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D0 

DISPOSITIVO Y MÉTODO DE GENERACIÓN DE IMÁGENES 

ESTEREOSCÓPICAS ESFÉRICAS 

DESCRIPCIÓN 

Campo de la invención 

La presente invención se engloba dentro del campo de la captura fotográfica de panoramas 

estereoscópicos esféricos. 

Antecedentes de la invención 

Una cámara estereoscópica genera una pareja de imágenes estereoscópicas, las cuales, al 

ser visualizadas a través de dispositivos como gafas de realidad virtual, provocan en el usuario 

una sensación inmersiva en entornos. 

Un método para generar fotografías panorámicas a través del cosido de sucesivas fotos 

consiste en la rotación de la cámara en torno a su punto nodal o punto de no paralelaje. 

Girando la cámara en torno a este punto se consigue que los objetos de la escena no se 

muevan los unos respecto de los otros al rotar la cámara. De esta forma, todas las fotografías 

obtenidas poseerán unas propiedades óptimas para el cosido. Este método ha sido 

extrapolado al campo de la fotografía estereoscópica, utilizando dos cámaras de forma 

simultánea, desplazadas de su eje de rotación. 

Para la obtención de los panoramas a partir de sucesivas fotos es necesario utilizar un 

software de cosido de imágenes. Panoweaver es un software que permite el cosido de 

imágenes a partir de su proyección sobre una esfera. Además, este software permite 

configurar plantillas para elegir las coordenadas sobre las que se proyecta cada imagen. 

Actualmente existen dispositivos comerciales preparados para generar imágenes 

estereoscópicas esféricas, las cuales pueden ser utilizadas en visores de realidad virtual. Así, 

por ejemplo, el dispositivo Vuze+ 3D 360 VR Camera genera pares estereoscópicos en 3D 

360º. Este dispositivo emplea 4 pares de cámaras, que capturan toda la escena, dispuestas 

en torno a un eje vertical. Este dispositivo emplea todas las cámaras de forma simultánea, lo 

cual permite grabar vídeo, pero es poco eficiente. En la zona de cosido de los panoramas 

generados la calidad de la imagen disminuye notablemente y necesita un número elevado de 

cámaras (8 cámaras, en concreto). 

Se hace necesario por tanto un dispositivo de captura de pares estereoscópicos esféricos 

capaz de obtener la mayor calidad de las imágenes posible con la menor cantidad de recursos. 

Descripción de la invención 

La presente invención se refiere a un dispositivo y un método de generación de imágenes 

estereoscópicas esféricas de muy alta calidad con un mínimo uso de recursos. 



Así, en lugar de utilizar 8 o más cámaras, como ocurre en los dispositivos del estado del arte, 

la presente invención sólo emplea 2 cámaras. 

Además, la presente invención permite una mayor calidad de las imágenes estereoscópicas 

esféricas capturadas, ya que la calidad de la imagen no depende del número de cámaras 

empleadas, como es el caso en los dispositivos actuales, sino del número de fotografías 

tomadas (esto es, en función del número de posiciones u orientaciones que adoptan las 

cámaras). 

Un primer aspecto de la presente invención se refiere a un dispositivo para la generación de 

imágenes estereoscópicas esféricas. El dispositivo comprende una base, una carcasa, una 

unidad de control y un par de cámaras acopladas a la carcasa, preparadas para la captación 

de imágenes estereoscópicas de una escena. 

Unos primeros medios de giro se encargan de efectuar la rotación de la carcasa con respecto 

a la base en torno a un primer eje de giro, mientras que unos segundos medios de giro 

producen la rotación del dispositivo en torno a un segundo eje de giro perpendicular al primer 

eje de giro. 

La unidad de control (unos medios de procesamiento implementados, por ejemplo, mediante 

procesador o microcontrolador) está configurada para dirigir las cámaras a una pluralidad de 

posiciones con diferentes orientaciones, mediante la activación de los primeros y segundos 

medios de giro, y para capturar, en cada una de dichas posiciones, un par de imágenes 

estereoscópicas provenientes de las cámaras. 

En una realización, la unidad de control se encarga también de generar un par estereoscópico 

esférico a partir de las imágenes estereoscópicas capturadas. 

Alternativamente, el par estereoscópico esférico puede ser generado en un aparato externo. 

Por ejemplo, la unidad de control puede almacenar en memoria o enviar (e.g., 

inalámbricamente) las imágenes capturadas para su procesamiento por parte de un 

dispositivo o aparato externo, tal como por ejemplo un ordenador. 

También es objeto de la presente invención un método de generación de imágenes 

estereoscópicas esféricas, que comprende las siguientes etapas: 

- Dirigir un par de cámaras preparadas para la captación de imágenes estereoscópicas 

de una escena a una pluralidad de posiciones. Éstas son obtenidas mediante una 

combinación de rotaciones de las cámaras en torno a un primer eje de giro y rotaciones 

de las cámaras en torno a un segundo eje de giro, perpendicular al primer eje de giro. 

- Capturar un par de imágenes estereoscópicas obtenidas por las cámaras en cada una 

de la pluralidad de posiciones. 

- Generar un par estereoscópico esférico a partir de las imágenes estereoscópicas 

capturadas. 

La invención tiene una aplicación directa para la realidad virtual, ya que las imágenes 

estereoscópicas esféricas generadas están concebidas para su visualización en unas gafas 

de realidad virtual. 



Breve descripción de los dibujos 

A continuación, se pasa a describir de manera muy breve una serie de dibujos que ayudan a 

comprender mejor la invención y que se relacionan expresamente con una realización de 

dicha invención, que se presenta como un ejemplo no limitativo de ésta. 

Las Figuras 1A y 1B muestran una vista en perspectiva y en sección de una realización del 

dispositivo de captura de imágenes estereoscópicas esféricas de la presente invención. 

Las Figuras 2 a 6 muestran diferentes etapas en el proceso de captura de imágenes 

estereoscópicas para obtener un par estereoscópico esférico. 

La Figura 7 ilustra una realización alternativa del dispositivo de captura de imágenes 

estereoscópicas esféricas. 

Descripción detallada de la invención 

La presente invención se refiere a un dispositivo 1 para la generación de imágenes 

estereoscópicas esféricas, el cual es capaz de capturar pares estereoscópicos esféricos de 

muy alta calidad con un mínimo uso de recursos. 

Las Figuras 1A y 1B ilustran, respectivamente, una vista en perspectiva y una vista en sección 

longitudinal BB de una realización del dispositivo 1 para la generación de imágenes 

estereoscópicas esféricas de la presente invención. El dispositivo 1 comprende una carcasa 

2 y una base 3 en cuyo interior se alojan diferentes componentes. 

En el interior de la carcasa 2 se aloja una pareja de cámaras 4 cuyos centros ópticos están 

alineados con un primer eje de giro 5, que en la realización de la Figura 1A es paralelo al eje 

longitudinal de la carcasa 2. La carcasa 2 tiene practicados en su exterior unos orificios para 

permitir a las cámaras 4 la captura de imágenes estereoscópicas de una escena a través de 

dichos orificios. 

Unos primeros medios de giro están configurados para producir la rotación de la carcasa 2 

con respecto a la base 3 en torno al primer eje de giro 5. 

En la realización mostrada en la Figura 1B, los primeros medios de giro se implementan 

mediante un primer servomotor 6 alojado en la carcasa 2. El primer servomotor 6 está 

configurado para producir el giro de la carcasa 2 (y con ello el giro de las cámaras 1) en torno 

al primer eje de giro 5, mientras la base 3 permanece inmóvil. Para ello, el armazón del primer 

servomotor 6 está fijado a la carcasa 2 y el extremo del eje del primer servomotor 6 está unido 

solidariamente a la base 3 a través de un primer acoplamiento 7, de forma que el par generado 

por el primer servomotor 6 produce el giro de la carcasa 2 en torno al primer eje de giro 5 (i.e., 

el eje del primer servomotor 6) al tener impedido la base 3 el giro alrededor del primer eje de 

giro 5. 

Unos segundos medios de giro están configurados para producir la rotación del dispositivo 1 

en torno a un segundo eje de giro 9, el cual es perpendicular al primer eje de giro 5. En la 



realización de la Figura 1A las cámaras 4 están dispuestas equidistantes al segundo eje de 

giro 9, para mantener la simetría durante el giro.  

De acuerdo a la realización mostrada en la Figura 1B, los segundos medios de giro 

comprenden un segundo servomotor 8, alojado en el interior de la base 3, que se encarga de 

efectuar el giro de las cámaras en torno al segundo eje de giro 9 (un eje vertical en la figura, 

perpendicular a la superficie inferior de la base 3). La base 3 gira respecto de un elemento de 

sujeción externo al dispositivo 1 (no mostrado en las figuras), como puede ser la peana de un 

trípode. Para ello el armazón del segundo servomotor 8 es solidario a la base 3 y el extremo 

del eje del segundo servomotor 8 es solidario al elemento de sujeción mediante un segundo 

acoplamiento 10, de forma que el par generado por el segundo servomotor 8 produce el giro 

de la base 3 en torno al segundo eje de giro 9 (que corresponde al eje del segundo servomotor 

8). El segundo acoplamiento 10 impide el giro de la base 3 alrededor del primer eje de giro 5, 

lo cual permite que se produzca el giro de la carcasa 2 por la acción del primer servomotor 6. 

El dispositivo 1 así definido logra hacer capturas en los 360º gracias al giro de las cámaras 4 

en dos ejes perpendiculares entre sí (primer eje de giro 5 y segundo eje de giro 9), ya que la 

base 3 gira en torno al segundo eje de giro 9 con respecto a un elemento de sujeción y la 

carcasa 2 gira en torno al primer eje de giro 5 con respecto de la base 3. 

Una placa base 11 incorpora una unidad de control 12 configurada para controlar los 

movimientos de los servomotores (6, 8) y la captura de las cámaras 4. Una batería 13 

proporciona la alimentación a todo el conjunto. En la Figura 1B se representa la placa base 

alojada en el interior de la carcasa 2 y la batería 13 en el interior de la base 3; sin embargo, la 

disposición de dichos elementos puede ser diferente (e.g. ambos elementos ubicados en la 

base 3, ambos elementos ubicados en la carcasa 2, etc.). 

La unidad de control 12 es alimentada por la batería 13 y controla el conjunto de componentes. 

En particular, la unidad de control 12 está configurada para dirigir u orientar las cámaras en 

una pluralidad de posiciones u orientaciones, por acción de los dos servomotores del 

dispositivo 1. En cada una de estas posiciones el dispositivo 1 captura un par estereoscópico 

de fotografías. De acuerdo a una posición de funcionamiento predefinida del dispositivo 1, el 

segundo servomotor 8 controla el giro de las cámaras 4 en torno a un plano vertical, mientras 

que el primer servomotor 6 controla el ángulo de inclinación de las cámaras con respecto a 

un plano horizontal (i.e., con respecto al suelo). Sin embargo, el dispositivo 1 podría adoptar 

otras posiciones de trabajo; por ejemplo, la base 3 podría fijarse a un acoplamiento practicado 

en una pared, de forma que el segundo eje de giro 9 fuera un eje horizontal. 

  



REIVINDICACIONES 

1. Dispositivo para la generación de imágenes estereoscópicas esféricas, caracterizado por 

que comprende: 

- una carcasa (2); 

- una base (3); 

- un par de cámaras (4) acopladas a la carcasa (2) para la captación de imágenes 

estereoscópicas de una escena; 

- primeros medios de giro (6) para la rotación de la carcasa (2) con respecto a la base 

(3) en torno a un primer eje de giro (5); 

- segundos medios de giro (8) para la rotación del dispositivo (1) en torno a un segundo 

eje de giro (9) perpendicular al primer eje de giro (5); 

- una unidad de control (12) configurada para: 

 

dirigir las cámaras (4) a una pluralidad de posiciones, mediante la activación de 

los primeros (6) y segundos (8) medios de giro; y 

capturar un par de imágenes estereoscópicas obtenidas por las cámaras (4) en 

cada una de la pluralidad de posiciones. 

2. Dispositivo según la reivindicación 1, caracterizado por que la unidad de control (12) está 

configurada para generar un par estereoscópico esférico a partir de las imágenes 

estereoscópicas capturadas. 

3. Dispositivo según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que las 

cámaras (4) están alineadas con el primer eje de giro (5). 

4. Dispositivo según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que las 

cámaras (4) están dispuestas equidistantes al segundo eje de giro (9). 

5. Dispositivo según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el 

primer eje de giro (5) es paralelo al eje longitudinal de la carcasa (2). 

6. Dispositivo según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el 

segundo eje de giro (9) es perpendicular a la superficie inferior de la base (3). 

7. Dispositivo según cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que 

comprende al menos una batería (13) para alimentar a la unidad de control (12) y a los 

primeros (6) y segundos (8) medios de giro. 

8. Método de generación de imágenes estereoscópicas esféricas, caracterizado por que 

comprende: 

- dirigir un par de cámaras (4) preparadas para la captación de imágenes 

estereoscópicas de una escena a una pluralidad de posiciones obtenidas mediante 

una combinación de rotaciones de las cámaras (4) en torno a un primer eje de giro (5) 



y rotaciones de las cámaras (4) en torno a un segundo eje de giro (9) perpendicular al 

primer eje de giro (5); 

- capturar un par de imágenes estereoscópicas obtenidas por las cámaras (4) en cada 

una de la pluralidad de posiciones; y 

- generar un par estereoscópico esférico a partir de las imágenes estereoscópicas 

capturadas. 
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Title 

Device for recording 360° stereo panorama images 

Abstract 5 

The invention relates to a device for recording panorama images with a first line sensor (1), 
comprising a number of pixels (12) arranged along a straight line (11) and means (3) for 
rotating the first line sensor (1) about an axis of rotation ( 31), with the direction of the line 
(11) of the line sensor (1) and the direction of the axis of rotation (31) being parallel to one 
another or at an acute angle, with a second line sensor (2) being provided, with its line (31) 10 

and the in the direction of the axis of rotation (31) are parallel to one another or at an acute 
angle, the first and the second line sensor (1, 2) are arranged so as to be non-rotatable and 
non-movable in relation to one another and which each rotate during a rotation of the first line 
sensor (1) and the second line sensor ( 2) the recorded recording areas (14) overlap one another 

Description 15 

The invention relates to a device for recording 360° stereo panorama images according to the 
preamble of patent claim 1. 

Such devices are in the field of automated surveillance of people in public spaces, z.B. early 
detection of incidents or accidents, or in the field of autonomous systems (robotics), z.B. 
navigation, obstacle detection, localization, mapping, object detection, used commercially. 20 

The background to the invention is the recording of panoramic images using surveillance 
cameras.The problem with conventional panoramic cameras is that three-dimensional 
panoramic images can only be obtained with great effort, since between two panoramic 
cameras a correlation between the individual pixels of the cameras is only possible to a very 
limited extent and only for parts of the entire image area to be recorded. 25 

It is also known that a stereo recording is made with a large number of cameras, with each 
object point having to be in the recording range of at least two cameras. 

In addition, panorama cameras are known which have a rotatably mounted line sensor and 
generate a two-dimensional 360-degree panorama image, which, however, has no stereo 
information. 30 

The object of the invention is to create a simply constructed device for recording panoramic 
images, which makes it possible to create a three-dimensional image of the environment. 

The invention solves this in a device of the type mentioned with the features of the 
characterizing part of patent claim 1. 

According to the invention, a second line sensor is provided, with its line line and the direction 35 

of the axis of rotation being parallel to one another or at an acute angle.The first and the second 
line sensor are arranged so that they are fixed in terms of rotation and movement relative to 
one another.The recording areas recorded in each case in the course of a rotation of the first 
line sensor and the second line sensor overlap one another. 
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The basic advantage of the invention is that a stereoscopic image of a half-space can be 
recorded and a simple structure is possible.Arranging the line lines of the line sensors parallel 
to the axis of rotation also has the advantage that a particularly large recording area and 
overlapping area of the two line sensors and a particularly simple determination of the stereo 
correlation are possible. 5 

The advantageous further development of claim 2 enables a particularly simple stereo 
correlation of the events determined with the line sensors for the relative change in light 
intensity or intensity values. 

According to claim 3, there is the advantage that the stereo correlation of the events orIntensity 
values can be further improved and determined numerically in a stable and resource-saving 10 

manner. 

Claim 4 further simplifies the stereo correlation for 360° panorama recordings and enables a 
very simple calculation of the points within the three-dimensional image.Such a calculation 
can be implemented extremely easily and quickly. 

By providing the features of claim 5, the overlapping area of the recording areas of the two 15 

line sensors can be adjusted or varied. 

According to claim 6, the recordings can be made simultaneously. 

Claim 7 enables a simple construction of the device and also simplifies the evaluation and the 
stereo correlation. 

Claim 8 describes a particularly simple construction of the device according to the invention. 20 

Claim 9 enables a particularly simple structure that can be operated in a stable and vibration-
free manner even at high speeds. 

Claim 10 describes a particularly stable construction of the device according to the invention. 

By claim 11 a stable design with low air resistance at high speeds is achieved. 

The invention is illustrated by the exemplary embodiments presented below without 25 

restricting the generality of the inventive idea. 

Fig. 1, Fig. 4 and Fig. 6 show schematic overall views of a device according to the invention. 

FIG. 2 shows the guidance of the rays on a half-plane emanating radially from the axis of 
rotation. 

FIGS. 3 and 5 show alternative beam paths of further devices according to the invention. 30 

The embodiment of the invention shown in FIG. 1 comprises a carrier 4 on which two line 
sensors 1 , 2 of identical construction are arranged.The carrier 4 has a cylindrical basic shape, 
one end of which is in the form of a hemisphere.The carrier 4 is formed from a metal sheet, 
for example, in which the two line sensors 1, 2 are embedded. 

The cylindrical support 4 is rotatably mounted about the axis of rotation 31, which coincides 35 

with the central axis of the cylinder forming it.This can be done, for example, by means of a 
shaft which is connected to the carrier 4 in a rotationally fixed and non-moving manner, which 
rotatably protrudes into a bearing of a further carrier 5 and can be rotated in this.The carrier 5 
has an electric motor, the drive shaft of which is connected in a rotationally fixed manner to 
the shaft and transmits the rotary motion of the electric motor to the carrier 4 .The bearing 40 
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shaft of the electric motor is advantageously aligned along the axis of rotation 31 .Typically, 
up to 50 revolutions per second are carried out for recording panorama images with line 
sensors in order to obtain images that have sufficiently low distortions and artefacts due to the 
movement of the recorded objects in the scene.The two line sensors 1 , 2 perform a common 
rotational movement about the axis of rotation 31 .Neither a rotational movement nor a 5 

translational movement takes place between the line sensors 1, 2 due to their arrangement 
which is rigid in terms of movement and non-rotatable. 

The two line sensors 1 , 2 are preferably arranged in recesses in the jacket of the carrier 4 .The 
line sensors 1 , 2 and the associated optics are fixed in their alignment and connected to the 
carrier 4 in a non-moving and non-rotating manner.A particularly advantageous arrangement 10 

of the line sensors 1, 2 provides that the side wall of the carrier 4 has two recesses, in each of 
which one of the two line sensors 1, 2 is located.This also enables simple wiring of the line 
sensors 1 , 2 inside the carrier 4 . 

Each of the line sensors 1 , 2 comprises a number of pixels 12 , 22 arranged along a straight 
line 11 , 21 .Each line sensor 1, 2 advantageously includes an optical system that deflects or 15 

bundles the rays impinging on it onto the individual pixels 12, 22.The respective recording 
area 14', 24' can be defined for each of the two line sensors 1, 2 by the selection of the optics. 

It is essential for recording three-dimensional images that the recording areas 14 , 24 of the 
line sensors 1 , 2 partially overlap in the course of a rotation of the line sensors 1 , 2 about the 
axis of rotation 31 .A distinction is made here between the term recording area 14, 24, which 20 

designates the entire area that can be recorded with a line sensor, and the instantaneous 
recording area 14', 24', which lies in a half-plane for the respective line sensors 1, 2 in each 
case. 
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Claims 

1. Device for recording panorama images with - a first line sensor (1), comprising a number 
of pixels (12) arranged along a straight line (11) and - means (3) for rotating the first line 
sensor (1) about an axis of rotation (31) , wherein the direction of the line (11) of the line 
sensor (1) and the direction of the axis of rotation (31) are parallel to one another or at an acute 5 

angle, characterized in that - a second line sensor (2) is provided, with its line (31) and the 
direction of the axis of rotation ( 31 ) are parallel to one another or at an acute angle, - the first 
and the second line sensor ( 1 , 2 ) are arranged so as to be non-rotatable and non-movable in 
relation to one another and - each in the course of a revolution of the first line sensor ( 1 ) and 
of the second line sensor (2) overlap each other. 10 

2. Device according to Claim 1, characterized in that the line line (21) of the second line sensor 
(2) is parallel to the line line (11) of the first line sensor (1). 

3. Device according to Claim 1 or 2, characterized in that the line line (11) of the first line 
sensor (1) and the line line (21) of the second line sensor (2) lie on a straight line. 

4. Device according to one of the preceding claims, characterized in that the optical centers 15 

(13, 23) of at least one of the two line sensors (1, 2) lie on the axis of rotation (31). 

5. Device according to one of the preceding claims, characterized in that the two line sensors 
(1, 2) are arranged offset in relation to one another in the direction of the axis of rotation. 

6. Device according to one of the preceding claims, characterized in that the line lines (11, 21) 
and / or the recording areas (14 ', 24') of the two line sensors (1, 2) in a common plane, in 20 

particular in a common plane of the axis of rotation ( 31 ) outgoing half-plane. 

7. Device according to one of the preceding claims, characterized in that the first line sensor 
(1) and the second line sensor (2) have the same structure. 

8. Device according to one of the preceding claims, characterized in that the two line sensors 
(1, 2) are arranged in or on a common carrier (4). 25 

9. Device according to claim 8, characterized in that the carrier (4) is rotatably mounted and 
drivable about the axis of rotation (31). 

10. Device according to claim 9, characterized in that a further carrier (5) is provided, which 
is mechanically connected to the carrier (4) and allows a relative rotation of the carrier (4), 
preferably by an electric motor arranged in the carrier (5). the shaft of which is connected to 30 

the carrier (4) so that it cannot move or rotate. 

11. Device according to one of Claims 8 or 9, characterized in that the carrier (4) has a 
cylindrical basic shape, on or in whose side wall (41) the two line sensors (41) are arranged. 
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