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1 Einleitung 

 

1.1 Abstract 

 

Jeder kennt Filme, in denen Doppelgänger oder Riesenbabys zu sehen sind. 

Diese Motive existieren jedoch nur im Film bzw. in unserer Interpretation der 

einzelnen Bilder. So können wenige Darsteller vervielfacht werden, um als 

große Armee interpretiert zu werden. 

Dazu werden Realfilmaufnahmen miteinander kombiniert, dass die Wirkung 

entsteht, als wären sie von einer realen Kamera als Gesamtheit 

aufgezeichnet wurden. Komplikationen ergeben sich allerdings, wenn sich die 

Kamera bewegt.  

Ziel dieser Arbeit ist, herauszufinden, wie weit Software (Motion Tracking) 

dieses Problem lösen kann. Für die vorliegende Arbeit konnte ich keine 

Literatur ausfindig machen, die sich konkret mit diesem Thema befasst. 

Ebenso existiert aus meiner Sicht bisher nur ein alternativloses Hardware-

System (Motion Control). 

Diese Arbeit soll beweisen, dass ein softwarebasiertes System bei 

bestimmten Anwendungsbereichen funktioniert. Gleichzeitig werden jedoch 

die Grenzen aufgezeigt. Ich bin davon überzeugt, dass sich hier ein 

lohnendes Thema für die zukünftige Forschung aufmacht. 

Mit dieser Arbeit möchte ich einen Weg vorstellen, Filme wirtschaftlicher 

herzustellen bzw. für den semi-professionellen1 Einsatz zu ermöglichen. 

                                                 
1
 weitgehend, fast professionell 
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1.2 Problemdefinition 

 

Beim Composting werden mehrere (unabhängige) Bildelemente zu einem 

Ganzen kombiniert. Das zusammengesetzte Bild soll so wirken, als wäre es 

tatsächlich mit einer Kamera aufgezeichnet worden. 

 

Beispiel für ein Compositing-Motiv: 

 +  =  

Abbildung 1: Beispiel Compositing2 

 

Die Bildelemente lassen sich besonders harmonisch miteinander 

kombinieren, wenn schon während der Erstellung auf gleiche Eigenschaften 

(Perspektive, Farben,…) geachtet wird. Dennoch bleibt dem Produktionsteam 

eine gewisse Anpassungsarbeit nicht erspart („Matching“). 

Besonders kompliziert wird es, wenn sich die gesamte Komposition zu einer 

Kamerabewegung harmonisch verhalten soll. Denn dazu ist es erforderlich, 

dass alle Elemente die gleiche Kameracharakteristik aufweisen. Durch das 

System „Motion Control“ kann eine Kamera eine zuvor programmierte 

Bewegung beliebig oft wiederholen. Mit diesem System aufgezeichnete 

Elemente können danach miteinander verknüpft werden, da sie über das 

gleiche Kameraverhalten verfügen. 

Das „Motion Control“-System erfordert allerdings einen hohen Aufwand und 

ist meist sehr kostenträchtig. Die Anwendungsbereiche von Compositing 

bewegen sich jedoch auf der großen Schere zwischen Freizeitanwendungen 

und High-Budget-Projekten. Somit bleibt vielen nur die Wahl Compositing mit 

unbewegter (statischer) Kamera zu betreiben, wenn sie Realfilmaufnahmen 

miteinander kombinieren möchten. 

„Motion Tracking“ kann für einige Anwendungsbereiche das Gegenstück zu 

„Motion Control“ sein. Dieses softwarebasierte System ist wesentlich 

                                                 
2
 eigenes Material, „Babybird - Lighter ‚n’ Spoon“, 2008 


