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Beschreibung
HINTERGRUND DER ERFINDUNG
(1) Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Rahmenschie-
be-Erfassungsvorrichtung zum Erfassen einer Rela-
tivbewegung oder -verschiebung eines Bilds sowie
eines Verschiebewinkels eines Rahmens wahrend
einer Videobildaufnahme. Die Erfindung betrifft ferner
eine Videoaufzeichnungsvorrichtung, die Videosig-
nale zweier raumlich zueinander kontinuierlicher
Rahmen aufzeichnen kann und den Rahmenver-
schiebungswert unter Verwendung der Rahmenver-
schiebungs-Erfassungsvorrichtung anzeigen kann.

(2) Beschreibung des Stands der Technik

[0002] Zunachst wird als erstes Beispiel aus dem
Stand der Technik eine "Bildanzeigevorrichtung" be-
schrieben, wie sie in der japanischen Patentanmel-
dungsoffenlegung Sho 64 Nr. 29,064 offenbart ist.
Die Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das die bekannte
Vorrichtung zeigt; und die Eig. 2 ist eine Ansicht, die
ein typisches Beispiel eines Anzeigerahmens bei die-
ser herkdémmlichen Vorrichtung zeigt. In der Eig. 1 ist
eine Fernsehkamera 511 (die als Videokamera be-
zeichnet wird) unter Verwendung einer Festkor-
per-Bildaufnahmevorrichtung, wie von CCDs (Char-
ge Coupled Devices) usw. auf einem Stativ 512 mon-
tiert, das in horizontaler und vertikaler Richtung dreh-
bar ist. Die Videokamera ist mit einem Pendeldetek-
tor 513 versehen, um Information zu ihrem Schwenk-
winkel zu erhalten.

[0003] Die Videokamera verfugt Uber eine aus-
tauschbare Linse 514. Jede der verwendeten Linsen
ist eine Zoomlinse, d.h., dass der Gesichtsfeldwinkel
variabel ist. Demgemalf} verfiigt die Kamera Uber ei-
nen Gesichtsfeldwinkel-Detektor 512 zum Erfassen
der Gesichtsfeldinformation. In einer Panoramabild-
verarbeitungseinheit 516 erzeugt ein CCD-Treiber
516a ein CCD-Aktivierungssignal Sa und liefert es an
die Videokamera 511. Auf das Signal Sa hin gibt die
Videokamera 511 ein Videosignal Sb, Pendelinfor-
mation Sc und Gesichtsfeldwinkel-Information Sd an
die jeweiligen Teile der Panoramabildverarbeitungs-
einheit 516 aus.

[0004] Das Videosignal Sb wird in einem A/D(Ana-
log/Digital)-Wandler 516b in ein digitales Signal ge-
wandelt, und das so gewandelte Signal wird an eine
Panoramaspeicherschaltung 516c¢ geliefert. Die Pen-
delinformation Sc sowie die Gesichtsfeldwinkelinfor-
mation Sd werden durch einen A/D-Wandler 516d in
digitale Signale gewandelt, die an einen Timinggene-
rator 516e geliefert werden. Die A/D-Wandler 516b
und 516d fuhren, auf jeweilige Taktsignale vom Ti-
minggenerator 516e hin, eine A/D-Wandlung aus.

[0005] Der Timinggenerator 516e gibt ein Steuersi-
gnal an eine Speichersteuerschaltung 516f aus, da-
mit ein mit jedem Linsengesichtsfeldwinkel aufge-
nommenes Bild in die Panoramaspeicherschaltung
516 geschrieben oder aus dieser geladen werden
kann. Ein D/A(Digital/Analog)-Wandler 516g wandelt
das aus dem Speicher 516¢c ausgelesene digitale
Bildsignal in ein analoges Signal und liefert das erhal-
tene Signal als Panoramasignal an eine Hinweisein-
richtung (nicht dargestellt).

[0006] Die Panoramaspeicherschaltung 516¢ spei-
chert sukzessive Rahmen des Videosignals Sb von
der Videokamera 511, was auf Grundlage der Pen-
delinformation Sc und der Gesichtsfeldwinkel-Infor-
mation Sd erfolgt. Wenn die Panoramaspeicher-
schaltung 516c¢, auf das Steuersignal vom Timingge-
nerator 516e hin, in den Auslesemodus umgeschaltet
wird, wird das gespeicherte Videosignal mit einer vor-
gegebenen Reihenfolge durch die Speichersteuer-
schaltung 516f ausgelesen.

[0007] Als Nachstes wird der Betrieb beschrieben.
Gemal der Fig. 2 werden, wenn die Bildaufnahme-
richtung der Videokamera 511 geandert wird, z.B. in
der horizontalen Richtung, die Pendelinformation Sc
und die Linsengesichtsfeldwinkel-Information Sd in
Bezug auf eine Referenzrichtung (z.B. die Zentral-
winkelrichtung des gesamten Pendels) der Videoka-
mera 511 durch Detektoren 513 bzw. 515 erfasst und
ausgegeben. Hierbei ist das Gesichtsfeld der Linse
514 dank der Zoomfunktion derselben variabel.

[0008] Der Timinggenerator 516e tastet, unter Ver-
wendung der erfassten Pendelinformation Sc und der
Linsengesichtsfeldwinkel-Information Sd, die Pendel-
information Sc fur jeden Gesichtsfeldwinkel ab, und
er steuert die Speichersteuerschaltung 516f zum Ab-
speichern des Bildsignals in Zuordnung zum abge-
tasteten Zustand des Pendels. D.h., dass die Spei-
chersteuerschaltung 516f, wenn sich die Pendelinfor-
mation entsprechend dem Gesichtsfeldwinkel &ndert,
so gesteuert wird, dass das Videoaufzeichnungsvor-
richtung fir den Rahmen im Zustand des Pendels ge-
speichert werden kann.

[0009] Das Auslesen aus der Panoramaspeicher-
schaltung 516¢ erfolgt auf solche Weise, wie es bei-
spielsweise in der Fig. 2 dargestellt ist, dass ein Pa-
noramavideobild, das funf Rahmen in der horizonta-
len Richtung entspricht, durch ein einzelnes horizon-
tales Durchfahren angezeigt werden kann, wobei ho-
rizontale Linien sukzessive umgeschaltet werden,
um das Panoramabild auf dieselbe Weise fertigzu-
stellen. Die Fig. 1 und Fig. 2 zeigen ein Beispiel, bei
dem eine Linse mit einem Gesichtsfeld von 5° ver-
wendet ist. D.h., dass Bildrahmen, die entsprechend
5° in der horizontalen Richtung erhalten wurden, in
die Panoramaspeicherschaltung 516c eingegeben
werden und ein Panoramabild aus einigen oder meh-
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reren Rahmen entlang der horizontalen Richtung un-
mittelbar ausgelesen wird.

[0010] Hierbei besteht das Panoramabild aus insge-
samt 15 Rahmen, d.h. finf Rahmen entlang der hori-
zontalen Richtung und drei Rahmen in der vertikalen
Richtung, wobei jeder Rahmen quadratisch ist und
aus 100 Pixeln einer horizontalen Durchfahrlinie und
100 vertikalen Durchfahrlinien besteht. Demgeman,
da namlich die auf die obige Weise konfigurierte Bil-
danzeigevorrichtung ein Bild im Zustand des Pendels
fur jeden Gesichtsfeldwinkel anzeigt, was auf Grund-
lage der durch den Linsengesichtsfeldwinkel-Detek-
tor erfassten Information erfolgt, ist es moglich, ein
exaktes Panoramabild zu erzeugen, das selbst dann
frei von Uberlappung oder Informationsausfall ist,
wenn die GroRe des Gesichtsfeldwinkels variiert
wird.

[0011] Als Nachstes erfolgt eine Beschreibung zu
einem zweiten Stand der Technik zu einem "Uberwa-
chungssystem" unter Verwendung einer Kamera (ja-
panische Patentanmeldungsoffenlegung Hei 1 Nr.
94,787). Die Fig. 3 zeigt ein Blockdiagramm, das ein
Beispiel eines Uberwachungssystems zeigt, wie es in
einer Bargeldautomat-Servicekabine in einer Bank
usw. installiert ist. In der Fig. 4 wird eine durch eine
Kamera 602 aufgenommene Ansicht der Bargeldau-
tomat-Servicekabine 601 in einer Bewegungserfas-
sungsschaltung 605, in der erfasst wird, ob sich ir-
gendein Objekt im Gesichtsfeld bewegt, einer Opera-
tion unterzogen. Wenn irgendein sich bewegendes
Objekt erkannt wird, wird ein Aufzeichnungsvorgang
durch einen VTR 603 gestartet, und gleichzeitig wird
die Ansicht auf einem Monitor 604 angezeigt, damit
eine Uberwachung der Bargeldautomat-Servicekabi-
ne 601 erfolgen kann.

[0012] Dabei flhrt die Bewegungserfassungsschal-
tung 605 einen Vergleich eines aktuellen Rahmens
mit einem vorigen Rahmen unter Verwendung eines
Speichers 606 und einer Subtrahierschaltung 607
aus, um zu erkennen, ob sich irgendein Objekt be-
wegt. Wenn ein sich bewegendes Objekt vorhanden
ist, aktiviert das System den VTR 603 zum Aufzeich-
nen des Ausgangssignals von der Kamera 602, wo-
hingegen er gestoppt wird, wenn sich kein Objekt be-
wegt. Demgemal wird der VTR 603 zur Aufzeich-
nung nur dann aktiviert, wenn irgendwelche Ande-
rungen in der Bargeldautomat-Servicekabine 601
auftreten.

[0013] Hinsichtlich des obigen Systems ist als drit-
tes Beispiel aus dem Stand der Technik eine "Bildzu-
sammensetzvorrichtung" angegeben (offenbart in
der japanischen Patentanmeldungsoffenlegung Hei 5
Nr. 30,422). Bei dieser Vorrichtung bewegt sich das
von der Kamera eingegebene Videobild, da die Fern-
sehkamera durch eine Scantischsteuerung auf ei-
nem Scantisch bewegt wird. Demgemal ermittelt

das System durch Erfassen einer Diskrepanz zwi-
schen einem aktuellen Bild und einem vorigen Bild
auf Grundlage von Daten, bei denen die Bewegung
des Bilds durch den sich bewegenden Scantisch be-
ricksichtigt ist, ob sich das Bild andert oder nicht.

[0014] Als Nachstes wird als viertes Beispiel aus
dem Stand der Technik eine "Kamera mit eingebau-
tem Gyrosensor und Videodruckern" (japanische Pa-
tentanmeldungsoffenlegung Hei 6-105,214) be-
schrieben. Die Fig. 4 ist eine perspektivische An-
sicht, die eine Kamera mit eingebautem Gyrosensor
zeigt. In dieser Figur verfiigt ein Kamerakorper 700
Uber einen Sucher 701, eine Verschlusstaste 702 und
eine Aufnahmelinse 703. An der Oberseite des Ka-
merakorpers 700 ist ein Gyrosensor 704 vorhanden.
Dieser Gyrosensor erkennt den Kamerakdrper 700
als sich bewegendes Objekt, und er erfasst seine Be-
wegung. Hierbei kann der Gyrosensor 704 in das In-
nere des Kamerakdrpers 700 eingebaut sein.

[0015] Der Gyrosensor 704 verfugt Uber drei Frei-
heitsgrade, d.h., dass er Uber die Méglichkeit verfugt,
dreidimensionale Anderungen zu erfassen. Es wird
davon ausgegangen, dass dreidimensionale Koordi-
natenachsen wie folgt eingestellt sind: positive Rich-
tung der X-Achse: horizontal nach rechts, positive
Richtung der Y-Achse: vertikal nach oben, und positi-
ve Richtung der Z-Achse: Richtung, in der die Auf-
nahmelinse zu einem Objekt ausgerichtet wird.

[0016] Die Fig. 5A und Fig. 5B zeigen eine Situati-
on wie folgt: Es wird namlich ein Bild eines ersten
Rahmens in der Fig. 5B in einem in der Fig. 5A dar-
gestellten Rahmenzustand aufgenommen, und da-
nach wird ein anderes Bild eines zweiten Rahmens
aufgenommen, nachdem der Kamerakorper 700 um
einen erforderlichen Winkel auf der Y-Achse in der
Uhrzeigerrichtung verdreht wurde. So werden die in
der Fig. 5B dargestellten Bilder erhalten. Umgekehrt
wird das zweite Bild in der Fig. 5B als Erstes aufge-
nommen, und danach kann das erste Bild aufgenom-
men werden, nachdem der Kamerakorper 700 auf
derselben Achse, jedoch in der Gegenuhrzeigerrich-
tung, um den bendtigten Winkel verdreht wurde. (In
diesem Fall ist jedoch die Reihenfolge der Rahmen in
der Fig. 5B vertauscht.) D.h., dass dann, wenn die
Information zur Bewegung der Kamera bekannt ist,
es maoglich ist, Panoramabilder mit mehr Variation zu
erzeugen.

[0017] Die Fig. 6(a) bis 6(i) kennzeichnen Rahmen-
zusammensetzungen, wie sie durch den Sucher 701
der Kamera dieses Beispiels gesehen werden und
durch diese Kamera aufgenommen werden kénnen.
Nun sei angenommen, dass die Kamera in einer in
der Fig. 6(e) dargestellten Position ausgerichtet ist.
In der Figur kennzeichnet ein aus einer diinnen Linie
im Sucher bestehender Rahmen einen Bildaufnah-
merahmen, wahrend Punkte A, B, C und D zur Infor-
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mation Uber eine Positionsanpassung verwendet
werden. D.h., dass eine Hinweiseinrichtung 710 eine
Horizontalbewegung anzeigt, wahrend eine andere
Hinweiseinrichtung 711 eine Vertikalbewegung an-
zeigt.

[0018] Es sei der Fall betrachtet, dass ein Panora-
mabild, wie es in den Fig. 5A und Fig. 5B dargestellt
ist, aufzunehmen ist. In diesem Fall fokussiert die Ka-
mera, wenn die Verschlusstaste 701 betatigt wird, au-
tomatisch auf das Objekt, um ein Bild im Rahmen der
Fig. 6(e) als Referenzrahmen aufzunehmen. Als
Nachstes erkennt der Gyrosensor 704, wenn die Ka-
mera so verdreht wird, dass der rechte Rahmen im
Sucher aufgenommen werden kann, automatisch die
Richtung der Fig. 6(f), und er sorgt dafur, dass die
horizontale und die vertikale Hinweiseinrichtung 710
und 711 den Benutzer genau anweisen, die Kamera
so zu bewegen, dass der Punkt A im Sucher in der
Fig. 6(f) am Punkt D im Sucher in der Fig. 6(e) liegt,
wahrend der Punkt B im Sucher in der Fig. 6(f) am
Punkt C im Sucher in der Fig. 6(e) positioniert ist.
Wenn die Kamera in Ubereinstimmung mit der An-
weisung bewegt und am Ort positioniert ist, wird der
Verschluss automatisch oder manuell aktiviert.

[0019] In &hnlicher Weise wird dafir gesorgt, wenn
die Kamera in der Richtung der Fig. 6(d) bewegt
wird, dass die horizontale und die vertikale Hinweis-
einrichtung 710 und 711 den Benutzer dazu anwei-
sen, die Kamera so zu bewegen, dass der Punkt B im
Sucher in der Fig. 6(c) am Punkt D im Sucher in der
Fig. 6(e) positioniert ist. Durch derartige Bedienung,
wie es oben beschrieben ist, ist es moglich, jede be-
liebige Kombination von Rahmen, wie solche zu er-
zeugen, dass die Kamera vertikal, horizontal oder di-
agonal bewegt wird.

[0020] Als Nachstes wird ein flinftes Beispiel aus
dem Stand der Technik beschrieben, namlich eine
"Anzeigevorrichtung zur Bildaufnahme" (japanische
Patentanmeldungsoffenlegung Hei 3 Nr. 38,976). Die
Eig. 7 ist ein Blockdiagramm, das die Anzeigevor-
richtung zeigt. In dieser Figur bestimmt ein Mikro-
computer (der nachfolgend als CPU bezeichnet wird)
811 die gesamte Steuerung der Vorrichtung.

[0021] In dieser Figur wandelt ein Analog/Digi-
tal(A/D)-Wandler 813 das analoge Bildsignal, das ein
durch eine Bildaufnahmeeinrichtung 812 aufgenom-
menes Objektbild in digitale Bilddaten. Das Aus-
gangssignal des Wandlers 811 wird an einen Rah-
menspeicher 814 geliefert, damit es in diesem abge-
speichert wird. Mit der CPU 811 sind verbunden: der
Rahmenspeicher 814; eine Fotometrievorrichtung
815 zum Messen der Helligkeit eines Objekts; eine
Anzeigevorrichtung 816 zum Anzeigen eines Bewe-
gungswerts des Obijektbilds, des der Fotometrie un-
terzogenen Punkts usw.; eine Belichtungssteue-
rungseinheit 817; eine Fokussiervorrichtung 818 zum

Fokussieren des Objekts; ein Fokusaktivierungs-
schalter 819 zum Aktivieren der Fokussierungsvor-
richtung 818; ein Punktlichtschalter 820 zum Einstel-
len des Punktlicht-Messmodus und zum Erzielen ei-
nes Messwerts in diesem Modus und zum Erzielen
eines Messwerts in diesem Modus; ein Loschschalter
821 zum Einstellen des Lichtmittelwert-Messmodus
ausgehend vom Punktlicht-Messmodus und zum Er-
halten des Messwerts in diesem Modus; und ein Ton-
generator 822 zum Erzeugen von Ténen auf die Be-
wegung des Objekts hin, sowie dann, wenn die
Schalter 819 bis 821 bedient werden.

[0022] Die Bildaufnahmeeinrichtung 812 besteht
aus einer Bilderzeugungsvorrichtung wie z.B. CCDs,
MOSs (Metal Oxide Semiconductors) oder derglei-
chen. Die CPU 811 ist so ausgebildet, dass sie die
Bewegung des Objekts auf Grundlage der im Rah-
menspeicher 814 gespeicherten digitalen Daten be-
rechnet.

[0023] In diesem Fall ist die CPU 811 so ausgebil-
det, dass sie beliebige Bilddaten im Rahmenspeicher
814 durch Spezifizieren einer Horizontaladresse (XA-
DR) und einer Vertikaladresse (YADR) ausliest. Die
CPU 811 sorgt weiter fir eine Belichtungsberech-
nung und eine Fokussierberechnung und derglei-
chen. Die Belichtungsberechnung erfolgt auf Grund-
lage des von der Fotometrievorrichtung 815 gemes-
senen Werts, wohingegen die Fokussierberechnung
auf Grundlage der Bilddaten zum Berechnen der
Brennweite zu einem Objekt erfolgt.

[0024] Nun wird ein Verfahren zum Berechnen des
Verschiebewerts fur ein Objekt durch die CPU 811
beschrieben. Es sei angenommen, dass im Rahmen-
speicher 819 ein Objektbild FLa gespeichert ist, wie
es i der Fig. 8A dargestellt ist. Beim Auslesen der
Bilddaten bildet die CPU 811 die Summe (XSUM) der
Werte hinsichtlich des Helligkeitssignals fir alle Pixel
entlang beispielsweise der vertikalen Richtung.
Durch diese Operation wird ein eindimensionales
X-Spektrum des Summensignals XSa erhalten.

[0025] In diesem Fall zeigt, da das Objektbild FLa
einen sich entlang der vertikalen Richtung erstre-
ckenden dunklen Gegenstand wie einen Baum ent-
halt, das Summensignal XSa hinsichtlich dieses Teils
niedrigere Werte, als es dem Pegel der anderen Ge-
biete entspricht, wie es aus der Fig. 8B erkennbar ist.
Demgemal bildet die CPU 811 eine andere Summe
(YSUM) der Werte hinsichtlich des Helligkeitssignals
fur alle Pixel entlang beispielsweise der horizontalen
Richtung, wodurch ein eindimensionales Y-Spektrum
des Summensignals YSa erhalten wird. In diesem
Fall zeigt, da das Objektbild FLa einen sich entlang
der horizontalen Richtung erstreckenden hellen Ge-
genstand, wie den Himmel enthalt, das Summensig-
nal XSa hinsichtlich dieses Abschnitts hdhere Werte,
als es dem Pegel der anderen Gebiet entspricht, wie
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es in der Fig. 8C dargestellt ist. Das so erfasste Ho-
rizontal-Summensignal (oder fur die X-Richtung) XSa
und das Vertikal-Summensignal (oder fur die Y-Rich-
tung) YSa werden in einer nicht dargestellten Spei-
chereinrichtung wie einem RAM (Direktzugriffspei-
cher) oder dergleichen in der CPU 811 zwischenge-
speichert.

[0026] Es sei angenommen, dass die Kamera aus-
gehend von der oben angegebenen Position nach
rechts oben bewegt wird, so dass ein Objektbild FLb
erhalten wird, wie es in der Fig. 9A dargestellt ist. In
dieser Position erfasst die CPU 811 in dahnlicher Wei-
se Summensignale XSb und YSb fiir die X- bzw. die
Y-Richtung. In diesem Fall liegen das Summensignal
XSb fur die X-Richtung und das Summensignal YSb
fur die Y-Richtung in Form der in den Fig. 9B bzw.
Fig. 9C dargestellten Spektren vor.

[0027] Aufdiese Weise werden Summensignal XSa
und YSb fur die X- und die Y-Richtung hinsichtlich
des Objektsbilds FLa erfasst, und es werden Sum-
mensignale XSb und YSb fur die X-Richtung bzw. die
Y-Richtung hinsichtlich des Objektbilds FLb erfasst,
und die CPU 811 sorgt flr eine Berechnung eines
Verschiebewerts in z.B. der horizontalen Richtung
hinsichtlich des Objektbildrahmens. D.h., dass die
CPU 811 den Horizontalverschiebewert des Objekt-
bildrahmens auf Grundlage einer Korrelationsopera-
tion zwischen den zwei Summensignalen XSa und
XSb fir die X-Richtung berechnet. In der Praxis be-
rechnet die CPU 811 sukzessive Absolutdifferenz-
werte zwischen den zwei Summensignalen XSa und
XSb fur die X-Richtung durch stiickweises Verschie-
ben des Summensignals XSb fir die X-Richtung be-
treffend das Objektbild FLb relativ zum Summensig-
nal XSa fur die X-Richtung hinsichtlich des Objekt-
bilds FLa, um nach einem minimalen Absolutdiffe-
renzwert zu suchen. Auf Grundlage dieser Berech-
nung bestimmt die CPU 811 die Grolde, bei der der
Minimalwert erhalten wird, als Horizontalverschiebe-
wert des Objektbildrahmens.

[0028] Beim oben beschriebenen ersten Beispiel
aus dem Stand der Technik (japanische Patentan-
meldungsoffenlegung Sho 64 Nr. 29,064) ist die Ge-
nauigkeit der Befestigung der Videokamera am Stativ
wesentlich, um einen genauen Gesichtsfeldwinkel zu
erfassen. Wenn eine Bildaufnahme durch das darge-
legte Verfahren erfolgt, sollte eine Videokamera mit
einem Gesichtsfeldwinkeldetektor vom oben be-
schriebenen Typ mit einem Stativ mit einem Pendel-
detektor verwendet werden. Demgemal war die Vor-
richtung sehr teuer. Um eine genaue
Schwenk/Kipp-Bedienung der Videokamera auszu-
fuhren, ist es erforderlich, ein stabiles Stativ zu ver-
wenden. Im Ergebnis war es schwierig, die Vorrich-
tung kompakt und leicht auszubilden, so dass diese
Konfiguration fiir den Transport oder zum Bewegen
sehr ungeschickt war.

[0029] Beim oben angegebenen zweiten Beispiel
aus dem Stand der Technik (japanische Patentan-
meldung Hei 1 Nr. 94,787) wird nur dann ein Video-
bild aufgezeichnet, wenn sich das Objektbild im Rah-
men andert. Daher ist diese Konfiguration zur An-
wendung bei einer tragbaren Videokamera unglins-
tig, da sich das Objektbild jedesmal andert, wenn
eine tragbare Videokamera verwendet wird.

[0030] Beim dritten Beispiel aus dem Stand der
Technik (japanische Patentanmeldung Hei 5 Nr.
30,422) sucht das System nach Anderungen des ak-
tuellen Videobilds gegeniber dem vorigen Videobild,
und es sorgt fir ein Aufzeichnen oder eine Datenu-
bertragung dieses Teils. Daher ist es unmaoglich, zu
erfassen, ob sich das Bild um einen beliebigen Ver-
schiebewert bewegt, und fir ein Aufzeichnen zu sor-
gen. Ferner wird bei diesem Beispiel aus dem Stand
der Technik eine Anderung des Bilds auf Grundlage
der Bewegung des Scantischs erfasst. Bei dieser
herkbmmlichen Konfiguration wird, nachdem die
Bilddaten zwischen vor und nach der Bewegung
durch elektrisches Verschieben der Relativposition
der aktuellen Daten auf die vorigen Daten korreliert
wurden, ein neuer Bildabschnitt, falls vorhanden, aus
der Starke des Korrelationswerts erfasst. In einem
solchen Fall kénnte, obwohl sich der Bildrahmen
nicht bewegt hat, das System fehlerhaft erfassen,
dass er sich geandert hat, obwohl plétzlich ein Bild im
Bildrahmen auftritt, das nichts mit dem vorigen Bild
zu tun hat.

[0031] Beim oben beschriebenen vierten herkdmm-
lichen Beispiel (japanische Patentanmeldung Hei 6
Nr. 105,214), wird ein Gyrosensor dazu verwendet,
den Verschiebewert zu erfassen. Ein Gyrosensor ist
ein Winkelgeschwindigkeitssensor, weswegen es
moglich ist, den Verschiebewinkel durch Berechnen
des Produkts aus der Winkelgeschwindigkeit und der
Zeit zu bestimmen. Wenn jedoch ein Linsensystem
mit einem Zoommechanismus, der ein kontinuierli-
ches Variieren des Gesichtsfeldwinkels ermdglicht,
verwendet wird, hangt der einem Bildrahmen ent-
sprechende Verschiebewinkel von der angezoomten
Position ab. D.h., dass diese herkdbmmliche Konfigu-
ration nicht im Hinblick auf ein solches System mit
Zoomlinse konstruiert wurde, so dass die Anwen-
dung der herkdmmlichen Konfiguration bei einem
Linsensystem mit Zoommechanismus unglinstig ist.

[0032] Beim oben beschriebenen flinften Beispiel
aus dem Stand der Technik (japanische Patentan-
meldung Hei 3 Nr. 38,976) wird der Bewegungswert
des Bildaufnahmerahmens dadurch bestimmt, dass
nach einem Verschiebewert gesucht wird, fiir den der
Absolutdifferenzwert zwischen dem aktuellen Sum-
mensignal und dem vorigen Summensignal einen Mi-
nimalwert einnimmt, wenn das Summensignal des
Helligkeitssignals des aktuellen Videobilds relativ
zum Summensignal des Helligkeitssignals des vori-
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gen Videobilds verschoben wird. DemgemaR er-
scheinen, wenn eine Ansicht aufgenommen wird, bei
der beispielsweise mehrere Baumen mit ahnlicher
Grole mit ungefahr ahnlichen Abstanden vorhanden
sind, einige Stellen auf, an denen der Absolutdiffe-
renzwert einen Minimalwert einnimmt, wenn das ak-
tuelle Summensignal relativ zum vorigen Summen-
signal in einer Richtung verschoben wird. Daher kann
es in einigen Fallen schwierig werden, zu ermitteln, in
welcher Richtung die Kamera verschoben wurde.
Aufgrund einer derartigen fehlerhaften Erfassung
koénnte die Hinweiseinrichtung zum Informieren des
Bedieners uber die Bewegungsrichtung eine Rich-
tung entgegengesetzt zu derjenigen anzeigen, in der
die Kamera tatsachlich bewegt wurde, oder die Hin-
weiseinrichtung kénnte plétzlich unregelmaliig sprin-
gen. Was noch schlechter ist, ware es fur den Bedie-
ner unmdglich, zu wissen, ob die erfassten Daten
korrekt sind oder nicht.

[0033] Das Dokument U5-A-5,233,417 offenbart
eine Bildbewegungs-Erfassungsvorrichtung, die den
Abstand zwischen einen Endpunkt bildenden Pixeln
in aufeinanderfolgenden Rahmen berechnet. Die Bil-
der werden in einem Videospeicher zwischengespei-
chert.

[0034] Das Dokument EP-A-435 319 offenbart eine
Kameravorrichtung mit einer Drifterfassungseinheit,
einer Schaltung fir zweidimensionale Korrelation
zum Korrelieren eines im Speicher abgespeicherten
Objektbilds mit sequenziellen Bildsignalen, und mit
einem Stellglied zum Korrigieren einer erfassten Drift
in der Vorrichtung.

[0035] Das Dokument EP-A-592 136, gegenlber
dem die Erfindung abgegrenzt ist, offenbart eine Vor-
richtung zum Erzeugen eines Panoramabilds durch
Aufzeichnen von Bewegungsvektorinformation ge-
meinsam mit Bildsignalen auf einem Videoband, um
es zu ermdglichen, die vom Band abgespielten Bilder
miteinander zu verbinden, um ein Panoramabild zu
erzeugen.

ZUSMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0036] Daher ist es eine Aufgabe der Erfindung,
eine  Rahmenverschiebungs-Erfassungsvorrichtung
zu schaffen, die, ohne ein Stativ mit Pendeldetektor
zu verwenden, die Bewegung des Bildaufnahmerah-
mens genau erfassen kann, ohne durch eine Teilbe-
wegung gestort zu werden.

[0037] Es ist eine andere Aufgabe der Erfindung,
eine Videoaufzeichnungsvorrichtung zu schaffen, die
zwei raumlich korrelierte Rahmen vor und nach einer
Bewegung dadurch aufzeichnen und wiedergeben
kann, dass sie die Bewegung des Bildaufnahmerah-
mens genau erfasst.

[0038] Es ist eine dritte Aufgabe der Erfindung, eine
Videoaufzeichnungsvorrichtung zu schaffen, die ei-
nen exakten Verschiebewert des Bildaufnahmerah-
mens und die zugehdrige Verschieberichtung auf der
Monitoreinheit durch genaues Erfassen der Bewe-
gung des Bildaufnahmerahmens anzeigen kann, um
es dem Bediener zu ermoglichen, den Bildaufnahme-
rahmen genau zu bewegen.

[0039] Weiterhin ist es noch eine andere Aufgabe
der Erfindung, eine Videoaufzeichnungsvorrichtung
zu schaffen, die die Drehung der Kamera innerhalb
eines spezifizierten Verschiebebereichs dadurch au-
tomatisch kontrollieren kann, dass die Bewegung des
Bildaufnahmerahmens genau erfasst wird.

[0040] GemalR der Erfindung ist eine Vorrichtung
geschaffen, wie sie im Anspruch 1 beansprucht ist.

[0041] Der Rahmenverschiebungs-Erfassungsab-
schnitt gemaR einer ersten Ausfihrungsform der Er-
findung kann Folgendes aufweisen: einen Bildauf-
nahmeabschnitt zum Ausgeben des Videosignals
aufgenommener Bildrahmen; einen Bewegungsvek-
tor-Erfassungsabschnitt zum Bestimmen eines Be-
wegungsvektors zwischen Bildrahmen durch Verglei-
chen eines vorigen Bildrahmens mit einem aktuellen
Bildrahmen durch ein Halbbild oder einen Rahmen
(Vollbild) als Einheit, wobei die Bildrahmen durch den
Bildaufnahmeabschnitt aus dem Videosignal erzeugt
werden; und einen Rahmenverschiebungs-Erfas-
sungsabschnitt zum Aufsummieren horizontaler und
vertikaler Komponenten des Bewegungsvektors auf
separate Weise, um die Verschieberichtung oder den
Verschiebewert des Bildaufnahmerahmens ab dem
Start eines Zahlvorgangs zu erfassen.

[0042] Der Rahmenverschiebungs-Erfassungsab-
schnitt gemal einer zweiten Ausfuhrungsform der
Erfindung kann Folgendes aufweisen: einen Bildauf-
nahmeabschnitt zum Ausgeben des Videosignals
aufgenommener Bildrahmen; einen Bewegungsvek-
tor-Erfassungsabschnitt zum Bestimmen eines Be-
wegungsvektors zwischen Bildrahmen durch Verglei-
chen eines vorigen Bildrahmens mit einem aktuellen
Bildrahmen durch ein Halbbild oder einen Rahmen
als Einheit, wobei die Bildrahmen durch den Bildauf-
nahmeabschnitt aus dem Videosignal erzeugt wer-
den; und einen Gesichtsfeldverschiebewinkel-Be-
rechnungsabschnitt zum Bestimmen eines horizonta-
len oder vertikalen Gesichtsfeld-Verschiebewinkels,
wobei er so aufgebaut ist, dass der horizontale oder
der vertikale Gesichtsfeld-Verschiebewinkel durch
die folgenden Schritte bestimmt wird: Aufsummieren
horizontaler oder vertikaler Komponenten des Bewe-
gungsvektors, separates Bestimmen eines horizon-
talen oder vertikalen Verschiebewerts des Bildauf-
nahmerahmens; und Berechnen des fraglichen Ver-
schiebewinkels auf Grundlage des Verschiebewerts,
eines vorbestimmten Verschiebewerts fir einen Rah-
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men und eines vorbestimmten Gesichtsfeldwinkels
fiir einen Rahmen.

[0043] Die Videoaufzeichnungsvorrichtung geman
der Erfindung ist durch das oben Beschriebene ge-
kennzeichnet; so sind die folgenden glinstigen Er-
gebnisse zu erwarten.

[0044] Entsprechend dem Rahmenverschie-
bungs-Erfassungsabschnitt gemaR der ersten Aus-
fuhrungsform kénnen der Verschiebewert des Bild-
aufnahmerahmens ab dem Start des Zahlvorgangs
und die zugehdorige Verschieberichtung dadurch ge-
nau bestimmt werden, dass die Bewegung des Bild-
aufnahmerahmens auf Grundlage des Videosignals
des Objekts wahrend der Bildaufnahme erfasst wird,
um Bewegungsvektordaten zu entnehmen, und die
so entnommenen Bewegungsvektordaten analysiert
werden.

[0045] Als Nachstes ist es, entsprechend dem Rah-
menverschiebungs-Erfassungsabschnitt gemal der
zweiten Ausfuihrungsform, moglich, einen Gesichts-
feld-Verschiebewinkel wahrend des Verschwenkens
(horizontale Drehung) oder des Verkippens (vertikale
Drehung) dadurch zu bestimmen, dass die Bewe-
gung des Bildaufnahmerahmens auf Grundlage des
Videosignals des Objekts wahrend der Bildaufnahme
erfasst wird, um Bewegungsvektordaten zu entneh-
men, und die so erhaltenen Bewegungsvektordaten
analysiert werden.

[0046] Bei der Videoaufzeichnungsvorrichtung ge-
maR der Erfindung werden ein tatsachlicher Ver-
schiebewert des Bildaufnahmerahmens ab dem Start
des Zahlvorgangs sowie eine Referenzverstellge-
schwindigkeit des Bildaufnahmerahmens auf dem
Monitorabschnitt angezeigt, wodurch es dem Bedie-
ner moglich ist, die Kamera dadurch genau zu bewe-
gen, dass er die Verschiebegeschwindigkeit in Uber-
einstimmung mit der Referenz-Hinweiseinrichtung
bringt, wenn die Kamera zu schwenken oder zu ver-
kippen ist.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0047] Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das ein erstes
Beispiel aus dem Stand der Technik zeigt;

[0048] Fig. 2 ist eine Ansicht, die ein Beispiel eines
Anzeigerahmens beim Beispiel zum Stand der Tech-
nik in der Fig. 1 zeigt;

[0049] Fig. 3 ist ein Blockdiagramm, das ein zweites
Beispiel aus dem Stand der Technik zeigt;

[0050] Fig. 4 ist eine perspektivische Ansicht, die
eine Kamera mit einem Gyrosensor gemafl einem
dritten Beispiel aus dem Stand der Technik zeigt;

[0051] Fig. 5A ist eine Ansicht, die einen durch die
in der Fig. 4 dargestellte Kamera aufgenommenen
ersten Bildrahmen eines Films zeigt;

[0052] Fig. 5B ist eine Ansicht, die einen durch die
in der Fig. 4 dargestellte Kamera aufgenommenen
zweiten Bildrahmen des Films nach dem Bild der

Fig. 5A zeigt;

[0053] Fig. 6 ist eine Ansicht, die Rahmenzusam-
mensetzungen zeigen, wie sie vom Sucher der in der
Fig. 4 dargestellten Kamera gesehen und aufgenom-
men werden kénnen;

[0054] Fig. 7 ist ein Blockdiagramm, das ein flinftes
Beispiel aus dem Stand der Technik zeigt;

[0055] Fig. 8A ist eine Ansicht zum Veranschauli-
chen der Erfassung eines eindimensionalen Sum-
mensignals eines Objektsbilds als Referenz;

[0056] Fig. 8B ist eine Ansicht zum Veranschauli-
chen der Erfassung entlang der vertikalen Richtung

in der Fig. 8A;

[0057] Fig. 8C ist eine Ansicht zum Veranschauli-
chen der Erfassung entlang der horizontalen Rich-
tung in der Fig. 8A;

[0058] Fig. 9A ist eine Ansicht zum Veranschauli-
chen der Erfassung eines eindimensionalen Sum-
mensignals des bewegten Objektbilds;

[0059] Fig. 9B ist eine Ansicht zum Veranschauli-
chen der Erfassung entlang der vertikalen Richtung

in der Fig. 9A;

[0060] Fig. 9C ist eine Ansicht zum Veranschauli-
chen der Erfassung entlang der horizontalen Rich-
tung in der Fig. 9A;

[0061] Eig. 10 ist ein Blockdiagramm, das ein erstes
Beispiel einer Rahmenverschiebungs-Erfassungs-
vorrichtung gemaR der Erfindung zeigt;

[0062] Fig. 11 ist ein Blockdiagramm eines in der
Fig. 10 dargestellten Bewegungsvektor-Erfassungs-
abschnitts;

[0063] Fig. 12A ist eine schematische Ansicht zum
schematischen Veranschaulichen des Entnahmepro-
zesses fur reprasentative Punkte;

[0064] Fig. 12B ist eine schematische Ansicht zum
schematischen Veranschaulichen der Aufsummie-
rung an reprasentativen Punkten in der Fig. 12A;

[0065] Fig. 13 ist ein Blockdiagramm, das einen in
der Fig. 10 dargestellten Rahmenverschiebungs-Er-
fassungsabschnitt zeigt;
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[0066] Fig. 14 ist ein Flussdiagramm zum Veran-
schaulichen des Betriebs des in der Fig. 10 darge-
stellten Rahmenverschiebungs-Erfassungsab-
schnitts;

[0067] Fig. 15 ist ein Blockdiagramm, das ein zwei-
tes Beispiel einer Rahmenverschiebungs-Erfas-
sungsvorrichtung gemaf der Erfindung zeigt;

[0068] Fig. 16 istein Blockdiagramm, das einen Ge-
sichtsfeldwinkel-Erfassungsabschnitt zeigt;

[0069] Fig. 17 ist ein Flussdiagramm zum Veran-
schaulichen des Betriebs des in der Fig. 15 darge-
stellten  Gesichtsfeldverschiebewinkel-Erfassungs-
abschnitts;

[0070] Fig. 18A ist eine Darstellung zum Erlautern
des Betriebs einer in der Fig. 15 dargestellten Rah-
menverschiebungs-Erfassungsvorrichtung;

[0071] Fig. 18B ist eine Ansicht, die einen Rahmen
zeigt, der einem Winkel 61 in der Fig. 18A zeigt;

[0072] Fig. 18C ist eine Ansicht, die einen Rahmen
zeigt, der einem Winkel 62 in der Eig. 18A entspricht;

[0073] Fig.19 ist ein Blockdiagramm, das einen
Rahmenverschiebungs-Erfassungsabschnitt zeigt;

[0074] Fig. 20 ist ein Flussdiagramm zum Veran-
schaulichen des Betriebs eines Rahmenverschie-
bungs-Erfassungsabschnitts;

[0075] Fig. 21 ist ein Blockdiagramm, das ein drittes
Beispiel einer Videoaufzeichnungsvorrichtung zeigt;

[0076] Fig. 22 ist ein Blockdiagramm, das einen in
der Eig. 21 dargestellten Rahmenverschiebungs-Er-
fassungsabschnitt zeigt;

[0077] FEig. 23 ist ein Flussdiagramm zum Veran-
schaulichen des in der FEig. 21 dargestellten Rah-
menverschiebungs-Erfassungsabschnitts;

[0078] Fig. 24A ist eine Ansicht, die eine typische
Referenzverschiebungs-Hinweiseinrichtung mit einer
tatsachlichen Verschiebehinweiseinrichtung zeigt,
wie sie unmittelbar nach dem Start eines Schwenks
auf einem Monitorabschnitt in der Fig. 21 angezeigt
wird;

[0079] Fig. 24B ist eine Ansicht, die eine Anzeigesi-
tuation fir den Fall zeigt, dass eine Kamera unmittel-
bar nach dem Bewegungsstart nach unten verscho-
ben wird;

[0080] Fig. 24C ist eine Ansicht, die eine Anzeigesi-
tuation im Verlauf des Schwenks, hinsichtlich der

Fig. 24A, zeigt; und

[0081] Fig. 24D ist eine Ansicht, die eine Anzeigesi-
tuation unmittelbar vor dem Ende des Schwenks, hin-
sichtlich der Fig. 24A, zeigt.

BESCHREIBUNG DER BEVORZUGTEN AUSFUH-
RUNGSFORMEN

[0082] Nachfolgend werden Ausfiihrungsformen
der Erfindung unter Bezugnahme auf die beigefugten
Zeichnungen speziell beschrieben.

[0083] Die Fig. 10 ist ein Blockdiagramm, das ein
erstes Beispiel einer Rahmenverschiebungs-Erfas-
sungsvorrichtung gemaR der Erfindung zeigt. In die-
ser Figur wird Licht, das eine Linse 1 durchlaufen hat,
durch eine CCD-Bilderzeugungseinrichtung 2 fotoe-
lektrisch in elektrische Signale gewandelt, und das so
gewandelte elektrische Signal wird an einen Signal-
verarbeitungsabschnitt 3 tGbertragen. Im Signalverar-
beitungsabschnitt 3 wird das eingegebene elekitri-
sche Signal in ein Helligkeitsinformation enthalten-
des Luminanzsignal und ein Farbinformation enthal-
tendes Chrominanzsignal aufgeteilt, wobei dem ein-
gegebenen Signal mehrere Synchronisiersignale hin-
zugefligt werden, und das so behandelte Signal wird
an einen nachsten Schritt (nicht dargestellt) ausge-
geben. Der Signalverarbeitungsabschnitt 3 liefert auf
digitale Weise Luminanzsignale an einen Bewe-
gungsvektor-Erfassungsabschnitt 4, wie sie zum Er-
fassen der Bewegung eines Bilds bendtigt werden.
Die Linse 1, die CCD-Bilderzeugungsvorrichtung 2
und die Signalverarbeitungsschaltung 3 bilden eine
Bildaufnahmeeinheit.

[0084] Der Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt
4 erfasst einen Bewegungsvektor mittels des 'Verfah-
rens zur Herstellung von Ubereinstimmung mit einem
reprasentativen Punkt'. Dieses Verfahren wird wie
folgt ausgefihrt: Es wird ndmlich ein Rahmen in meh-
rere Blocke unterteilt. Fir jeden reprasentativen
Punkt, wie jeweils einer in jedem Block ausgewahlt
wird, wird ein Absolutdifferenzwert zwischen den Lu-
minanzwerten des vorigen Rahmens und des aktuel-
len Rahmens ermittelt. Alle Werte flr reprasentative
Punkte werden Gber den gesamten Rahmen aufsum-
miert. Auf Grundlage der so erhaltenen Summe und
der zuvor erhaltenen Summe werden ein zweidimen-
sionaler Verschiebewert und die Summe analysiert,
um einen Bewegungsvektor zu erfassen.

[0085] Die Fig. 11 ist ein Blockdiagramm, das den
Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 zeigt, der
aus einem Vorverarbeitungsabschnitt 41, einem Kor-
relationsberechnungsabschnitt 42, einem Speicher-
abschnitt 43 und einem Erfassungsabschnitt 44 be-
steht. Der Vorverarbeitungsabschnitt 41 kompensiert
das Luminanzsignal vom Signalverarbeitungsab-
schnitt 3 durch Interpolieren einer Verschiebung um
eine Zeile in vertikaler Richtung zwischen geradzah-
ligen und ungeradzahligen Feldern (Halbbildern) auf-
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grund des Zeilensprungschemas, und er verringert
hochfrequentes Rauschen mittels eines digitalen Fil-
ters.

[0086] Im Korrelationsberechnungsabschnitt 42
wird das im Speicher 43 gespeicherte Luminanzsig-
nal eines vorigen Feldrahmens in b x ¢ Blécke mit je-
weils einem Suchbereich von m x n Pixeln unterteilt,
und aus jedem Block wird ein reprasentativer Punkt
eines einzelnen Pixels enthommen. Dann wird ein
Luminanzwert a™",, (0, 0) an einem reprasentativen
Punkt in einem der so durch Teilung geschaffenen
Blocke, der durch die Spalte d und die Zeile e spezi-
fiziert ist, mit einem Luminanzwert a"; , innerhalb des
Suchbereichs in der Nahe desjenigen reprasentati-
ven Punkts im aktuellen Feld, der dem obigen repra-
sentativen Punkt im vorigen Halbbild entspricht, ver-
glichen, um einen Absolutdifferenzwert p, (i, j) zwi-
schen dem Luminanzwert a™", , (0, 0) und dem Lumi-
nanzwert a"y , (i, j) zu berechnen:

Paelis J) = 8%, (i, ) = @™ 4 (0, 0)] (1)

[0087] Alle so berechneten Werte p, (i, ) fur alle re-
prasentativen Punkte werden aufsummiert, um eine
Summe p(i, j) wie folgt zu bestimmen:

p(l, J) = zdzelpd,e(i7 J)l (2)

[0088] Eine schematische Ansicht dieser Prozedur
ist in den FEig. 12A und Fiqg. 12B dargestellt.

[0089] Wenn der Korrelationsberechnungsabschnitt
42 die Aufsummierung der Absolutwerte fir ein ein-
zelnes Halbbild abgeschlossen ist, wertet der Erfas-
sungsabschnitt 44 die Korrelation zwischen den Lu-
minanzsignalen des vorigen Halbbildinhalts und des
aktuellen Halbbildinhalts auf Grundlage des Ergeb-
nisses des Korrelationsberechnungsabschnitts 42
aus.

[0090] Dann wird der obige Vorgang fur Falle wie-
derholt, bei denen das aktuelle Bild um ein Pixel in
Bezug auf das vorige Bild verschoben ist, um auf die-
selbe Weise eine Summe zu berechnen. Dann wird in
ahnlicher Weise derselbe Vorgang sukzessive da-
durch wiederholt, dass jeweils um ein Pixel verscho-
ben wird, um eine Summe zu berechnen, bis der ge-
samte Suchbereich von m x n Pixeln abgedeckt ist.
Die so erhaltenen Summenwerte werden wiederholt
hinsichtlich der Korrelation zwischen den zwei Bil-
dern ausgewertet. Auf Grundlage der Beziehung zwi-
schen den Werten der zweidimensionalen Verschie-
bung und den Summenwerten, die so durch die obi-
gen wiederholten Vorgange erhalten wurden, wird
eine Verschiebung (i, j), bei der der Summenwert mi-
nimal ist, als Bewegungsvektor definiert:

Bewegungsvektor = (Vi, Vj) = (i, })l,.j) = min (3)

[0091] Jedoch nimmt der so durch das Verfahren
mit Ubereinstimmungsherstellung erfasste Bewe-
gungsvektor (Vi, Vj) nur ganze Werte ein, da die Ein-
heit des Verschiebewerts zwischen zwei Bildern ein
Pixel ist. Noch schlimmer ist es, dass jedes Bild fiir je-
weils zwei Zeilen ausgediinnt oder im Zeilensprung
verarbeitet wurde, d.h., dass die Erfassungsaufl6-
sung eine Lange von zwei Pixeln hat, was zu
schlechter Genauigkeit flhrt.

[0092] Um die Auflésung des Bewegungsvektors
genauer zu machen, wird Interpolation mit einer qua-
dratischen Kurve verwendet. D.h., dass unter Ver-
wendung der Summenwerte um den Minimalwert der
Summenkorrelation herum mit einer quadratischen
Kurve erfolgt, so dass ein Bewegungsvektor mit einer
Auflésung von nicht mehr als einem Pixel erhalten
werden kann. Wenn der Minimalwert der Summen-
korrelation p(i,j) ist, wird der Kompensationswert dx
in der horizontalen (X-)Richtung wie folgt ausge-
druckt:

dx =[{p(i =1, j)—p(i+1, )Ip(i-1,j) +pli+1,])) -
2p(i, J))/2] x hx ®)

[0093] In &hnlicher Weise wird der Kompensations-
wert dy in der vertikalen (Y-)Richtung wie folgt ausge-
driickt:

dy = [{p(i, j= 1) = p(, j + I))ApG, j- 1) + @, j+ 1) -
2p(i, j))/2] x hy (6)

[0094] Hierbei ist hx eine Lange von zwei Pixeln,
wahrend hy eine Lange von zwei Pixeln ist (Rah-
men).

[0095] So ist es moglich, einen Bewegungsvektor
mit einer Erfassungsaufldsung von nicht Gber einer
Pixellange, oder genauer gesagt, einer Lange von
0,25 Pixeln, zu erzielen. Der so ermittelte Bewe-
gungsvektor wird als Verschiebewert in der horizon-
talen und vertikalen Richtung an den Rahmenver-
schiebungs-Erfassungsabschnitt 5 ausgegeben.
Wenn die Erfassung abgeschlossen ist, gibt der Be-
wegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 ein Signal
aus, das das Ende der Erfassung anweist. Wenn der
Rahmenverschiebungs-Erfassungsabschnitt 5 die-
ses Signal empfangt, wird er aktiviert, um zu arbeiten.

[0096] Die Fig. 3 ist ein Blockdiagramm, das eine
Ausfuhrungsform des Rahmenverschiebungs-Erfas-
sungsabschnitt 5 zeigt. D.h., dass der Rahmenver-
schiebungs-Erfassungsabschnitt 5 Folgendes auf-
weist: Latchschaltungen 51a und 51b, die die Hori-
zontal- und die Vertikalkomponente der fir jedes
Halbbild vom Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt
4 ausgegebenen Bewegungsvektordaten gesondert
zwischenspeichern; Summierschaltungen 52a und
52b zum gesonderten Addieren der Horizontal- und
der Vertikalkomponente der zwischengespeicherten

9/32



DE 695 34 836 T2 2006.10.19

Bewegungsvektordaten zu einem Horizontal- bzw. ei-
nem Vertikal-Summenwert ab dem Start des Zahlvor-
gangs; eine Verschieberichtung-Bestimmungsschal-
tung 53 zum Bestimmen der Verschieberichtung des
Rahmens auf Grundlage der Summenwerte; und
eine Verschiebewinkel-Berechnungsschaltung 54
zum Berechnen des Verschiebewinkels des Rah-
mens auf Grundlage derselben Summenwerte.

[0097] Nun wird der Betrieb des Rahmenverschie-
bungs-Erfassungsabschnitts 5 unter Bezugnahme
auf das in der Fig. 14 dargestellte Flussdiagramm er-
lautert. Zunachst fihren die Latchschaltungen 51a
und 51b jeweils gesondert eine Zwischenspeiche-
rung der Horizontal- bzw. der Vertikalkomponente der
Bewegungsvektordaten aus, wie sie fir jedes Halb-
bild vom Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4
ausgegeben werden (Schritte S10 und S11).

[0098] AnschlieRend wird die Horizontalkomponen-
te der zwischengespeicherten Bewegungsvektorda-
ten in der Summierschaltung 52a zum Summenwert
der Horizontalkomponenten der Bewegungsvektor-
daten ab dem Start des Zahlvorgangs addiert (Schritt
S12), wahrend die Vertikalkomponente der zwi-
schengespeicherten Bewegungsvektordaten in der
Summierschaltung 52b zum Summenwert der Verti-
kalkomponenten der Bewegungsvektordaten ab dem
Start des Zahlvorgangs addiert wird (Schritt S13). Die
Summenwerte (Gesamtwerte) zeigen die Verschie-
bewerte in der Horizontal- und der Vertikalrichtung ab
dem Start des Zahlvorgangs an.

[0099] Als Nachstes wird aus den Summenwerten
(Gesamtwerten) der Horizontal- und der Vertikalkom-
ponente der Bewegungsvektordaten die Verschiebe-
richtung des Rahmens mittels der Verschieberich-
tung-Bestimmungsschaltung 53 bestimmt. In diesem
Fall wird, wenn sowohl der Horizontal- als auch der
Vertikal-Summenwert null sind, der Zustand als
Nicht-Bewegung bestimmt. Wenn der Summenwert
der Horizontalkomponente positiv ist (+), wird der Zu-
stand als Bewegung nach rechts bestimmt. Wenn der
Summenwert der Vertikalkomponente positiv ist (+),
wird der Zustand als Aufwartsbewegung bestimmt.

[0100] Demgemal wird, wenn die Summenwerte
der Horizontal- und der Vertikalkomponente beide
positiv sind (+) der Zustand als Bewegung nach
rechts oben bestimmt; und wenn die Summenwerte
der Horizontal- und der Vertikalkomponente beide
negativ sind (-), wird der Zustand als Bewegung nach
links unten bestimmt.

[0101] Ferner wird, wenn der Horizontal-Summen-
wert negativ ist (=), wahrend der Vertikal-Summen-
wert positiv ist (+), der Zustand als Bewegung nach
links oben bestimmt; und dann, wenn der Horizon-
tal-Summenwert positiv ist (+), wahrend der Verti-
kal-Summenwert negativ ist (-), wird der Zustand als

Bewegung nach rechts unten bestimmt.

[0102] Als Nachstes werden, auf Grundlage der
GroRe des Horizontal- und des Vertikal-Summen-
werts die Verschiebewerte fur den Rahmen in der ho-
rizontalen bzw. vertikalen Richtung bestimmt. Aus
dem Horizontal-Verschiebewert und dem Verti-
kal-Verschiebewert wird der Bewegungswinkel des
Rahmens berechnet (Schritt S15). Als Beispiel sei
angenommen, dass der Summenwert der Horizontal-
komponenten 100 ist, wenn eine Verschiebung um
eine Rahmenlange erfolgt. Wenn der erfasste Sum-
menwert 50 ist, wird erkannt, dass der Rahmen um
eine halbe Rahmenlénge bewegt wurde, und wenn
der Summenwert 200 ist, wird erkannt, dass er um
zwei Rahmenlangen bewegt wurde. In dhnlicher Wei-
se wird die Verschiebung in der vertikalen Richtung
bestimmt. Die Verschiebewinkel-Erfassungsschal-
tung 54 berechnet den Verschiebewinkel des Rah-
mens aus dem Horizontal- und dem Vertikal-Ver-
schiebewert, die auf diese Weise bestimmt wurden.

[0103] So ist es mdglich, exakte Werte fir die Ver-
schiebung des Rahmens zu erfassen, d.h. den Ver-
schiebewert und die Verschieberichtung des Rah-
mens. Wenn die so erhaltene Information so beschaf-
fen ist, dass sie beispielsweise im Sucher der Kame-
ra angezeigt wird, kann der Bediener, wenn er die In-
formation pruft, die Kamera um ein beliebiges Stuick
bewegen, wie ein Drittel des gesamten Rahmenwin-
kels oder zwei Funftel des gesamten Rahmenwin-
kels, um so wahrend des Bildaufnahmevorgangs er-
hoéhte Freiheitsgrade zu erzielen.

[0104] Die Fig. 15 ist ein Blockdiagramm, das ein
zweites Beispiel einer Rahmenverschiebungs-Erfas-
sungsabschnitt gemaf der Erfindung zeigt. In dieser
Figur haben eine Bildaufnahmeeinheit aus einer Lin-
se 1, einer CCD-Bilderzeugungsvorrichtung 2 und ei-
ner Signalverarbeitungsschaltung 3 sowie ein Bewe-
gungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 dieselben Konfi-
gurationen und Operationen wie bei der vorigen Aus-
fuhrungsform. Daher wird eine detaillierte Beschrei-
bung weggelassen.

[0105] Diese Ausfuhrungsform verfiigt Gber einen
Gesichtsfeldverschiebewinkel-Erfassungsabschnitt

6, der stromabwarts in Bezug auf den Bewegungs-
vektor-Erfassungsabschnitt 4 angeordnet ist. Dieser
Gesichtsfeldverschiebewinkel-Erfassungsabschnitt 6
verfugt, wie es in der Fig. 16 dargestellt ist, tUber
Latchschaltungen 61a und 61b, die jeweils gesondert
die Horizontal- bzw. Vertikalkomponente der Bewe-
gungsvektordaten zwischenspeichern, wie sie fur je-
des Halbbild vom Bewegungsvektor-Erfassungsab-
schnitt 4 ausgegeben werden; Summierschaltungen
62a und 62b zum gesonderten Addieren der Horizon-
tal- bzw. Vertikalkomponente der zwischengespei-
cherten Bewegungsvektordaten zu einem Horizontal-
bzw. einem Vertikal-Summenwert ab dem Start des
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Zahlvorgangs; und  Gesichtsfeldverschiebewin-
kel-Berechnungsschaltungen 63a und 63b zum Be-
stimmen der Horizontal- und der Vertikalkomponente
des Gesichtsfeldverschiebewinkels.

[0106] Unter Bezugnahme auf das in der Fig. 17
dargestellte Flussdiagramm wird als Nachstes die
Funktion des Gesichtsfeldverschiebewinkel-Erfas-
sungsabschnitts 6 beschrieben. Als Erstes fiihren die
Latchschaltungen 61a und 61b eine gesonderte Zwi-
schenspeicherung der Horizontal- bzw. der Vertikal-
komponente der Bewegungsvektordaten aus, wie sie
fur jedes Halbbild vom Bewegungsvektor-Erfas-
sungsabschnitt 4 ausgegeben werden (Schritte S20
und S21).

[0107] AnschlieBend wird die Horizontalkomponen-
te der zwischengespeicherten Bewegungsvektorda-
ten in der Summierschaltung 62a zum Summenwert
der Horizontalkomponenten der Bewegungsvektor-
daten ab dem Start des Zahlvorgangs addiert,
(Schritt S22), wahrend die Vertikalkomponente der
zwischengespeicherten Bewegungsvektordaten in
der Summierschaltung 62b zum Summenwert der
Vertikalkomponenten der Bewegungsvektordaten ab
dem Start des Zahlvorgangs addiert wird (Schritt
S23). Die Summenwerte geben die Verschiebewerte
in der horizontalen und der vertikalen Richtung ab
dem Start des Z&hlvorgangs an.

[0108] Als Nachstes berechnet die Gesichtsfeldver-
schiebewinkel-Berechnungsschaltung 63a den hori-
zontalen Gesichtsfeldverschiebewinkel aus den
Summenwerten der Horizontalkomponente der Be-
wegungsvektordaten (Schritt S24), wahrend die Ge-
sichtsfeldverschiebewinkel-Berechnungsschaltung
63b den vertikalen Gesichtsfeldverschiebewinkel aus
den Summenwerten der Vertikalkomponente der Be-
wegungsvektordaten berechnet (Schritt S25).

[0109] In diesem Fall nehmen, wenn die VergréRRe-
rung der Zoomlinse auf einen festen Wert fixiert ist,
der horizontale Gesichtsfeldwinkel und der vertikale
Gesichtsfeldwinkel fir einen Rahmen jeweils vorbe-
stimmte Werte, abhangig vom optischen System der
verwendeten Linsen, ein. Als Beispiel sei angenom-
men, dass der horizontale Gesichtsfeldwinkel fir ei-
nen Rahmen als 6x° ausgedriickt ist, der vertikale
Gesichtsfeldwinkel fir einen Rahmen 6y° ist, der
Summenwert (Verschiebewert) der Horizontalkom-
ponente des vom Bewegungsvektor-Erfassungsab-
schnitt 4 ausgegebenen Bildrahmens Mx ist, der
Summenwert der Vertikalkomponenten des Bewe-
gungsvektors My ist, der Verschiebewert, wenn das
Gesichtsfeld um die Lange eines Rahmens in der ho-
rizontalen Richtung verschoben wird, Px ist, und der
Verschiebewert, wenn das Gesichtsfeld um die Lan-
ge eines Rahmens in der vertikalen Richtung ver-
schoben wird, Py ist. Der Gesichtsfeldverschiebewin-
kel X in der horizontalen Richtung und der Gesichts-

feldverschiebewinkel Y in der vertikalen Richtung
sind, ab dem Zeitpunkt, zu dem die Bewegung des
Rahmens begann, wie folgt reprasentiert:

X = 6x° x (Mx/Px)
Y = 8y" x (My/Py)

[0110] Die Fig. 18A, Fig.18B und Fig. 18C sind
veranschaulichende Ansichten zum Erlautern des
Betriebs dieses Beispiels. Es sei ein Fall betrachtet,
dass eine Kamera CA relativ zu einem Objekt SB ver-
schwenkt wird. In diesem Fall ist, wie es in der
Fig. 18A dargestellt ist, der horizontale Gesichtsfeld-
winkel vor der Bewegung durch einen Winkel 81 re-
prasentiert, wahrend der horizontale Gesichtsfeld-
winkel nach der Bewegung durch einen Winkel 82 re-
prasentiert ist. Im Rahmen mit dem Winkel 61 ist das
Objekt SB von vorne her aufgenommen, wie es in der
Fig. 18B dargestellt ist, wahrend im Rahmen unter
dem Winkel 62 die rechte Halfte des Objekts SB auf-
genommen ist, wie es in der Fig. 18B dargestellt ist.
In diesem Fall sind, da die ZoomvergréRerungen
gleich sind, die Gesichtsfeldwinkel 81, 62 konstant.

[0111] Es sei angenommen, dass der horizontale
Gesichtsfeldwinkel 6x° fir einen Rahmen 45° be-
tragt. Wenn in diesem Fall der Summenwert Mx der
Horizontalkomponente des vom Bewegungsvek-
tor-Erfassungsabschnitt 4 ausgegebenen Bewe-
gungsvektors 200 ist und der Verschiebewert in der
horizontalen Richtung bei Verschiebung um die Lan-
ge eines Rahmens 600 ist, wird der horizontale Ge-
sichtsfeldverschiebewinkel 8Bm wie folgt berechnet:

Bm = 45° x (200/600) = 15°

[0112] Der vertikale Gesichtsfeldverschiebewinkel
kann auf dieselbe Weise berechnet werden. So kann
der Bediener Information zum Durchfahrwinkel der
Kamera erhalten, wenn diese wahrend der Bildauf-
nahme verschwenkt oder gekippt wird. Dieses Merk-
mal ist dann von Nutzen, wenn ein vorbestimmtes
Ausmal einer Verschwenk- oder Kippbewegung zu
erfolgen hat.

[0113] Die Fig. 19 ist ein Blockdiagramm, das ein
Beispiel des Rahmenverschiebungs-Erfassungsab-
schnitts 9 zeigt. Dieser Rahmenverschiebungs-Er-
fassungsabschnitt 9 verfiigt Uber Folgendes: Latch-
schaltungen 91a und 91b, die die Horizontal- bzw. die
Vertikalkomponente der Bewegungsvektordaten, wie
sie fur jedes Halbbild vom Bewegungsvektor-Erfas-
sungsabschnitt 4 ausgegeben werden, zwischen-
speichern; Summierschaltungen 92a und 92b zum
gesonderten Addieren der Horizontal- bzw. der Verti-
kalkomponente der zwischengespeicherten Bewe-
gungsvektordaten zu einem Horizontal- bzw. einem
Vertikal-Summenwert ab dem Start des Zahlvor-
gangs; eine Schwenk/Kipp-Bestimmungsschaltung

11/32



DE 695 34 836 T2 2006.10.19

93 zum Bestimmen, ob ein Verschwenken und/oder
Verkippen ausgefuhrt wird, was durch Prifen des Ho-
rizontal-Summenwerts und des Vertikal-Summen-
werts erfolgt; eine Auswahlschaltung 94 zum Aus-
wahlen eines der Summenwerte, wie sie von den
Summierschaltungen 92a und 92b ausgegeben wer-
den, auf Grundlage des Bestimmungsergebnisses in
der Schwenk/Kipp-Bestimmungsschaltung 93; eine
Referenzwert-Erzeugungsschaltung 95 zum Ausge-
ben eines Verschiebewerts fir jeweils einen Rahmen
als Referenzwert auf Grundlage des Ergebnisses der
Bestimmung in der Schwenk/Kipp-Bestimmungs-
schaltung 93; und eine Komparatorschaltung 96 zum
Vergleichen des Summenwerts von der Auswahl-
schaltung 94 mit dem Referenzwert von der Refe-
renzwert-Erzeugungsschaltung 95, um so die Ver-
schiebung fir einen Rahmen zu erfassen.

[0114] Als Nachstes wird unter Bezugnahme auf
das in der Fig. 20 dargestellte Flussdiagramm der
Betrieb des Rahmenverschiebungs-Erfassungsab-
schnitts 9 beschrieben. Dieser Prozess wird dann ak-
tiviert, wenn der Bediener den Panoramaaufzeich-
nungsmodus Uber einen Bedienabschnitt (nicht dar-
gestellt) im Zustand spezifiziert, in dem die Kamera
zum Aufnehmen einer Ansicht betrieben wird. Als
Erstes wird ein Halbbild des Videobilds zu diesem
Zeitpunkt in einem Bildspeicher im Signalverarbei-
tungsabschnitt 3 als anfangliches Videobild (erstes
Videobild) zum Start des Zahlvorgangs gespeichert
(Schritt S30). Hierbei kann der Speicherabschnitt 43
im Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 gemein-
sam als Bildspeicher genutzt werden.

[0115] Dann fihren die Latchschaltungen 91a und
91b gesondert eine Zwischenspeicherung der Hori-
zontal- und der Vertikalkomponente der Bewegungs-
vektordaten aus, wie sie fir jedes Halbbild vom Be-
wegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 ausgegeben
werden (Schritte S31 und S32). AnschlieRend wird
die Horizontalkomponente der zwischengespeicher-
ten Bewegungsvektordaten in der Summierschaltung
92a zum Summenwert der Horizontalkomponenten
der Bewegungsvektordaten ab dem Start des Zahl-
vorgangs addiert (Schritt S33), wahrend die Vertikal-
komponente der zwischengespeicherten Bewe-
gungsvektordaten in der Summierschaltung 92b zum
Summenwert der Vertikalkomponenten der Bewe-
gungsvektordaten ab dem Start des Zahlvorgangs
addiert (Schritt S34). Die Summenwerte geben Ver-
schiebewerte in der Horizontal- und der Vertikalrich-
tung ab dem Start des Zahlvorgangs an.

[0116] AnschlieRend wird durch die
Schwenk/Kipp-Bestimmungsschaltung 93 bestimmt,
ob eine Bestimmung hinsichtlich eines Schwenks/ei-
ner Verkippung erfolgt (Schritt S35). Dieser Schritt er-
folgt, da diese Ausfuhrungsform dazu dient, ein Pan-
oramavideobild rdumlich kontinuierlich in horizontaler
oder vertikaler Richtung durch Verschwenken oder

Verkippen der Kamera aufzuzeichnen, wobei der fol-
gende Ablauf abhangig vom Verschwenken oder Ver-
kippen verschieden wird.

[0117] Da zu Beginn des Modus, oder dann, wenn
die Kamera still steht, keine Bestimmung hinsichtlich
eines Schwenks/einer Verkippung erfolgte, erfolgt die
Bestimmung betreffend das Schwenken/Verkippen
(Schritt S36). Wenn bei diesem Bestimmungspro-
zess erkannt wird, dass der Absolutwert des Aus-
gangssignals der Summierschaltung 92a groRer als
ein bestimmter Wert ist, und wenn erkannt wird, dass
der Absolutwert des Ausgangssignals der Summier-
schaltung 92b nicht groRer als ein bestimmte Wert
ist, wird die Bewegung als Schwenkvorgang be-
stimmt, und das System wird in den Schwenkmodus
eingestellt (Schritt S37). Wenn dagegen erkannt wird,
dass der Absolutwert des Ausgangssignals der Sum-
mierschaltung 92b grdfler als ein bestimmter Wert
ist, und erkannt wird, dass der Absolutwert des Aus-
gangssignals der Summierschaltung 92a nicht gro-
Rer als ein bestimmter Wert ist, wird die Bewegung
als Kippbewegung bestimmt, und das System wird in
den Kippmodus eingestellt (Schritt S38).

[0118] Wenn erkannt wird, dass der Absolutwert
des Ausgangssignals der Summierschaltung 92a
groler als ein bestimmter Wert ist, und wenn erkannt
wird, dass der Absolutwert des Ausgangssignals der
Summierschaltung 92b gréRer als ein bestimmter
Wert ist, wird bestimmt, dass die Kamera zweidimen-
sional bewegt wurde. DemgemaR wird in einigen Fal-
len, abhangig vom Ausmaly der Verschiebung, die
raumlich kontinuierliche Aufnahme eines Panorama-
videos unmaéglich, so dass das System den Betrieb
als Fehler bestimmt. Auf diese Bestimmung hin wird
das im Bildspeicher gespeicherte erste Videobild ge-
I8scht, und es werden alle zugehdrigen Schaltungen
zurickgesetzt und auf dem Monitorabschnitt 8 wird
eine Fehlermeldung angezeigt, um dadurch den Vor-
gang zu beenden (Schritt S39).

[0119] Wenn die Absolutwerte der Ausgangssignale
beider Summierschaltungen 92a und 92b beide null
oder nicht gréRer als bestimmte Werte sind, wird be-
stimmt, dass die Kamera noch nicht bewegt wurde,
so dass der Schritt S31 und die folgenden Schritte
wiederholt werden. Wenn in diesem Fall die Kamera
nach dem Verstreichen einer vorbestimmten Zeit ab
dem Start des Vorgangs nicht bewegt wurde, wird der
Betrieb als fehlerhaft bestimmt, und der Prozess im
Schritt S39 wird ausgefiihrt, um den Vorgang zu be-
enden.

[0120] Ein Einstellvorgang fir den Schwenkmodus
(Schritt S37) dient dafiir zu sorgen, dass die Aus-
wahlschaltung 94 das Auswahlsignal der Summier-
schaltung 92a auswahlt, und dafir zu sorgen, dass
die Referenzwert-Erzeugungsschaltung 95 einen Re-
ferenzwert erzeugt, der dem Verschiebewert einer
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Rahmenlange in der horizontalen Richtung ent-
spricht. Ein Einstellvorgang fir den Kippmodus
(Schritt S38) dient daflir zu sorgen, dass die Aus-
wahlschaltung 94 das Ausgangssignal der Summier-
schaltung 92b auswabhlt, und daflr zu sorgen, dass
die Referenzwert-Erzeugungsschaltung 95 einen Re-
ferenzwert auswabhlt, der ein Verschiebewert um eine
Rahmenlange in der vertikalen Richtung entspricht.

[0121] Wenn beim oben angegebenen Schritt S35
die Schwenk/Kipp-Bestimmung bereits erfolgte, er-
folgt in der Schwenk/Kipp-Bestimmungsschaltung 93
eine Beurteilung dahingehend, ob ein fehlerhafter
Vorgang vorliegt (Schritt S40). Dieser Prozess ist vor-
handen, um solche Falle zu meistern, dass beispiels-
weise nach der Bestimmung, dass sich der Betrieb im
Schwenkmodus befindet, und wenn dieser eingestellt
wird, die Kamera deutlich in vertikaler Richtung be-
wegt wird, oder nachdem der Betrieb als Kippmodus
bestimmt wurde und dieser eingestellt wird, die Ka-
mera deutlich in der horizontalen Richtung bewegt
wird. In jedem dieser Falle wird es unmoglich, ein Pa-
noramavideobild rdumlich kontinuierlich aufzuzeich-
nen. Demgemal ist die Fehlerbehandlung ein Muss.
Wenn ein Vorgang als Fehler bestimmt wird, wird das
im Bildspeicher gespeicherte erste Videobild ge-
I6scht, und es werden alle zugehdrigen Schaltungen
zuruckgesetzt, und auf dem Monitorabschnitt 8 wird
die Fehlermeldung angezeigt, um dadurch den Vor-
gang zu beenden (Schritt S39).

[0122] Wenn die Einstellung des Schwenkmodus
(Schritt S37) oder des Kippmodus (Schritt S38) voll-
standig ist, und wenn im Schritt S40 bestimmt wird,
dass der Vorgang fehlerfrei ist, erfolgt in der Kompa-
ratorschaltung 96 eine Beurteilung dahingehend, ob
die Bewegung ab dem Start des Vorgangs mehr als
der Lange eines Rahmens entspricht (Schritt S41).
Wenn die Bewegung den Wert noch nicht Uberschrit-
ten hat, wird derselbe Prozess ab dem Schritt S31
wiederholt, in dem die Horizontal- und die Vertikal-
komponente der fir jedes Halbbild vom Bewegungs-
vektor-Erfassungsabschnitt 9 ausgegebenen Bewe-
gungsvektordaten gesondert zwischengespeichert
und aufsummiert werden. Da die Bewegung zu Be-
ginn des Vorgangs die Lange eines Rahmens noch
nicht Uberschritten hat, werden der Prozess ab dem
Schritt S31 und die folgenden Schritte ausgefihrt.

[0123] Wenn im Prozess des Schritts S41 der Sum-
menwert der Bewegungsvektordaten der Lange ei-
nes Rahmens gleich wird oder gréRer wird, sollte ein
Halbbild des Videobilds zu diesem Zeitpunkt im Bild-
speicher im Signalverarbeitungsabschnitt 3 als zwei-
ter Rahmen (Bild nach einer Bewegung um die Lange
eines Rahmens) gespeichert werden (Schritt S42).
Nach diesem Vorgang wird der VTR 7 so gesteuert,
dass die rdumlich zusammenhangenden zwei Rah-
men von Videosignalen, wie sie im Signalverarbei-
tungsabschnitt 3 abgespeichert sind, fir jeweils eini-

ge Sekunden auf dem Magnetband aufgezeichnet
werden (Schritt S43). Anschlielend werden die zwei
im Signalverarbeitungsabschnitt 3 gespeicherten Vi-
deosignale geldscht, und es werden alle betroffenen
Schaltungen riickgesetzt (Schritt S44), um den Vor-
gang zu beenden.

[0124] Bei der obigen Beschreibung des Beispiels
wurden zwar die Videosignale flir sowohl das erste
als auch der zweite Rahmen im Bildspeicher im Sig-
nalverarbeitungsabschnitt 3 zwischengespeichert,
und anschlielend wurden sie auf den VTR 7 aufge-
zeichnet. Jedoch kann das System so konfiguriert
werden, dass das Videosignal flr den ersten Rah-
men unmittelbar nach der Einspeicherung des Sig-
nals fir den ersten Rahmen in den Bildspeicher auf
dem VTR 7 aufgezeichnet wird, woraufhin das Vide-
osignal fur den zweiten Rahmen unmittelbar nach
dem Einspeichern des Signals fir den zweiten Rah-
men im Bildspeicher auf dem VTR 7 aufgezeichnet
wird. Dieses Verfahren erlaubt ein Einsparen an Bild-
speicher.

[0125] Die Fig. 21 ist ein Blockdiagramm, das ein
Beispiel einer Videoaufzeichnungsvorrichtung ge-
mal der Erfindung zeigt. In dieser Figur verfiigen
eine Bildaufnahmeeinheit aus einer Linse 1 einer
CCD-Bilderzeugungsvorrichtung 2 und einer Signal-
verarbeitungsschaltung 3 sowie ein Bewegungsvek-
tor-Erfassungsabschnitt 4 Gber dieselben Konfigura-
tionen und Operationen wie diejenigen gemaf den
vorigen Beispielen. Daher wird eine detaillierte Be-
schreibung weggelassen.

[0126] Bei diesem Beispiel ist ein VTR 7 mit der
Ausgangsseite des Signalverarbeitungsabschnitts 3
verbunden. Ein Monitorabschnitt 8 zum Anzeigen ei-
nes auf dem VTR 7 aufzuzeichnenden oder von ihm
wiederzugebenden Videobilds ist mit diesem verbun-
den. Mit der Ausgangsseite des Bewegungsvek-
tor-Erfassungsabschnitts 4 ist ein Rahmenverschie-
bungs-Erfassungsabschnitt 11 verbunden. Mit der
Ausgangsseite des Rahmenverschiebungs-Erfas-
sungsabschnitts 11 ist eine On-Screen-Dis-
play(OSD)-Schaltung 12 verbunden. Die OSD-Schal-
tung 12 ist eine Schaltung zum Erzeugen spezieller
Titel, wie Buchstaben, Markierungen usw., die auf
dem Schirm des Monitorabschnitts 8 tiberlagert dar-
gestellt werden. Alle obigen Komponenten, oder die
Linse 1 bis zur OSD-Schaltung 12, bilden einen in die
Kamera integrierten VTR mit eingebautem Monitor.

[0127] Die Fig. 22 ist ein Blockdiagramm, das ein
Beispiel des in der Fig. 21 dargestellten Rahmenver-
schiebungs-Erfassungsabschnitts 11 zeigt. Diesel-
ben Komponenten in diesem Abschnitt 11, die mit de-
nen im Rahmenverschiebungs-Erfassungsabschnitt
9 Ubereinstimmen, wie sie bereits beschrieben wur-
den, sind mit denselben Bezugszahlen versehen,
und eine detaillierte Beschreibung wird weggelassen.
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Der Rahmenverschiebungs-Erfassungsabschnitt 11
verfugt Uber Latchschaltungen 91a, 91b, Summier-
schaltungen 92a, 92b, eine Schwenk/Kipp-Bestim-
mungsschaltung 93, eine Auswahlschaltung 94, eine
Referenzwert-Erzeugungsschaltung 95 und eine
Komparatorschaltung 96. Der Abschnitt 11 verfugt
ferner Uber eine Referenzverschiebewert-Berech-
nungsschaltung 97 und eine Ist-Verschiebewert-Be-
rechnungsschaltung 98, die beide parallel mit der
Schwenk/Kipp-Bestimmungsschaltung 93 verbun-
den sind.

[0128] Die Referenzverschiebewert-Berechnungs-
schaltung 97 ist eine Schaltung zum Berechnen einer
Referenzgeschwindigkeit, damit der Bediener den
Rahmen mit einer Geschwindigkeit bewegt, die es
dem System erlaubt, die Bewegungsvektordaten mit
guter Genauigkeit zu erfassen. Die berechneten Re-
ferenzgeschwindigkeitsdaten werden auf dem Moni-
torabschnitt 8 angezeigt. Andererseits ist die Ist-Ver-
schiebewert-Berechnungsschaltung 98 eine Schal-
tung zum Berechnen der aktuellen Verschiebege-
schwindigkeit, um den Bediener Uber die tatsachliche
Bewegungsgeschwindigkeit der Kamera zu informie-
ren. Die berechneten Daten zur aktuellen Geschwin-
digkeit werden auf dem Monitorabschnitt 8 ange-
zeigt. Das Ausgangssignal der Referenzverschiebe-
wert-Berechnungsschaltung 97 sowie dasjenige der
Ist-Verschiebewert-Berechnungsschaltung 98 wer-
den an eine Datenwandlerschaltung 99 geliefert, in
der die Daten in Anzeigedaten gewandelt werden, die
die Anzeige von Zeichen, Markierungen usw. Anwei-
sungen, die auf dem OSD 12 auszugeben sind.

[0129] Als Nachstes wird unter Bezugnahme auf
das in der Fig. 29 dargestellte Flussdiagramm der
Betrieb des Rahmenverschiebungs-Erfassungsab-
schnitts 11 dieses Beispiels beschrieben.

[0130] Wenn die Schritte S79 und S80 abgeschlos-
sen sind, oder wenn im Schritt S82 bestimmt wird,
dass der Vorgang fehlerfrei ist, berechnet die Refe-
renzverschiebewert-Berechnungsschaltung 97 einen
Referenzverschiebewert (Schritt S83). Diese Berech-
nung erfolgt, damit der Bediener den Rahmen der
Kamera mit einer Geschwindigkeit bewegt, die es
dem System ermdglicht, die Bewegungsvektordaten
mit guter Genauigkeit zu erfassen, und diese berech-
nete Referenzgeschwindigkeit wird auf dem Monito-
rabschnitt 8 angezeigt.

[0131] Es sei angenommen, dass beispielsweise
dann, wenn die Bewegungsvektordaten mit guter Ge-
nauigkeit erfasst werden, der Wert derselben, wie er
mit jedem Halbbild vom Bewegungsvektor-Erfas-
sungsabschnitt 4 Ubertragen wird, 10 ist. In einem
derartigen Idealfall, bei dem Summenwert jedesmal
dann 10 addiert wird, wenn ein Bewegungsvektor
vom Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 aus-
gegeben wird, kann die Zuwachsrate des Summen-

werts der Bewegungsvektordaten als Referenzge-
schwindigkeit angenommen werden, wenn die Bewe-
gungsvektordaten mit guter Genauigkeit erfasst wer-
den.

[0132] Nun sei angenommen, dass der Summen-
wert der Bewegungsvektordaten, wenn eine Ver-
schiebung um einen Rahmen erfolgt, 2.400 ent-
spricht, und wenn die Bewegungsvektordaten mit gu-
ter Genauigkeit erfasst werden kénnen, der Wert der-
selben, wie er mit jedem Halbbild vom Bewegungs-
vektor-Erfassungsabschnitt 4 ibertragen wird, 10 ist.
In diesem Fall kann, wenn 150 Erfassungen der Be-
wegungen erfolgt sind, die Idealverschiebung wie
folgt berechnet werden:

10 x 150/2.400 = 0,625.

[0133] D.h., dass dies eine Referenz dahingehend
anzeigt, dass dann, wenn 62,5 % einer Verschiebung
um einen Rahmen wahrend 150 Erfassungsvorgan-
gen erfolgen, die Bewegung des Rahmens mit guter
Genauigkeit ausgefihrt wird. Als Nachstes berechnet
die Ist-Verschiebewert-Berechnungsschaltung 98
den Istverschiebewert des Bildaufnahmerahmens
aufgrund der Bewegung der Kamera vom Start des
Zahlvorgangs an (Schritt S84). Beispielsweise sei
angenommen, dass der Summenwert der Bewe-
gungsvektordaten, wenn ein Verschiebung um einen
Rahmen erfolgte, 2.400 betragt; wenn der Summen-
wert der Bewegungsvektordaten 800 ist, gilt:

800/2.400 = 0,333.

[0134] D.h., dass diese Situation anzeigt, dass der
Rahmen um 33,3 % der Verschiebung um eine Rah-
menlange verschoben wurde.

[0135] AnschlieBend werden die zuvor bestimmten
Referenzdaten und die Daten, die den aktuellen Ver-
schiebewert angeben, in der Datenwandlerschaltung
99 in Anzeigedaten gewandelt (Schritt S85). Die ge-
wandelten Daten werden an das OSD 12 ausgege-
ben (Schritt S86). Das OSD 12 gibt Zeichensignale
usw. in Ubereinstimmung mit den gewandelten Daten
an den Monitorabschnitt 8 aus. Der Monitorabschnitt
8 zeigt ein Videobild auf Grundlage des vom Signal-
verarbeitungsabschnitt 3 ausgegebenen Videosig-
nals mit den Zeichen und dergleichen in Uberlage-
rung auf Grundlage der vom OSD 12 ausgegebenen
Zeichensignale usw. an.

[0136] Als Nachstes erfolgt in der Komparatorschal-
tung 96 eine Beurteilung dahingehend, ob die Bewe-
gung mehr als der Lange eines Rahmens entspricht
(Schritt S87). Wenn die Bewegung den Wert noch
nicht Uberschritten hat, wird derselbe Prozess ab
dem Schritt S73 wiederholt, in dem die Horizontal-
und die Vertikalkomponente der mit jedem Halbbild
vom Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt 4 aus-
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gegebenen Bewegungsvektordaten gesondert zwi-
schengespeichert und aufsummiert werden.

[0137] Wenn der Summenwert der Bewegungsvek-
tordaten der Lange eines Rahmens gleich wird oder
diesen Wert Uberschreitet, wird auf dem Magnetband
des VTR 7 auf das Ausgangssignal der Komparator-
schaltung 96 hin ein Pilotsignal aufgezeichnet, das
anzeigt, dass eine Verschiebung um einen Rahmen
erfolgte (Schritt S88). Dann wird der Vorgang been-
det. Hierbei wird daflr gesorgt, dass das Steuersig-
nal auch als Pilotsignal dient, was durch Andern des
Tastverhaltnisses des Steuersignals vom Verhaltnis
80 £ 5 % auf 20 + 5 % erfolgt, wie es in der Fig. 25C
dargestellt ist.

[0138] Nun wird unter Bezugnahme auf die Fig. 29A
bis Fig. 24D ein Beispiel fur die Referenzverschiebe-
wert-Hinweiseinrichtung und die Istverschiebe-
wert-Hinweiseinrichtung, die wahrend des Schwenk-
vorgangs auf dem Monitorabschnitt 8 anzuzeigen
sind, erlautert. Die Fig. 24A ist eine Anzeige unmittel-
bar nach dem Start des Schwenkvorgangs. Ein obe-
rer Balken Br1 ist eine Hinweiseinrichtung, die die
Referenzverschiebegeschwindigkeit anzeigt, wah-
rend eine rautenférmige Markierung Br2 eine Hinwei-
seinrichtung ist, die die tatsachliche Verschiebege-
schwindigkeit zeigt. Linien Sh sind die Horizontalrefe-
renzwerte, wahrend Linien Sv die Vertikalreferenz-
werte sind. Die Fig. 24B zeigt einen Fall, bei dem die
Kamera unmittelbar nach dem Start der Bewegung
nach unten verschoben wird, weswegen die rauten-
férmige Markierung Br2 im Vergleich zur Position in
der Fig. 24A tiefer positioniert ist. Die Eig. 24C ist
eine Anzeige, die eine Situation im Schwenkverlauf
zeigt. In dieser Figur eilt der Balken Br1, der die Re-
ferenzverschiebegeschwindigkeit anzeigt, im Ver-
gleich zur Raute Br2, die die tatsachliche Verschiebe-
geschwindigkeit anzeigt, vor. Dies zeigt an, dass die
tatsachliche Verschiebegeschwindigkeit relativ zur
Referenzverschiebegeschwindigkeit verzogert ist.
Der Bediener wirde, wenn er die Anzeige pruft, die
Kamera so bewegen, dass sich die Raute Br2 ge-
meinsam mit der Referenz-Hinweiseinrichtung be-
wegt, wodurch es moglich ist, einen genauen Kame-
raschwenk auszufiuhren. An der Rickseite der Hin-
weiseinrichtung Br2 wird ein anderer Balken Br3 zum
Vergleich mit dem Balken Br1 angezeigt. Die
Fig. 24D ist eine Anzeige, die eine Situation unmittel-
bar nach dem Verschiebeende zeigt. Der Bediener
sollte den Kameraschwenk stoppen, wenn die Raute
Br2 diese Position erreicht.

[0139] Beispielsweise verfiigen eine Bildaufnahme-
einheit aus einer Linse 1, einer CCD-Bilderzeugungs-
vorrichtung 2 und einer Signalverarbeitungsschal-
tung 3 sowie ein Bewegungsvektor-Erfassungsab-
schnitt 4 (iber dieselben Konfigurationen und Opera-
tionen wie diejenigen des vorigen Beispiels. Daher
wird eine detaillierte Beschreibung weggelassen.

[0140] Dieses Beispiel verfugt Gber einen Gesichts-
feldverschiebewinkel-Erfassungsabschnitt 13, der
mit der Ausgangsseite des Bewegungsvektor-Erfas-
sungsabschnitts 4 verbunden ist. Dieser Gesichts-
feldverschiebewinkel-Erfassungsabschnitt 13 dient
zum Steuern eines Schwenk/Kipp-Treiberabschnitts
15 innerhalb eines Gesichtsfeldwinkels, wie er durch
einen Verschiebewinkel-Spezifizierabschnitt 14 spe-
zifiziert wird. Dieser Schwenk/Kipp-Treiberabschnitt
15 steuert den an der Kamera angebrachten automa-
tischen Schwenkkopf (APH = automatic panning
head) 16 an.

[0141] Dies sind die Beispiele der Erfindung. In der
obigen Beschreibung aller Beispiele ist zwar als Er-
fassungstechnik im Bewegungsvektor-Erfassungs-
abschnitt das 'Verfahren zur Herstellung von Uber-
einstimmung mit einem reprasentativen Punkt' ver-
wendet, jedoch soll die Erfindung nicht auf dieses
Verfahren eingeschrankt sein. Selbstverstandlich
kénnen bei der Erfindung andere Techniken zum Er-
fassen des Bewegungsvektors verwendet werden,
wie das 'Gradientenverfahren", das Verfahren mit
'Phasenkorrelation’.

[0142] Beim obigen Beispiel der Videoaufzeich-
nungsvorrichtung ist zwar ein VTR als Videoaufzeich-
nungsabschnitt verwendet, jedoch ist die Erfindung
nicht auf diese Konfiguration beschrankt. D.h., dass
selbstverstandlich andere Videoaufzeichnungsvor-
richtungen bei der Erfindung angewandt werden koén-
nen, wie beispielsweise Halbleiterspeicher-Bauteile
einschlieBlich eines Flashspeichers, eines nichtflich-
tigen ferroelektrischen Speichers usw., magnetische
Aufzeichnungs- und Wiedergabevorrichtungen unter
Verwendung einer FD (Diskette) oder dergleichen
oder magnetooptische Aufzeichnungs- und Wieder-
gabevorrichtungen  unter  Verwendung einer
CD-ROM oder dergleichen. Demgemaf soll die Erfin-
dung nicht auf einen VTR mit eingebauter Kamera
beschrankt sein.

[0143] Beim obigen Beispiel der Videoaufzeich-
nungsvorrichtung erfolgt zwar die Bestimmung des
Schwenk- oder Kippvorgangs automatisch, jedoch ist
die Erfindung nicht auf diese Konfiguration be-
schrankt. Das System kann in solcher Weise aufge-
baut sein, dass der Bediener von Hand einen Modus
aus dem Schwenk- und Kippmodus auswahlen kann,
oder das System kann speziell flir den Schwenkmo-
dus oder den Kippmodus ausgebildet sein.

[0144] Obwohl das obige Beispiel der Videoauf-
zeichnungsvorrichtung so aufgebaut ist, dass eine
Verschiebung um eine Rahmenlange in der horizon-
talen oder vertikalen Richtung erfasst wird, ist die Er-
findung nicht auf diese Konfiguration beschrankt.
Selbstverstandlich kann der Verschiebewert auf je-
den beliebigen Wert eingestellt werden.
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[0145] Obwohl das obige Beispiel der Videoauf-
zeichnungsvorrichtung so aufgebaut ist, dass das
Steuersignal auch als Pilotsignal dient, was durch
Andern des Tastverhaltnisses erfolgt, ist die Erfin-
dung nicht auf diese Konfiguration beschrankt. Bei-
spielsweise kann das Pilotsignal als geeignetes Sig-
nal in den PCM-Bereichen eines 8-mm-VTR oder den
Untercodebereichen eines digitalen VTR oder usw.
aufgezeichnet werden. Ferner kann und sollte, wenn
die Erfindung bei einer anderen Videoaufzeichnungs-
vorrichtung als VTRs angewandt wird, ein Pilotsignal
aufgezeichnet werden, das den Spezifikationen der
Vorrichtung genigt.

[0146] Gemal den oben beschriebenen Rahmen-
verschiebungs-Erfassungsvorrichtungen kann der
Verschiebewert des Bildaufnahmerahmens ab dem
Start des Zahlvorgangs auf Grundlage des Videosig-
nals der Rahmen wahrend der Bildaufnahme genau
bestimmt werden. Ferner kann auch der Gesichts-
feldverschiebewinkel wahrend des Schwenk- oder
Kippvorgangs genau bestimmt werden.

[0147] Mit der Videoaufzeichnungsvorrichtung ist es
moglich, einen genauen Verschiebewert des Bildauf-
nahmerahmens durch genaues Erfassen der Bewe-
gung des gesamten Rahmens anzuzeigen. Ferner
wird der tatsachliche Verschiebewert des Bildaufnah-
merahmens gemeinsam mit einer Referenzge-
schwindigkeit angezeigt, mit der der Rahmen genau
bewegt werden sollte. Diese Funktion erlaubt es dem
Bediener, den Rahmen genau zu bewegen. Da die
Vorrichtung klein und leicht ausgebildet werden kann,
kann sie leicht gehandhabt werden, um transportiert
werden, und sie kann auch zur Bildaufnahme leicht
bewegt werden.

[0148] Bei der Videoaufzeichnungsvorrichtung ist
es moglich, automatisch zu bestimmen, ob ein Vor-
gang im Schwenk- oder im Kippmodus erfolgt, was
durch Erfassen der Verschieberichtung des Rah-
mens erfolgt. Demgeman ist es, auf Grundlage des
Bestimmungsergebnisses, moglich, einen einschla-
gigen Prozess zum Schwenken oder Kippen auszu-
fuhren.

[0149] Bei der Videoaufzeichnungsvorrichtung wird,
nach der Bestimmung, ob ein Vorgang im Schwenk-
oder Kippmodus erfolgt, falls irgendeine Verschie-
bung des Rahmens in einer Richtung erkannt wird,
die nicht mit einer aufgrund der Bestimmung erwarte-
ten Richtung Ubereinstimmt, die Bewegung als feh-
lerhaft bestimmt, wodurch es maoglich ist, den Be-
triebsablauf zu verlassen.

Patentanspriiche
1. Videoaufzeichnungsvorrichtung mit:

— einem Bildaufnahmeabschnitt (2) zum Ausgeben
des Videosignals aufgenommener Bildrahmen;

— einem Videoaufzeichnungsabschnitt (7) zum Auf-
zeichnen des Videosignals mit Halb- oder Vollbildern
als Einheit;

— einem Uberwachungsabschnitt (8) zum Anzeigen
des mit dem Videoaufzeichnungsabschnitt (7) aufzu-
zeichnenden Bildrahmens; und

— einem Bewegungsvektor-Erfassungsabschnitt (4)
zum Bestimmen eines Bewegungsvektors zwischen
Bildrahmen durch Vergleichen eines vorangehenden
Bildrahmens mit einem aktuellen Bildrahmen mit ei-
nem Halb- oder einem Vollbild als Einheit, wobei die
Bildrahmen aus dem Videosignal vom Bildaufnahme-
abschnitt erzeugt werden;

gekennzeichnet durch

— einen Rahmenverschiebungs-Erfassungsabschnitt
(5; 9; 11) zum Aufsummieren horizontaler und verti-
kaler Komponenten des Bewegungsvektors auf se-
parate Weise, um eine Verschieberichtung, ein Ver-
schiebeausmald und eine Referenzverschiebege-
schwindigkeit des Bildrahmens zu berechnen und
eine Verschieberichtung oder ein Verschiebeausmal}
des Bildaufnahmerahmens ab dem Beginn eines
Zahlvorgangs zu erfassen;

— wobei der Uberwachungsabschnitt (8) so aufgebaut
ist, dass auf Grundlage der Daten vom Rahmenver-
schiebungs-Erfassungsabschnitt (5; 9; 11) das Ver-
schiebeausmal® des Bildaufnahmerahmens ab dem
Beginn des Zahlvorgangs, die Verschieberichtung
und die Referenzverschiebegeschwindigkeit ange-
zeigt werden, und wobei die Referenzverschiebege-
schwindigkeit berechnet wird, um den Bediener dazu
zu veranlassen, den Bilderzeugungsrahmen mit ei-
ner Geschwindigkeit zu bewegen, die es dem Bewe-
gungsvektor-Erfassungsabschnitt ermdglicht, den
Bewegungsvektor mit guter Genauigkeit zu erfassen.

2. Videoaufzeichnungsvorrichtung nach  An-
spruch 1, bei der der Rahmenverschiebe-Erfas-
sungsabschnitt (5; 9; 11) einen Ermittlungsabschnitt
(93) zum Ermitteln, ob sich der Bildaufnahmerahmen
in der horizontalen oder in der vertikalen Richtung be-
wegt, aufweist, wobei, auf Grundlage der Ermittlung,
die Bewegung des Bildaufnahmerahmens als eine
solche in der horizontalen oder der vertikalen Rich-
tung erfasst wird.

3. Videoaufzeichnungsvorrichtung nach An-
spruch 2, bei der der Ermittlungsabschnitt (93) eine
Operation als fehlerhaft ermittelt, wenn, nach dem Er-
fassen der Bewegungsrichtung des Bildaufnahme-
rahmens, erkannt wird, dass derselbe in einer Rich-
tung verschoben wird, die nicht mit der erfassten
Richtung Ubereinstimmt.

Es folgen 16 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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