda pluralidad de canales 6pticos.

9. Dispositivo de representacién de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a
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8, en cuyo caso una cantidad de la primera pluralidad de canales 6pticos se encuentra entre 2 y 100, ambos
incluidos, y la zona de solapamiento de los primeros campos visuales parciales del par de canales 6pticos de la
primera pluralidad de canales 6pticos se encuentra en lo que a superficie se refiere entre 1/2 y 1/1000 de un tamafio
de imagen medio de las imagenes, las cuales son recogidas por la primera pluralidad de canales épticos.

10. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1
a 9, en cuyo caso una cantidad de la segunda pluralidad de canales Opticos se encuentra entre 2 y 100, ambos
incluidos, y una zona de solapamiento de los segundos campos visuales parciales de un par de canales 6pticos de la
segunda pluralidad de canales 6pticos se encuentra en lo que a superficie se refiere entre 1/2 y 1/1000 de un
tamano de imagen medio de las imagenes, las cuales son recogidas por la primera pluralidad de canales 6pticos.

11. Dispositivo de representaciéon de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1
a 10, en cuyo caso la cantidad de la primera y de la segunda pluralidad de canales épticos es igual y una distribucién
del campo visual completo en los primeros campos visuales parciales es igual a la distribucidon del campo visual
completo en los segundos campos visuales parciales.

12. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1
a 11, en cuyo caso los campos visuales parciales del par de canales opticos de la primera pluralidad de canales
Opticos penetran entre si a razén de una anchura de la zona de solapamiento de al menos 20 pixeles de las
imagenes, las cuales estan recogidas por el par de canales 6pticos de la primera pluralidad de canales 6pticos, con
una separacion de imagen de 10 m.

13. Dispositivo de representacion de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1
a 11, en cuyo caso la primera y la segunda pluralidad de canales 6pticos estan formadas respectivamente como un
conjunto de una sola linea y estan dispuestas en una linea a lo largo de una direccion de extension de linea del
mismo unas junto a otras desplazadas entre si a razén de la separacién de base.

14. Dispositivo de representacién de imagen de aberturas multiples 3D de acuerdo con una de las reivindicaciones 1
a 13, estando configurado el procesador (85), para determinar las disparidades mediante el uso de una correlacién
cruzada de secciones locales del par de imagenes.

15. Procedimiento para fundir imagenes, las cuales estan recogidas por un dispositivo de representacion de imagen
de aberturas multiples 3D, que presenta un sensor de imagen (12), una primera pluralidad (141) de canales 6pticos
(14411, 1442, 1443, 1444) para representar primeros campos visuales parciales (3011, 3012, 3013, 3014) que se solapan
de un campo visual completo (28) sobre primeras zonas de sensor de imagen (1211, 1212, 1213, 1214) del sensor de
imagen y una segunda pluralidad (142) de canales 6pticos (1421, 1422, 1423, 1424) para representar segundos campos
visuales parciales (3021, 3022, 3023, 3024) que se solapan entre si y con los primeros campos visuales parciales, del
campo visual completo (28) sobre segundas zonas de sensor de imagen (1221, 1222, 1223, 1224) del sensor de
imagen, estando dispuestas la primera y la segunda pluralidad de canales 6pticos lateralmente desplazadas a razén
de una separacion de base (15) una de la otra, cubriendo los primeros campos visuales parciales juntos el campo
visual completo (28), y cubriendo los segundos campos visuales parciales juntos el campo visual completo (28),
presentando el procedimiento la siguiente caracteristica:

fusion de imagenes, las cuales estan recogidas por la primera pluralidad de canales 6pticos, dando lugar a una
primera imagen completa, y concretamente en cuanto que se lleva a cabo en una zona de solapamiento (86) de
primeros campos visuales parciales de un par de canales opticos de la primera pluralidad de canales 6pticos, la
fusion mediante el uso de disparidades en un par de imagenes, de las cuales al menos una esté recogida por uno de
la segunda pluralidad de canales 6pticos, cuyo segundo campo visual parcial representado se solapa con la zona de
solapamiento.
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