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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
インタレースした映像信号の垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス
信号とから生成した状態信号に基づいて、フィールド判別信号を生成するフィールド判別
方法であって、
前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が同じタイミン
グでアクティブとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を
示すパルス信号とが同時にアクティブとなる毎に前記状態信号の論理値をＨとし、前記垂
直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号とが異なるタイミング
でアクティブとなる時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクティブとなる毎に
前記状態信号の論理値をＬにするとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がアクテ
ィブとなる毎に前記状態信号の論理値を以前の論理値から反転させ、
前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクティブとなった時点での前記状態信号の論理値
をフィールド判別信号とする、
ことを特徴とするフィールド判別方法。
【請求項２】
　インタレースした映像信号の垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパル
ス信号とから生成した状態信号に基づいて、フィールド判別信号を生成するフィールド判
別方法であって、
　前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が同じタイミ
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ングでアクティブとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号
を示すパルス信号とが同時にアクティブとなる毎に前記状態信号の論理値をＬとし、前記
垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号とが異なるタイミン
グでアクティブとなる時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクティブとなる毎
に前記状態信号の論理値をＨにするとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がアク
ティブとなる毎に前記状態信号の論理値を以前の論理値から反転させ、
　前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクティブとなった時点での前記状態信号の論理
値をフィールド判別信号とする、
　ことを特徴とするフィールド判別方法。
【請求項３】
請求項１、または請求項２に記載のフィールド判別方法において、
前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号は、それぞれ１
クロック幅のパルス信号である、
ことを特徴とするフィールド判別方法。
【請求項４】
インタレースした映像信号の垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス
信号とに基づいて、フィールド判別信号を生成するフィールド判別回路であって、
前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号の論理ＯＲを取
った信号がトリガとして入力されるまで現在の論理値を保持し、
前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が同じタイミン
グでトリガとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示す
パルス信号とが同時にトリガとして入力される毎に論理値をＨとし、前記垂直同期信号を
示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が異なるタイミングでトリガとなる
時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力される毎に論理値をＬに
するとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力される毎に論理値
を以前の論理値から反転させる第１の論理回路と、
前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力されるまで現在の論理値を保持し
、前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力された時点で前記第１の論理回
路が保持している論理値をフィールド判別信号として出力する第２の論理回路とを有する
、
ことを特徴とするフィールド判別回路。
【請求項５】
インタレースした映像信号の垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス
信号とに基づいて、フィールド判別信号を生成するフィールド判別回路であって、
前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号の論理ＯＲを取
った信号がトリガとして入力されるまで現在の論理値を保持し、
前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が同じタイミン
グでトリガとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示す
パルス信号とが同時にトリガとして入力される毎に論理値をＬとし、前記垂直同期信号を
示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が異なるタイミングでトリガとなる
時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力される毎に論理値をＨに
するとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力される毎に論理値
を以前の論理値から反転させる第１の論理回路と、
前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力されるまで現在の論理値を保持し
、前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力された時点で前記第１の論理回
路が保持している論理値をフィールド判別信号として出力する第２の論理回路とを有する
、
ことを特徴とするフィールド判別回路。
【請求項６】
請求項５、または請求項６に記載のフィールド判別回路において、
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前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号は、それぞれ１
クロック幅のパルス信号である、
ことを特徴とするフィールド判別回路。
【請求項７】
請求項４ないし請求項６の何れかに記載のフィールド判別回路と、
前記フィールド判別回路から出力されたフィールド判別信号を入力として当該フィールド
判定信号の論理値を反転させる反転設定回路と、
前記反転設定回路を制御する反転設定制御回路とからなる、
ことを特徴とするフィールド判別装置。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
【発明の所属する技術分野】
本発明は、映像信号をディジタル信号として扱う信号処理システムにおいて、特に、イン
タレースした映像信号の垂直同期信号と水平同期信号の位相関係から、奇数フィールドか
偶数フィールドかのフィールド判別を行うフィールド判別方法、及びフィールド判別装置
に関するものである。
【０００２】
【従来の技術】
映像信号をディジタル信号として扱う信号処理システムにおいて、垂直同期信号と水平同
期信号の位相関係からフィールド判別を行う方法としては、垂直同期信号が発生した後、
1/2 水平同期期間内に水平同期信号が発生するかどうかを判断することによってフィール
ド判別する方法が知られている。
【０００３】
以下に、この従来の技術によるフィールド判別方法を図６を用いて説明する。なお、以下
の説明では取り扱う映像信号の１フレームあたりの水平走査線数が５２５本のインタレー
ス信号であるものを例にとって説明する。
一般に、フィールド判別方法には、垂直同期信号と水平同期信号が用いられ、垂直同期信
号と水平同期信号は、ディジタル信号処理系の信号として扱われ、垂直同期信号と水平同
期信号は、各々ディジタル信号処理系の１クロック幅のパルス信号に整形される。
【０００４】
図６において、vpls、hplsは、垂直同期信号と水平同期信号を各々のディジタル信号処理
系の１クロック幅の信号に整形したものであり、vplsは、垂直同期信号に対して得られる
１クロック幅のパルス信号を示し、hplsは水平同期信号に対して得られる１クロック幅の
パルス信号を示す。また、hhlfは、前記vplsに基づいて生成され、入力された映像信号の
1/2 水平同期期間を特定する信号である。fidは、奇数フィールドか偶数フィールドかの
判別結果を示すフィールド判定別信号である。
【０００５】
以下、このフィールド判別信号fidを生成する方法について説明する。
まず、入力された垂直同期信号に対して得られるvplsがアクティブとなった時点４０１で
、フィールド判別信号fidをＬに初期化し、hhlfを、扱っている映像信号の１水平同期期
間の半分の期間アクティブにする。このhhlfがアクティブとなっている期間中に、入力さ
れた水平同期信号に対して得られるhplsがアクティブとなる場合、例えば図６に示すｎの
場合には、フィールド判別信号fidを反転させ、fidをＨに変化させる。
【０００６】
また、次にvpls がアクティブとなった時点４０２でフィールド判別信号fidをＬに初期化
し、扱っている映像信号の1水平同期期間の半分の期間hhlfをアクティブにする。なお、
この４０２の時点でhhlfがアクティブとなっている期間は、図６に示すように、垂直同期
信号と水平同期信号の位相関係から hpls がアクティブとなることはない。そのため、こ
の位相関係よりフィールド判別信号fidは次のvpls４０３までＬを保ったままとなる。
以上のような動作を繰り返すことにより、垂直同期信号と水平同期信号の位相関係からフ
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ィールド判別信号 fid を生成することができる。
【０００７】
【発明が解決しようとする課題】
しかしながら、前述したようなフィールド判別方法では、フィールド判別信号fidを生成
する際に、hhlfとして、扱っている映像信号の1/2 水平同期期間を特定する必要があり、
例えば 13.5MHz で動作している信号処理システムでは、４２９までカウントし得る９ビ
ットカウンタが必要となる。
【０００８】
また、入力される映像信号によって１フレームあたり５２５水平走査線からなる映像信号
と、１フレームあたり１１２５水平走査線からなる映像信号とを切替えて使用するシステ
ムの場合には、入力される映像信号の1/2水平同期期間が各々異なるため、映像信号毎に 
1/2 水平同期期間がそのシステムクロックの何クロックに相当するかを設定変更する必要
がある。
なお、設定変更は CPU などからのレジスタ設定による方法が一般的であるが、この場合
どちらの映像信号を扱っているかを CPU が知る必要がある。
【０００９】
本発明は、このような従来の課題を鑑みてなされたものであり、扱っている映像信号の1/
2水平同期期間を特定することなく、一意にフィールド判別信号を生成することができる
フィールド判別方法、及び回路を提供することを目的とする。
【００１０】
【課題を解決するための手段】
　前記課題を解決するために、本発明にかかるフィールド判別方法は、インタレースした
映像信号の垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号とから生成し
た状態信号に基づいて、フィールド判別信号を生成するフィールド判別方法であって、前
記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が同じタイミング
でアクティブとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示
すパルス信号とが同時にアクティブとなる毎に前記状態信号の論理値をＨとし、前記垂直
同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号とが異なるタイミングで
アクティブとなる時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクティブとなる毎に前
記状態信号の論理値をＬにするとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がアクティ
ブとなる毎に前記状態信号の論理値を以前の論理値から反転させ、前記垂直同期信号を示
すパルス信号がアクティブとなった時点での前記状態信号の論理値をフィールド判別信号
とすることを特徴とするものである。
【００１１】
　また、本発明にかかるフィールド判別方法は、インタレースした映像信号の垂直同期信
号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号とから生成した状態信号に基づいて
、フィールド判別信号を生成するフィールド判別方法であって、前記垂直同期信号を示す
パルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が同じタイミングでアクティブとなる時
には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号とが同時
にアクティブとなる毎に前記状態信号の論理値をＬとし、前記垂直同期信号を示すパルス
信号と前記水平同期信号を示すパルス信号とが異なるタイミングでアクティブとなる時に
は、前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクティブとなる毎に前記状態信号の論理値を
Ｈにするとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がアクティブとなる毎に前記状態
信号の論理値を以前の論理値から反転させ、前記垂直同期信号を示すパルス信号がアクテ
ィブとなった時点での前記状態信号の論理値をフィールド判別信号とすることを特徴とす
るものである。
【００１２】
また、本発明にかかるフィールド判別方法は、前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記
水平同期信号を示すパルス信号は、それぞれ１クロック幅のパルス信号であることを特徴
とするものである。
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【００１３】
また、本発明にかかるフィールド判別回路は、インタレースした映像信号の垂直同期信号
を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号とに基づいて、フィールド判別信号を
生成するフィールド判別回路であって、前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同
期信号を示すパルス信号の論理ＯＲを取った信号がトリガとして入力されるまで現在の論
理値を保持し、前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号
が同じタイミングでトリガとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平
同期信号を示すパルス信号とが同時にトリガとして入力される毎に論理値をＨとし、前記
垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が異なるタイミング
でトリガとなる時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力される毎
に論理値をＬにするとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力さ
れる毎に論理値を以前の論理値から反転させる第１の論理回路と、前記垂直同期信号を示
すパルス信号がトリガとして入力されるまで現在の論理値を保持し、前記垂直同期信号を
示すパルス信号がトリガとして入力された時点で前記第１の論理回路が保持している論理
値をフィールド判別信号として出力する第２の論理回路とを有することを特徴とするもの
である。
【００１４】
また、本発明にかかるフィールド判別回路は、インタレースした映像信号の垂直同期信号
を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号とに基づいて、フィールド判別信号を
生成するフィールド判別回路であって、前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同
期信号を示すパルス信号の論理ＯＲを取った信号がトリガとして入力されるまで現在の論
理値を保持し、前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号
が同じタイミングでトリガとなる時には、当該垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平
同期信号を示すパルス信号とが同時にトリガとして入力される毎に論理値をＬとし、前記
垂直同期信号を示すパルス信号と前記水平同期信号を示すパルス信号が異なるタイミング
でトリガとなる時には、前記垂直同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力される毎
に論理値をＨにするとともに、前記水平同期信号を示すパルス信号がトリガとして入力さ
れる毎に論理値を以前の論理値から反転させる第１の論理回路と、前記垂直同期信号を示
すパルス信号がトリガとして入力されるまで現在の論理値を保持し、前記垂直同期信号を
示すパルス信号がトリガとして入力された時点で前記第１の論理回路が保持している論理
値をフィールド判別信号として出力する第２の論理回路とを有することを特徴とするもの
である。
【００１５】
また、本発明にかかるフィールド判別回路は、前記垂直同期信号を示すパルス信号と前記
水平同期信号を示すパルス信号は、それぞれ１クロック幅のパルス信号であることを特徴
とするものである。
【００１６】
また、本発明にかかるフィールド判別装置は、前記本発明にかかるフィールド判別回路と
、前記フィールド判別回路から出力されたフィールド判別信号を入力として当該フィール
ド判定信号の論理値を反転させる反転設定回路と、前記反転設定回路を制御する反転設定
制御回路とからなることを特徴とするものである。
【００１７】
【発明の実施の形態】
本発明にかかるフィールド判別方法は、インターレースした映像信号の垂直同期信号と水
平同期信号から、フィールド判別を初期状態によらず一意に決定することができるもので
ある。
【００１８】
（実施の形態１）
以下、本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法について図１から図５を用いて説
明する。なお、以下の説明では取り扱う映像信号が、１フレームあたりの水平走査線数が
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５２５本のインタレース信号であるものを例にとって説明する。
【００１９】
フィールド判別方法には、垂直同期信号と水平同期信号が用いられる。垂直同期信号と水
平同期信号は、ディジタル信号処理系の信号として扱われ、垂直同期信号と水平同期信号
は、各々ディジタル信号処理系の１クロック幅の信号に整形される。なお、１クロック幅
のパルス信号は、例えば、垂直同期信号と水平同期信号の立上りエッジを検出することに
よって垂直同期信号と水平同期信号それぞれに対する１クロック幅のパルス信号が得られ
る。
【００２０】
図１は、本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法を説明するためのタイミング図
の一例であり、垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号とが常に
異なるタイミングでアクティブとなる場合を示すものである。
【００２１】
図１において、vplsは、垂直同期信号に対して得られる１クロック幅のパルス信号を示し
、１０１、１０２、１０３、１０４は、vplsの論理が正となるタイミングを示す。また、
hplsは水平同期信号に対して得られる１クロック幅のパルス信号を示し、ｎ、ｎ＋１、…
、ｎ＋７８８は、hplsの論理が正となるタイミングを示す。
【００２２】
heoは、vplsとhplsとから生成される状態信号であり、vpls が生成される時点では、heo 
の論理値を常にＬに変化させ、また、hpls が生成される毎に、heo の論理値を反転させ
る。また、fidは、vplsとheoから生成されるフィールド判定別信号であり、vpls が生成
された時点での heo の論理値を示すものである。
【００２３】
以下、状態信号であるheoの生成動作について説明する。
図１に示すように、heoの初期値は不定であり、最初のvpls１０１が生成された時点でheo
をＬに初期化され、次のhpls　ｎが生成された時点で、heoをＬからＨへと変化させる。
以降、hplsが生成されるたびにheoを反転する。
【００２４】
なお、図１は、vpls１０１が生成されてから最初のhplsが生成されるまでの期間が入力さ
れた映像信号の1/2水平同期期間内となるものであり、インターレース信号の垂直同期信
号と水平同期信号の位相関係からこのような場合には、最初のvpls１０１が生成されてか
ら次のvpls１０２が生成されるまでの期間に生成されるhpls数は、常に奇数回数となる。
よって、vpls１０１でＬに初期化されたheoは、奇数回反転し、次のvpls１０２が生成さ
れる時点でheoは、常にＨとなる。
【００２５】
同様に、インターレース信号の垂直同期信号と水平同期信号の位相関係からvpls１０２か
ら次のvpls１０３までの期間に生成されるhpls数は、偶数回数となる。よって、vpls１０
１でＬであったheoは、偶数回反転し、次のvplsが生成される時点でheoは、常にＬとなる
。
【００２６】
なお、vpls１０３が生成された時点では、heoが既にＬとなっているので論理値をＬに変
化させるという動作によって論理値が変化することはない。
【００２７】
このような動作により、vplsが生成された時点でのheoは、直前のvplsと現vplsとの間のh
pls数が奇数の場合には、常にＨとなり、偶数の場合には、常にＬとなる。
【００２８】
次に、fidの生成動作について説明する。
fidの初期値は不定であり、vplsが生成された時点で、その時点におけるheoの論理値をフ
ィールド判別信号fidとして出力する。ただし、最初のvpls１０１が生成された時点では 
heoの論理値は不定であるため、fid は不定のままである。
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【００２９】
vpls １０２が生成された時点では、heoはＨであるのでこの時点で fid は H として確定
する。また、次のvpls １０３が生成された時点では、heoは Ｌであり、この時点でfidは
Ｌに変化する。以降、同様の動作を繰り返すことによりfidは、各フィールド毎に常にＨ
あるいはＬとして確定する。
【００３０】
このように、インタレースした映像信号の垂直同期信号と水平同期信号の位相関係からフ
ィールド判別信号fidは、一意に決まり、フィールド判別信号fidの初期状態によりその極
性が変わるということはない。また、フィールド判別信号fidの論理値Ｈ、Ｌに対して、
どちらが奇数フィールドでどちらが偶数フィールドであるかについては、入力している映
像信号によってあらかじめ決まっているので、フィールド判別信号fidを使用して各フィ
ールド毎に処理内容を変えるシステムであっても初期状態によらず各フィールドに対して
適切な処理を行うことができることになる。
【００３１】
次に、図２は、本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法を説明するためのタイミ
ング図の一例であり、垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号と
が常に異なるタイミングでアクティブとなる場合を示すものである。
【００３２】
図２は、最初のvpls２０１が生成されてから最初のhplsが生成されるまでの期間が入力さ
れた映像信号の1/2水平同期期間以上となっているが、heo、fidの再生動作は、図１を用
いて説明したフィールド判別方法と全く同様であり、図１を用いて説明したフィールド判
別方法と同様に、インタレースした映像信号の垂直同期信号と水平同期信号の位相関係に
基づいて、初期状態によらず一意にフィールド判別信号を生成することができる。
【００３３】
なお、上記図１、図２を用いて説明したフィールド判別方法では、vplsが生成される時点
でheoの理論値をＬに変化させたが、vplsが生成される時点でheoの理論理をＨに変化させ
てもよい。なお、この場合には、vplsが生成された時点でのheoは、直前のvplsと現vpls
との間のhplsが奇数の場合にはＬとなり、偶数の場合にはＨとなって、fidの極性も前述
したフィールド判別方法で求めた結果と逆になる。
【００３４】
次に、vplsとhplsが同時に生成される場合について説明する。
図３は、本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法を説明するためのタイムング図
の一例であり、垂直同期信号を示すパルス信号と水平同期信号を示すパルス信号とが同じ
タイミングでアクティブとなる場合を含んでいるものである。
【００３５】
図３のvpls３０１やvpls３０３で示すタイミングのように、 vpls と hpls が同時に生成
された場合には、例外的にheoを H に変化させる。一方、vpls３０２やvpls３０４で示す
タイミングのように、vplsのみが生成されている場合には、図１、図２で示した場合と同
様に heo を L に変化させる。なお、その他の動作は、図１、図２を用いて説明した前記
フィールド判別方法の場合と同様である。
【００３６】
このように vpls と hpls が同時に生成されるような位相関係にある場合でも、インタレ
ースした映像信号の垂直同期信号と水平同期信号の位相関係に基づいて、初期状態によら
ず一意にフィールド判別信号を生成することが可能となる。
【００３７】
なお、上記の図３を用いた説明では、vpls と hpls が同時に生成される時点でのheoの論
理値をＨとし、vplsのみが生成されるタイミングでのheoの論理値をＬとするものについ
て説明したが、vplsとhplsが同時に生成される時点での heoの論理値をＬとし、vplsのみ
が生成されるタイミングでのheoの論理値をＨとするものであってもよい。なお、vplsとh
plsが同時に生成される時点でのheoの論理値をＬとし、vplsのみが生成されるタイミング
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でのheoの論理値をＨとした場合には、fidの極性は上記の説明とは逆となる。
【００３８】
（実施の形態２）
以下に、前記実施の形態１において説明したフィールド判別方法を実現する，フィールド
判定回路の一例について図４を用いて説明する。
図４は、本発明の実施の形態２によるフィールド判別回路を説明するための回路図である
。
【００３９】
図４において、本発明の実施の形態２によるフィールド判別回路は、ＡＮＤ回路とＯＲ回
路とからなる論理ブロック２０１、２０２、２０３と、Dタイプのフリップフロップ２０
４、２０５と、ＯＲ回路２０６とからなる。
【００４０】
論理ブロック２０１、２０２は、フリップフロップ２０４、２０５のイネーブル動作を実
現するものであり、論理ブロック２０１は、ＯＲ回路２０６と組み合わせることにより、
vpls と hpls が同時に H になった場合にのみ端子２０７の論理値をフリップフロップ２
０４にラッチさせるものである。また、論理ブロック２０２は、vplsがＨになった場合に
のみ端子２０８の論理値をフリップフロップ２０５にラッチさせるものである。
【００４１】
すなわち、フリップフロップ２０４の出力heoは、vplsあるいはhplsがＨとなるまでそれ
以前の値を保持し続け、vplsあるいはhplsがHとなった時点で、端子２０７の論理値に更
新されるものであり、また フリップフロップ２０５の出力fidは、vplsがHとなるまで値
を保持し続け、vplsがHとなった時点で、そのときの端子２０８の論理値に更新されるも
のである。
【００４２】
論理ブロック２０３は、heoを反転しvplsが発生した際にフリップフロップ２０４の出力h
eoをLとする論理２１０と、vplsとhpslが同時に発生した場合に、端子２０９の論理値をH
とする論理２１１と、論理２１０と論理２１１の論理値のＯＲを取る論理２１２から成る
。
【００４３】
この論理ブロック２０３と、論理ブロック２０１と論理２０６と、フリップフロップ２０
４の組み合わせにより、heoをhplsが発生する毎に反転し、vplsが発生した際には、heoを
Lとし、vplsとhpslが同時に発生した場合には、heoをHとする第１の論理回路を実現して
いる。
【００４４】
また、論理ブロック２０２とフリップフロップ２０５の組み合わせにより、vplsが発生し
た時点でのheoの論理値をfidとする第２の論理回路を実現している。
【００４５】
このように構成された前記第１の論理回路と前記第２の論理回路を組み合せることにより
、フリップフロップ２個と簡単な論理回路から成る小規模な回路を用いて、インタレース
した映像信号の垂直同期信号と水平同期信号の位相関係から初期状態によらず一意にフィ
ールド判別信号を生成することが可能となる。
【００４６】
また、上記で説明した論理値を反転させて同様の動作を実現することも可能であり、例え
ば、論理ブロック２０３の論理２１０が、heoを反転し、vplsが発生した際にheoをHとす
る論理に置き換えるとともに、論理211が、vplsとhpslが同時に発生した場合には、端子 
209 をLとする論理に置き換えるようにしても同様の動作が得られる。なお、この場合に
は、fidの極性は上記の説明とは反転した論理値となる。
【００４７】
（実施の形態３）
次に、前記実施の形態１で説明したフィールド判別方法により得られたフィールド判別信
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号を用いて、映像信号に対して処理を行うフィールド判別装置について説明する。
【００４８】
図５は、本発明の実施の形態３にかかるフィールド判別装置を説明するためのブロック図
である。
図５において、フィールド判別装置は、パルス信号生成回路５０１と、フィールド判別回
路５０２と、反転設定制御回路５０３と、反転設定回路５０４と、映像信号処理回路５０
５と、映像信号表示回路５０６とからなる。
【００４９】
パルス信号生成回路５０１は、垂直同期信号と水平同期信号をそれぞれ入力とし、垂直同
期信号を示す１クロック幅のパルス信号であるvplsと、水平同期信号を示す１クロック幅
のパルス信号であるhplsを生成し、フィールド判別回路５０２に出力する。
【００５０】
また、フィールド判別回路５０２では、前記実施の形態１により示したフィールド判別方
法により、フィールド判定信号fidを生成し、生成したフィールド判別信号 fid を反転設
定回路５０４に出力する。
【００５１】
反転設定制御回路５０３は、フィールド判別信号fidの論理値Ｈ、Ｌに対して、どちらが
奇数フィールドでどちらが偶数フィールドであるかについて決定し、反転設定回路５０４
を制御する。
【００５２】
反転設定回路５０４は、反転設定制御回路５０３の制御に基づいて、フィールド判別信号
の論理値と映像信号のフィールドとが一致するように、フィールド判別信号 fid の論理
値を必要に応じて反転させ、映像信号処理回路５０５に出力する。
【００５３】
映像信号処理回路５０５は、反転設定回路５０４から出力されたフィールド判別信号に基
づいて、映像信号に対して奇数フィールドと偶数フィールドの各々に対して適切な処理を
行い、映像信号表示回路５０６に出力する。
映像信号表示回路５０６は、映像信号処理回路５０５により処理された映像信号を表示す
る。
【００５４】
次に、本発明の実施の形態３によるフィールド判定装置の動作について説明する。
パルス信号生成回路５０１は、入力された垂直同期信号と水平同期信号から垂直同期信号
を示す１クロック幅のパルス信号であるvplsと、水平同期信号を示す１クロック幅のパル
ス信号であるhplsを生成する。フィールド判別回路５０２は、パルス信号生成回路５０１
により生成されたvpls、及びhplsからフィールド判定信号fidを生成し、生成したフィー
ルド判別信号 fid を反転設定回路５０４に出力する。なお、フィールド判別回路５０２
によるフィールド判別方法は、前記実施の形態１で説明したものと同様であるためここで
は説明を省略する。
【００５５】
反転設定制御回路５０３は、映像処理を行なうシステムに応じて、奇数フィールドと偶数
フィールドの相対的な関係を適切に保つように、反転設定回路５０４を制御し、フィール
ド判定回路５０２から出力されたフィールド判別信号fidを必要に応じて反転させる。
【００５６】
これは、フィールド判別回路５０２で生成されたフィールド判別信号 fidの論理値が、映
像信号の奇数フィールド、偶数フィールドのどちらを示すものとなるかが、システムによ
って異なるためであり、フィールド毎に処理内容を変えるシステムにおいては、フィール
ド判別信号fidの論理値と、映像信号のフィールドの関係を適切に保つ必要があるためで
ある。
【００５７】
また、例えば、フレームあたり５２５本の水平走査線からなるインタレースした映像信号
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に対する処理と、フレームあたり１１２５本の水平走査線からなるインタレースした映像
信号に対する処理とを切替えて行うシステムにおいては、それぞれの映像信号に対するフ
ィールド判別信号 fid の論理値と、映像信号の奇数フィールド、偶数フィールドとがそ
れぞれ異なる場合もあるが、反転設定制御回路５０３により、常にフィールド判別信号の
論理値と、映像信号の奇数フィールド、偶数フィールドとの相対的な関係を適切に保つこ
とにより、それぞれのフィールドの映像信号に対する適切な処理を行うことができる。
【００５８】
次に、反転設定回路５０４により奇数フィールドと偶数フィールドの相対的な関係を適切
に保つように反転設定されたフィールド判別信号は、映像信号処理回路５０５に入力され
る。映像信号処理回路５０５は、入力されたフィールド判別信号に基づいて映像信号に対
して奇数フィールドと偶数フィールドの各々に対して適切な処理を行い、映像信号表示回
路５０６に出力する。
映像信号表示回路５０６は、映像信号処理回路により処理が行われた映像信号を表示する
。
【００５９】
これにより、垂直同期信号と水平同期信号の位相関係からフィールド判別信号を初期状態
によらず一意に生成することができるとともに、フィールド判別信号の論理値と、映像信
号の奇数フィールドと偶数フィールドの相対的な関係を適切に保つことができ、映像信号
処理回路５０５によりそれぞれのフィールドの映像信号に対する適切な処理を行うことが
できる。
【００６０】
【発明の効果】
本発明にかかるフィールド判別方法は、入力される垂直同期信号と水平同期信号の位相関
係から1/2水平同期期間を特定することなく、フィールド判別を行うことにより、初期状
態によらず一意にフィールド判別を行うことができる。
【００６１】
また、本発明にかかるフィールド判別回路は、フリップフロップ２個と簡単な論理回路か
ら成る小規模な回路により、初期状態によらずフィールド判別信号を一意に生成すること
ができる。
【００６２】
また、本発明にかかるフィールド判別装置は、垂直同期信号と水平同期信号の位相関係か
らフィールド判別信号を初期状態によらず一意に生成することができるとともに、フィー
ルド判別信号の論理値と、映像信号の奇数フィールドと偶数フィールドの相対的な関係を
適切に保つことができ、映像信号処理回路により適切な映像信号の処理を行うことができ
る。
【図面の簡単な説明】
【図１】本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法の一例を説明するためのタイミ
ング図
【図２】本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法の一例を説明するためのタイミ
ング図
【図３】本発明の実施の形態１によるフィールド判別方法の一例を説明するためのタイミ
ング図
【図４】本発明の実施の形態２によるフィールド判別回路の一例を説明するための回路図
【図５】本発明の実施の形態３によるフィールド判別装置の一例を説明するためのブロッ
ク図
【図６】本発明に対する従来例のフィールド判別回路の一例を説明するためのタイミング
図
【符号の説明】
２０１、２０２、２０３　　論理ブロック
２０４、２０５　　フリップフロップ
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２０６、２１０、２１２　　ＯＲ回路
２１１　　ＡＮＤ回路
５０１　　パルス信号生成回路
５０２　　フィールド判別回路
５０３　　反転設定制御回路
５０４　　反転設定回路
５０５　　映像信号処理回路
５０６　　映像信号表示回路

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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