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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第３区分
【発行日】平成28年10月27日(2016.10.27)

【公開番号】特開2015-56043(P2015-56043A)
【公開日】平成27年3月23日(2015.3.23)
【年通号数】公開・登録公報2015-019
【出願番号】特願2013-189326(P2013-189326)
【国際特許分類】
   Ｇ０６Ｔ   7/20     (2006.01)
   Ｈ０４Ｎ  19/00     (2014.01)
   Ｈ０４Ｎ   5/232    (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０６Ｔ    7/20     　　　Ｂ
   Ｈ０４Ｎ    7/13     　　　Ｚ
   Ｈ０４Ｎ    5/232    　　　Ｚ

【手続補正書】
【提出日】平成28年9月9日(2016.9.9)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４８
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４８】
　図４に示すＳＡＤテーブル（つまり、第１の相関値マップ）は図１６に示すＳＡＤテー
ブルと同等のテーブルであり、列におけるＳＡＤ（つまり、相関値）最小値が黒塗りで示
されている。例えば、Ｘ方向のずれ量が”－１０”である列のＳＡＤ最小値は、Ｙ方向の
ずれ量が”０”の行の”１５”である。また、Ｘ方向のずれ量が”３”である列のＳＡＤ
最小値は、Ｙ方向のずれ量が”３”の行の”２”である。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００５７
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００５７】
　図７に示す例において、第１の閾値以上でかつ第２閾値未満である評価値の数は”１４
”であり、その割合は１４／２１＝約０．６７となる。そして、当該割合は第３の閾値（
ここでは、０．５）以上であるので、信頼性判定部２０１は線として判定することになる
。線と判定した場合には、信頼性判定部２０１は当該線が途切れ線であるか又は完全線で
あるか否かを判定する。
【手続補正３】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第１の画像と第２の画像との間の動きベクトルを求める画像処理装置であって、
　前記第１の画像における第１のターゲットブロックと前記第１のターゲットブロックに
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対応する前記第２の画像における参照ブロックを比較し、特徴パターンが存在する参照ブ
ロックを判定する判定手段と、
　前記判定手段によって前記特徴パターンが存在すると判定された前記参照ブロックを第
２のターゲットブロックとし、前記第１の画像において前記第２のターゲットブロックに
対応する参照ブロックを設定して、前記第２のターゲットブロックと前記第１の画像にお
ける参照ブロックとの相関値を求めて動きベクトルを検出する動きベクトル検出手段と、
　を有することを特徴とする画像処理装置。
【請求項２】
　前記判定手段は、前記第１のターゲットブロックと前記第２の画像における参照ブロッ
クとの相関値を表す第１の相関値マップを生成して、当該第１の相関値マップに応じて前
記特徴パターンを備える前記参照ブロックが存在する否かを判定することを特徴とする請
求項１に記載の画像処理装置。
【請求項３】
　前記判定手段は、前記第１の相関値マップが線形状であり、かつ当該線が途切れている
と、前記特徴パターンを備える前記参照ブロックが存在すると判定して、前記線の途切れ
部分に位置する前記参照ブロックを前記第２のターゲットブロックとして設定することを
特徴とする請求項２に記載の画像処理装置。
【請求項４】
　前記判定手段は、前記第１の相関値マップが複数の極小値を有し、かつ当該極小値の分
布密度が予め定められた閾値よりも低い領域が存在すると、前記特徴パターンを備える前
記参照ブロックが存在すると判定して、前記極小値の分布密度が予め定められた閾値より
も低い領域に位置する前記参照ブロックを前記第２のターゲットブロックとして設定する
ことを特徴とする請求項２に記載の画像処理装置。
【請求項５】
　複数の前記第１のターゲットブロックが存在する際、前記動きベクトル検出手段は、前
記第１のターゲットブロックの各々について、前記第１のターゲットブロックに対応する
第１の動きベクトル又は前記第２のターゲットブロックに対応する第２の動きベクトルを
検出して、前記第１の動きベクトル又は前記第２の動きベクトルを検出する際、前記第１
の動きベクトルおよび前記第２の動きベクトルの起点を同一の画像に位置づけることを特
徴とする請求項１～請求項４のいずれか１項に記載の画像処理装置。
【請求項６】
　前記動きベクトル検出手段は、前記第２のターゲットブロックと前記第１の画像におけ
る参照ブロックとの相関値を求めて当該相関値に基づいて検出した動きベクトルを、前記
第１のターゲットブロックに対応する動きベクトルとすることを特徴とする請求項１～請
求項５のいずれか１項に記載の画像処理装置。
【請求項７】
　第１の画像と第２の画像との間の動きベクトルを求める画像処理装置の制御方法であっ
て、
　前記第１の画像における第１のターゲットブロックと前記第１のターゲットブロックに
対応する前記第２の画像における参照ブロックを比較し、特徴パターンが存在する参照ブ
ロックを判定する判定ステップと、
　前記判定ステップで前記特徴パターンが存在すると判定された前記参照ブロックを第２
のターゲットブロックとし、前記第１の画像において前記第２のターゲットブロックに対
応する参照ブロックを設定して、前記第２のターゲットブロックと前記第１の画像におけ
る参照ブロックとの相関値を求めて動きベクトルを検出する動きベクトル検出ステップと
、
　を有することを特徴とする制御方法。
【請求項８】
　第１の画像と第２の画像との間の動きベクトルを求める画像処理装置で用いられる制御
プログラムであって、
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前記画像処理装置が備えるコンピュータに、
　前記第１の画像における第１のターゲットブロックと前記第１のターゲットブロックに
対応する前記第２の画像における参照ブロックを比較し、特徴パターンが存在する参照ブ
ロックを判定する判定ステップと、
　前記判定ステップで前記特徴パターンが存在すると判定された前記参照ブロックを第２
のターゲットブロックとし、前記第１の画像において前記第２のターゲットブロックに対
応する参照ブロックを設定して、前記第２のターゲットブロックと前記第１の画像におけ
る参照ブロックとの相関値を求めて動きベクトルを検出する動きベクトル検出ステップと
、
　を実行させることを特徴とする制御プログラム。
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