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요약

다양한 영역의 상대적인 중요성을 근거로 영상 영역을 분류하여 처리 자원을 할당하기 위한 중요한 정보, 예를 들어 인
코딩 환경에서 비트 할당을 위한 중요 정보를 적절하게 사용하기 위한 장치 및 방법.

대표도
도 1

명세서

도면의 간단한 설명
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도 1은 다양한 영역의 상대적인 중요성을 근거로 영상 영역을 분류하여 코딩 비트를 할당하기 위한 중요한 정보를 적절
히 사용하기 위한 본 발명의 인코더(encoder)의 블록도.

도 2는 피부-색(skin-tone) 구획 또는 피부-색이 아닌 (non skin-tone) 구획으로 구획을 검출하고 분류하기 위한 
방법을 보여주는 플로우 차트.

도 3은 피부-색 구획이 존재하지 않는 한정된 영역을 갖는 색차(chrominance) 평면도.

도 4는 중요한 정보를 적용하여 구획에 대한 양자화 레벨(quantization level) 또는 스케일(scale)을 적절하게 조절하
기 위한 방법을 보여주는 플로우 차트.

도 5는 피부-색 구획 및 피부-색이 아닌 구획으로 분류된 구획들을 갖는 프레임의 일부분을 보여주는 블록도.

도 6은 본 발명에 따른 인코딩 시스템을 보여주는 도면.

이해를 돕기 위해 도면에 공통으로 사용되는 동일한 요소들을 나타낼 경우 동일한 참조 부호가 사용되었다.

발명의 상세한 설명

    발명의 목적

    발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 출원은 본 명세서에 참고로 삽입된 1998년 6월 26일에 출원된 미국 가출원 번호 60/090,813의 권리를 주장한다.

본 발명은 일반적으로 영상 처리 시스템에 관한 것으로, 특히 다양한 영역의 상대적인 중요성을 근거로 영상 영역(예를 
들어, 구획 또는 거대 구획)을 분류하기 위한 장치 및 방법에 관한 것이다. 차례로, 중요한 정보가 인코딩 환경에 적응 
비트 할당을 실행하기 위해 사용된다.

    
통상, 비디오 영상 시퀀스와 같은 영상 시퀀스(sequence)는 일련의 영상 프레임 또는 픽처를 포함한다. 움직이는 물체
를 담고 있는 비디오의 재생은 통상적으로 초당 30개의 영상 프레임을 갖는 프레임 속도를 필요로 하므로 각 프레임은 
메가바이트를 초과하는 정보를 가질 수 있게 된다. 결국, 상기 영상 시퀀스의 전송 또는 저장은 많은 양의 전송 대역폭 
또는 저장 용량을 필요로 한다. 필요한 전송 대역폭 또는 저장 용량을 감소시키기 위해, 프레임 시퀀스가 압축되어 시퀀
스 내의 잉여 정보가 저장되지 않도록 하거나 전송되도록 한다. 텔레비젼, 화상 회의 및 CD-ROM 보존(archiving)은 
효과적인 비디오 시퀀스 인코딩으로부터 얻어질 수 있는 응용 예들이다.
    

또한, 특정 응용 조건에 의해 처리 자원이 한정되거나 제한되는 영상 처리 환경에서는 유용한 코딩 비트를 신중히 할당
하는 것이 필요하다. 예를 들어, 비디오폰과 같이 실시간 응용에 있어서, 말하는 사람의 얼굴은 통상 영상 시퀀스의 가
장 중요한 부분 중의 하나이다. 식별력있는 물체들 사이의 에지 또는 경계면이 부가적으로 중요한 영역이 될 수 있다.

    
예를 들어, 저 비트 속도 응용(예를 들어, 실시간 응용)에 있어서 인코딩 시스템은 코드 움직임 정보 (code motion in
formation)에 비트 할당, 코드 구조 정보 (code texture information)에 비트 할당, 코드 형태 정보 (code shape in
formation)에 비트 할당, 코드 헤더 정보 (code header information)에 비트 할당 등과 같은 다양한 요구사항을 어드
레스하기 위해 한정된 비트를 효과적으로 할당해야 한다. 때때로, 구조 정보를 제공하기 위해 보다 적은 비트를 사용하
는 대가로 정확한 움직임 정보를 제공하기 위해 보다 많은 비트를 사용하는 바와 같이 한의 변수가 또다른 변수의 대가
로 이익을 얻을 수 있도록 유용한 비트를 할당하는 것이 필요하다. 현재 프레임의 영역들이 특히 중요하다는 것에 대한 
정보 없이는, 즉, 한정된 비트 풀(pool)로부터 보다 많은 비트를 받을만하다는 것에 대한 정보 없이는, 인코더는 가장 
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효과적인 방식으로 유용한 비트를 할당하지 않을 수 있다.
    

    발명이 이루고자 하는 기술적 과제

따라서, 다양한 영역의 상대적인 중요성을 근거로 영상 영역을 분류하여 인코딩 환경에서 비트 할당을 수행하기 위한 
중요한 정보를 적절히 사용하기 위한 장치 및 방법에 관한 필요성이 요구된다.

    발명의 구성 및 작용

본 발명의 실시예는 인간의 피부-색, 즉 피부-색 검출기의 존재를 근거로, 중요한 것으로서 영상 영역을 분류하기 위
한 장치 및 방법이다. 예를 들어, 비디오폰 응용에 있어서, 말하는 사람의 얼굴은 영상 시퀀스의 프레임의 중요한 영역
으로 표시된다. 한 프레임에서 '얼굴 구획(facial blocks)'의 검출은 색차 평면에서 행해진다. 그리고나서, 전체 영상에 
대한 결과적인 중요한 정보가 모아져서 중요한 맵(importance map)' 또는 '클래스 맵(class map)'에 나타나게 된다.

또한, 중요한 맵의 발생 또는 정제(refinement)에 있어서 다른 변수들이 피부-색 검출기와 함께 사용되거나 결합될 
수 있다. 즉, 한 프레임의 물체의 에지를 검출하는 에지 검출기와 한 프레임의 구획 움직임을 검출하는 움직임 검출기가 
중요한 맵을 발생시키기 위해 집합적으로 평가될 수 있다. 또한, 부가적인 중요한 정보는 예를 들어 이전 프레임의 중요
한 맵을 이용하여 시간적인 중요한 정보를 포함할 수 있다.

중요한 정보가 유용하게 되면, 본 발명은 중요한 정보에 따라 코딩 비트를 할당한다. 일실시예에서, 덜 중요한 영역과 
비교하여 보다 많은 비트가 '중요한' 영역에 할당됨으로써 중요한 영역이 고품질로 코딩된다. 그리하여, 프레임의 다양
한 영역의 상대적인 '중요성'이 신속하게 분류되어 인코딩 환경 예를 들어 영상 인코더의 비트 할당에 적절하게 사용된
다.

    
도 1은 다양한 영역의 상대적인 중요성을 근거로 영상 영역을 분류하여 코딩 비트를 할당하기 위한 중요한 정보를 적절
히 사용하기 위한 본 발명에 따른 장치(100)의 블록도를 보여준다. 본 발명의 바람직한 실시예는 인코더를 이용하여 
하기에 설명되고 있지만 본 발명은 일반적인 영상 처리 시스템에 사용될 수 있는 것으로 이해되어야 한다. 또한, 본 발
명은 다양한 코딩 표준에 순응하는 인코더들에 사용될 수 있다. 이러한 표준은 한정되는 것을 제외하고는 동화상표준화
그룹(Moving Picture Experts Group Standards)(예를 들어, MPEG-1(11172-*), MPEG-2(13818-*) 및 MP
EG-4)과, H.261과 H.263을 포함할 수 있다.
    

장치(100)는 인코더이거나 보다 복잡한 구획을 기본으로 한 움직임이 보상된 코딩 시스템의 일부분이다. 장치(100)는 
예비처리 모듈(120)과, 움직임 평가 모듈(140)과, 움직임 보상 모듈(150)과, 속도 제어 모듈(130)과, 변환 모듈(예
를 들어, 이산 코사인 변환 (discrete cosine transform)(DCT) 모듈 또는 웨이브렛(wavelet) 변환 모듈)(160)과, 
양자화 모듈(Q)(170)과, 코더(예를 들어, 가변장 코딩(variable length coding (VLC) 모듈)(180)과, 버퍼(190)와, 
역양자화 모듈(Q-1 )(175)과, 역변환 모듈(예를 들어, 역 DCT 모듈 또는 역 웨이브렛 변환)(165)과, 감산기(115)
와, 합산기(155)를 포함한다. 인코더(100)는 다수의 모듈을 구비하지만, 당해 기술 분야의 숙련된 사람들은 다양한 모
듈에 의해 수행된 기능들이 도 1에 도시된 별도의 모듈로 분리될 필요는 없다는 것을 인식한다. 예를 들어, 움직임 보상 
모듈(150)과, 역양자화 모듈(175)과, 역DCT 모듈(165)을 구비하는 모듈 세트는 일반적으로 '임베디드 디코더(emb
edded decoder)'로 알려져 있다.

도 1은 MPEG 표준에 따라 휘도 및 두 개의 다른 색신호 (Y, C r , Cb)로서 숫자로 표시되는 경로(110)상의 입력 영상 
(영상 시퀀스)을 보여준다. 이러한 신호들은 또한 다수의 층으로 분리되어 각 픽처(프레임)가 다수의 거대 구획에 의해 
표시될 수 있도록 한다. 각각의 거대 구획은 네 개의 휘도 구획과, 하나의 C r구획과, 구획이 여덟 개의 샘플 어레이에 
의해 8로 한정되는 하나의 Cb구획을 포함한다.
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다음의 설명은 MPEG 표준 용어를 사용하지만 거대 구획 또는 구획이라는 용어가 인코딩의 기초를 위해 사용되는 크기 
또는 형태의 픽셀들의 구획을 설명하는 것으로 의도된다는 것이 이해되어야 한다. 광범위하게 말하면, '거대 구획' 또는 '
구획'은 단일 픽셀 만큼 작아질 수 있고 또는 전체 비디오 프레임 만큼 커질 수 있다.

    
바람직한 실시예에서, 숫자로 표시된 입력 영상 신호는 처리 모듈(120)에서 하나 이상의 예비처리 단계를 거친다. 특
히, 예비처리 모듈(120)은 프레임 내에서 상대적으로 중요한 구획을 분류하기 위한 구획 분류기(121)를 구비한다. 구
획 분류기(121)는 하나 이상의 검출기를 이용하여 영역들(예를 들어, 구획)을 매우 중요한 영역 또는 덜 중요한 영역
으로 신속하게 분류시켜서 '중요한 맵' 또는 '클래스(class) 맵'을 발생시키는데 사용된다. 중요한 맵은 코딩 비트를 할
당시키는데 사용될 수 있다.
    

도 1을 참조하면, 경로(110)상의 입력 영상 또한 움직임 벡터를 평가하는 움직임 평가 모듈(140)내에 수용된다. 움직
임 벡터는 현재 픽처 구획의 좌표 위치로부터 기준 프레임의 좌표로 오프셋(offset)을 제공하기 위해 움직임 보상에 의
해 사용되는 2차원 벡터이다. 현재 프레임 내의 변화만이 코딩되고 전송되므로 움직임 벡터의 사용은 한 채널에 전송된 
정보량을 감소시킴으로써 영상 압축을 크게 증대시킨다.

    
움직임 평가 모듈(140)로부터의 움직임 벡터는 샘플값의 예측 효율을 향상시키기 위한 움직임 보상 모듈(150)에 의해 
수용된다. 즉, 움직임 보상 모듈(150)은 이전에 디코딩된 프레임 및 움직임 벡터를 사용하여 경로(152)상의 현재 프레
임의 평가(움직임이 보상된 예측 또는 예측된 영상)를 구성한다. 이러한 움직임이 보상된 예측은 감산기(115)를 통해 
현재 거대 구획의 경로(110)상의 입력 영상으로부터 감산되어 경로(153)상에 에러 신호(e) 또는 예측 오차 신호를 형
성한다.
    

상기 예측 오차 신호는 변환 모듈, 예를 들어 DCT 모듈(160) 또는 이산 웨이브렛 변환(DWT)을 통과하게 된다. 그리
고 나서, DCT 모듈은 예측 오차 신호의 각 구획에 순방향 이산 코사인 변환 처리를 가하여 DCT 계수의 8 구획에 의한 
8 세트를 생성한다.

DCT 계수의 결과적인 8x8 구획은 DCT 계수가 양자화된 양자화(Q) 모듈(170)에 의해 수용된다. 양자화 처리는 정수
값을 형성하기 위한 적절한 반올림을 갖는 일련의 양자화 값 또는 스케일로 DCT 계수를 나눔으로써 DCT 계수가 표시
되는 정확성을 감소시킨다. 이러한 값을 갖는 DCT 계수를 양자화함으로써 많은 DCT 계수가 0으로 변환되어 영상 압
축 효율을 향상시키게 된다.

    
다음, 양자화된 DCT 계수의 결과적인 8x8 구획은 신호 연결부(171)를 통해 코더(coder) 예를 들어 가변장 코딩 모듈
(180)에 의해 수용되며, 상기 가변장 코딩 모듈에서는 양자화된 계수의 2차원 구획이 '지그재그(zig-zag)' 순서로 주
사되어 양자화된 DCT의 1차원 스트링(string)으로 변환된다. 그리고 나서, 가변장 코딩(VLC) 모듈(180)은 양자화된 
DCT 계수의 스트링을 인코딩하고 거대 구획 형식과 같은 거대 구획 및 움직임 벡터에 대한 모든 측면의 정보를 유효한 
데이터 스트림으로 인코딩한다.
    

데이터 스트림은 버퍼 예를 들어 선입-선출(FIFO) 버퍼 (190)에 수용되어 비트 속도를 완화시키는 채널에 인코더 출
력을 매치시킨다. 따라서, 선입-선출 버퍼(190)로부터 발생된 경로(195)상의 출력 신호는 입력 영상(110)의 압축 표
시이며, 입력 영상에서는 출력 신호가 저장 매체 또는 통신 채널로 전송된다.

    
속도 제어 모듈(130)은 선입-선출 버퍼(190)를 입력하는 데이터 스트림의 비트 속도를 모니터하고 조절하는 역할을 
하여 데이터 스트림의 전송 후 디코더 측에서 (도시되지 않은 수신기 또는 목표(target) 저장 장치 내에서) 오버플로
우 및 언더플로우(underflow)를 방지하도록 한다. 본 발명의 일실시예에서, 양자화 처리는 구획 분류기(121)로부터 
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수신된 중요한 정보에 따라 조절되어 비트 할당을 달성시킨다. 즉, 양자화는 주어진 비트 속도 (속도 제어)에 양자화 출
력을 매치시키도록 인코더를 제어하기 위한 효과적인 도구로서, 높은 양자화 스케일은 코딩 비트 수를 감소시키는 반면 
낮은 양자화 스케일은 코딩 비트 수를 증가시킨다. 각 거대 구획, 각 서브-구획, 또는 각 DCT 계수에 대해 다른 양자
화 값이 선택될 수 있으므로, 코딩 비트의 양은 양자화 스케일의 적절한 선택에 의해 확고하게 제어될 수 있다.
    

즉, 보통의 영상 코딩 표준에서, 양자화 변수 또는 스케일 Q의 변화는 영상의 다양한 부분에서의 품질을 제어한다. 따라
서, 다양한 영역의 중요성에서의 차이를 시청자에게 반영하기 위해 다른 Q를 갖는 프레임의 다른 영역들을 코딩 할 수 
있다. 본 발명에서, 확고한 제어가 프레임에 할당된 비트들에 유지될 수 있고 Q들이 구획의 상대적인 중요성을 반영할 
수 있도록 프레임을 교차하여 Q를 가변시키는 방법이 제시된다. 본 발명의 적응 비트 할당 방법에 대해 상세히 설명된
다.

도 1을 참조하면, 양자화 모듈(170)로부터 발생된 양자화된 DCT 계수의 결과적인 8x8 구획이 신호 연결부(172)를 
통해 역양자화 모듈(175) 및 역DCT 모듈(165)에 의해 수용된다. 간단히 말하여, 이 단계에서, 인코더는 데이터를 디
코딩하여 영상 시퀀스의 I-프레임 및 P-프레임을 재생성함으로써 상기 프레임들이 연속적인 인코딩에 대한 기준 프레
임으로서 사용되도록 한다.

    
본 발명에서, 구획 분류기(121)는 피부-색 검출기(122)와, 에지 검출기(123)와, 움직임 검출기(124)와, 중요한 맵 
또는 클래스 맵 발생기(127)와, 저장 매체(125) 예를 들어 이전 프레임의 중요한 맵을 저장하기 위한 메모리를 구비
한다. 일실시예에서, 중요한 맵 발생기(127)는 중요한 맵을 발생시키기 위해 모든 검출기 또는 모듈(122-125)로부터
의 정보를 이용한다. 그러나, 본 발명의 구획 분류기는 한정되지 않으므로 중요한 맵을 발생시키기 위해 상기 검출기 또
는 모듈(122-125)의 어떠한 조합도 사용될 수 있다는 것이 이해되어야 한다.
    

    
피부-색 검출기(122)는 영상에서 피부-색 영역 (예를 들어, 얼굴, 손, 다리 등과 같은 피부-색 정보)을 검출하기 위
한 방법을 사용하고 그러한 검출을 거대 구획 분류에 적용한다. 특히, 본 발명의 피부-색 검출 방법은 피부-색이 매우 
뚜렷하고 명암 및 채도의 국부적인 측정에 의해 검출될 수 있다는 정보를 근거로 한다. 특히, 이러한 데이터는 대부분의 
소스 데이터(YCrCb 포맷에 저장된)에 직접적으로 입수가능하므로 Cr-Cb 평면 (색차 평면)에서 피부-색 명암의 분포
가 사용된다 (도 3에 도시된 바와 같이).
    

    
특히, 도 3은 크로스 해칭 (cross hatching)으로 도시된 결정 영역(350)을 보여준다. 즉, 결정 영역(350)은 색차 평
면의 소정 영역을 둘러싸는 다수의 직선(310,320,330,340)에 의해 정의된다. 상기 직선(310,320,330,340)의 경사 
및 인터셉트(intercept)가 일부 처리 영상 시퀀스 (training image sequences)에서 조절된 후 피부-색 검출기가 다
른 영상에서 테스트된다. 이러한 결정 영역에 해당하는 해당 색차값을 갖는 구획들은 종종 얼굴에 대한 정보를 포함하
므로 본 발명의 피부-색 검출 방법이 피부-색 구획과 같은 구획을 분류할 수 있도록 한다는 것이 확인되었다. 특히, 
직선(310,320,330,340)은 각각 다음과 같이 표현될 수 있다.
    

Cb≤ -5.7Cr+ 227 (직선 310) (1)

Cb≥ -Cr- 10 (직선 320) (2)

Cr≥ 3 (직선 330) (3)

Cb< -1 (직선 340) (4)
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상기 정의된 결정 영역(350)은 다른 인종의 피부-색을 포함하고 많은 다른 조도를 포함하도록 의도된다. 이들 네 개의 
직선의 경사 및 인터셉트는 결정 영역을 적절히 정의하는 동안 약간 변경될 수 있다. R,G,B,C r , 및 Cb값은 MxM 구획
에 대한 평균으로 구해지고, 각 구획은 피부-색(S)으로 분류되거나 피부-색이 아닌것(NS)으로 분류된다. 통상적인 
구획 크기는 8x8과 4x4이다. 채도-포맷(chroma-format)이 4:2:0일 경우, C r , Cb데이터의 해당 구획 크기는 각각 
4x4 및 2x2가 될 것이며, 이는 저 비트 속도 H.263/H.263+코더를 갖는 일반적인 상태이다.

일실시예에서, 성능을 향상시키기 위해, 채도에 근거하며 G-성분 및 B-성분보다 커지도록 소 인자에 의해 R-성분을 
억제하는 제약(constraint)이 추가된다.

상기 인자는 다음과 같이 표현될 수 있다.

R ≥ 1.05 G (5)

R 1.25 B (6)

이는 피부-색이 붉은 색을 많이 띤다는 사실을 반영한다. Cr-Cb평면의 분포는 또한 피부-색이 푸른색을 거의 갖지 
않는다는 것을 보여준다. 이러한 부가적인 변형은 피부-색 검출기에서 휘도 정보를 절대적으로 사용한다는 것이 주목
된다.

프레임의 모든 구획이 '피부-색 구획' 또는 '피부-색이 아닌 구획'으로 분류되면, 피부-색 검출기(122)는 고 레벨, 즉 
거대 구획 레벨에서 추가적인 분류를 수행한다. 다시 말하여, 거대 구획의 서브 구획 중 적어도 하나가 피부-색 구획으
로 분류되면 거대 구획은 중요한 것으로 나타난다.

또한, 거대 구획이 분류되면, 분류의 정제가 적용된다. 얼굴의 일정 부위 예를 들어 얼굴의 눈은 피부-색으로 분류되지 
않을 수도 있다는 것이 확인되었다. 분류의 정제 기능으로서, 도 5에 도시된 바와 같이 '필링(filling)' 또는 '정화(pur
ging)'가 적용되어 피부-색 구획 분류 처리를 정제한다.

예를 들어, 거대 구획의 열 내에 피부-색이 아닌 (NS) 거대 구획(412)가 두 개의 인접 피부-색(S) 거대 구획(511, 
513)(왼쪽 및 오른쪽)을 가질 경우, 거대 구획(512)은 피부-색 거대 구획으로 나타난다. 유사하게, 피부-색이 아닌 
거대 구획 (예를 들어, 515)이 네 개의 이웃하는 피부-색 거대 구획으로부터 세 개의 피부-색 거대 구획(예를 들어, 
513,514,516)을 가질 경우, 피부-색이 아닌 거대 구획 역시 피부-색 거대 구획으로 나타난다.

'필링' 처리는 두 개의 중요한 목적을 제공한다. 첫째, 상술한 바와 같이, 피부-색 검출기(122)는 눈과 같이 얼굴의 일
정 부분과 안경과 같이 얼굴에 착용한 기타 다른 제품을 검출하지 않을 수도 있다. 따라서, 이들 구획이 중요한 것으로 
분류되는 것은 중요하다.

둘째, '필링' 처리는 픽처 또는 프레임 내에서 양자화 변화의 수를 최소화한다. 내부 및 그 자체의 양자화 변화는 저 비
트 속도에서는 가격이 매우 비쌀수 있다는 것이 주목되어야 한다. 즉, 양자화 스케일 변화를 디코더에게 알리기 위해 비
트가 사용된다.

대조적으로, '정화' 처리는 거대 구획의 오류분류(misclassification)를 제거하기 위해 사용된다. 예를 들어, 피부-색
이 아닌 거대 구획에 의해 둘러싸인 분리된 피부-색 구획(517)은 피부-색이 아닌 구획으로 재분류된다.

마지막으로, 필링 및 정화 처리는 거대 구획 레벨 대신 보통구획 레벨에서 사용될 수도 있다. 또한, 고 레벨의 얼굴 분류
가 예를 들어 슬라이스(slice) 레벨 등에서 이용될 수 있다.

요약하면, 도 2는 피부-색 구획 또는 피부-색이 아닌 구획으로 구획을 검출하고 분류하기 위한 방법(200)을 보여주
는 플로우 차트이다. 특히, 상기 방법(200)은 스텝 205에서 시작하여 스텝 210으로 진행하며, 여기서 상기 방법(200)
은 얼굴의 분류를 위한 프레임으로부터 제1 구획을 선택한다.
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스텝 220에서, 상기 방법(200)은 상술된 바와 같이 결정 영역에 따라 선택된 구획을 피부-색 구획 또는 피부-색이 
아닌 구획으로 분류한다. 즉, 선택된 구획의 해당 색차 성분이 결정 영역 내에 해당하면, 구획은 피부-색 구획으로 분
류되고, 그렇지 않으면 피부-색이 아닌 구획으로 분류된다.

    
스텝 230에서, 상기 방법(200)은 현재 프레임에 추가 구획이 있는지를 확인한다. 현재 프레임에 추가 구획이 있으면 
상기 방법(200)은 스텝 201로 진행하여 다음 구획이 선택된다. 현재 프레임에 추가 구획이 없으면, 상기 방법(200)은 
상술된 바와 같이 필링 및/또는 정화 기준에 따라 구획 분류가 다시 변형되는 스텝 240으로 진행한다. 또한, 높은 순서
의 분류, 예를 들어 거대 구획 분류는 이 스텝에서 수행될 수 있다. 그리고 나서, 상기 방법(200)은 스텝 245에서 종료
한다.
    

    
도 1을 참조하면, 구획 분류기(121)는 또한 프레임에서 물체의 에지를 가지는 구획들을 검출하기 위한 에지 검출기(1
23)를 구비한다. '에지 구획'의 위치의 인식은 다양한 영상 처리 기능을 위해, 예를 들어 움직임 평가를 향상시키기 위
해 이용될 수 있으므로, 그러한 '에지 구획' 또한 중요한 것으로 간주된다. 에지 구획을 검출하기 위한 방법은 현재 양수
인에 의해 소유되고 본 명세서에 참고로 삽입된 출원번호 09/002,258로 1997년 12월 31일에 출원된 '얼굴을 근거로 
한 분류 및 움직임 평가를 강화시키기 위해 M-Ary 피라미드를 사용하는 장치 및 방법(Apparatus and method for 
employing M-Ary pyramids to enhance feature-based classification and motion estimation)'이란 명칭의 미
국 특허 출원에 개시되어 있다. 따라서, 구획 분류기의 전체적인 중요 맵이 하기에 추가로 설명되는 바와 같이 에지 검
출기(123)로부터의 에지 구획 정보를 이용하여 발생되거나 정제될 수 있다.
    

    
구획 분류기(121)는 또한 프레임에서 이전 프레임에 비례하여 움직이는 구획들을 검출하기 위한 움직임 검출기(124)
를 구비한다. 그러한 움직임 인식은 다양한 영상 처리 기능을 위해, 예를 들어 보다 많은 비트를 움직이는 구획에 할당
하기 위해 이용될 수 있다. 움직이는 구획을 검출하기 위한 방법은 또한 '얼굴을 근거로 한 분류 및 움직임 평가를 강화
시키기 위해 M-Ary 피라미드를 사용하는 장치 및 방법(Apparatus and method for employing M-Ary pyramids 
to enhance feature-based classification and motion estimation)'이란 명칭의 미국 특허 출원에 개시되어 있다. 
구획 분류기의 전체적인 중요 맵이 하기에 추가로 설명되는 바와 같이 움직임 검출기(124)로부터의 움직임 구획 정보
를 이용하여 발생되거나 정제될 수 있다.
    

    
구획 분류기(121)는 또한 이전 프레임의 중요한 맵을 저장하기 위한 저장소(125)를 구비할 수 있다. 구획 검출기(12
1)는 중요한 맵을 정제하기 위한 이전 프레임의 중요 맵을 이용할 수 있다. 즉, 중요-맵의 시간 조합은 얼굴 또는 움직
이는 영역의 에지 근처의 노출된(uncovered) 영역의 검출을 허용하며 향상된 시각적 성능을 가져온다. 예를 들어, 연
속적인 프레임 사이의 내용의 상관관계로 인해, 중요한 구획들이 현재 프레임에 나타나게 되는 곳을 예측할 수 있다. 하
나의 유용한 예는 부분적으로 차단된 중요한 물체의 출현이다. 상기 물체의 부분은 중요한 것으로 이미 분류되었고 움
직임 정보는 유용한 것이 될 수 있으므로, 차단된 물체가 또다른 물체로부터 시야로 움직임에 따라 차단된 물체의 추가
적인 구획이 중요한 것으로 분류될 수 있다. 따라서, 이전의 중요한 맵을 이용하는 또 다른 이점은 품질에서 시간적인 '
완화(smoothness)'를 확보하는 능력이다. 다시 말하여, 구획 분류기의 전체적인 중요 맵은 하기에 추가로 설명되는 바
와 같이 저장 모듈(125)로부터의 이전 프레임의 중요 맵을 이용하여 발생되거나 정제될 수 있다.
    

마지막으로, 구획 분류기(121)는 중요 맵을 발생시키기 위한 맵 발생기 또는 식별기(discriminator)(127)를 구비한
다. 맵 발생기(127)는 검출기 및 모듈(122-125)로부터 구획 분류 관련 정보를 받은 후 전체적인 중요 맵을 발생한다. 
일실시예에서, 상기 검출기들로부터의 다양한 입력이 표 1에 도시된 바와 같이 신중히 검토된다.

 - 7 -



등록특허 10-0298416

 
[표 1] 
피부-색 구획? 에지 구획? 움직임 구획? 이전의 중요 구획? 의미 값(SV)
예 예 예 예 1.0
예 예 예 아니오 1.0
예 예 아니오 예 1.0
예 예 아니오 아니오 1.0
예 아니오 예 예 1.0
예 아니오 예 아니오 1.0
예 아니오 아니오 예 1.0
예 아니오 아니오 아니오 0.8
아니오 예 예 예 1.0
아니오 예 예 아니오 1.0
아니오 예 아니오 예 1.0
아니오 예 아니오 아니오 0.8
아니오 아니오 예 예 1.0
아니오 아니오 예 아니오 0.8
아니오 아니오 아니오 예 1.0
아니오 아니오 아니오 아니오 0.8

즉, 표 1의 의미 값의 판단은 일반적으로 다음과 같이 표현될 수 있다.

구획이 '피부-색', '에지' 및 '움직임'으로 분류되면, SV = 1.0

구획이 적어도 '피부-색' 및 '에지'로 분류되면, SV = 1.0

구획이 적어도 '에지' 및 '움직임'으로 분류되면, SV = 1.0

구획이 '피부-색' 및 '움직임'으로 분류되면, SV = 1.0

그밖의 경우, SV = 0.8 (7)

특정 적용에 따라 상기 검출기들의 조합이 이용될 수 있다는 것이 주목된다. 그러한 검출기 조합으로서, 상술된 바와 같
은 의미값 할당 구성이 하나의 예로서 제공된다.

예를 들어, 피부-색 및 에지 검출기들만이 이용된다면, 의미값 할당 구성이 다음과 같이 이루어질 수 있다.

구획이 '피부-색' 및 '에지'로 분류되면, SV = 1.0

구획이 '피부-색'만으로 분류되면, SV = 0.8

구획이 '에지'만으로 분류되면, SV = 0.8

그밖의 경우, SV = 0.8 (8)

전체적인 중요 맵이 구획 분류기에 의해 생성되면, 중요 맵은 적응 비트 할당을 실행하기 위해 인코더에 의해 적용된다. 
특히, 각각의 거대 구획에 대한 양자화 스케일 Q는 거대 구획의 중요성에 따라 다음과 같이 조절된다.

Qi=QP (1 + global_adj + local_adj) x (Imp_factor) (9)
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여기서, Qi는 현재 거대 구획 i에 대한 양자화 스케일이고, Q p는 전체의 이전 픽처 또는 프레임에 대한 평균 양자화 스
케일이고, global_adj는 전체적인 조절이고, local_adj는 국부적인 조절이고, Imp_factor는 하기에 설명되는 바와 같
이 중요한 맵으로부터 파생된 현재 거대 구획에 대한 중요한 인자이다. global_adj는 다음과 같이 표현된다.

global_adj = (Bprev-T)/(2 *T) (10)

여기서, Bprev는 이전 프레임을 인코딩하기 위해 사용되는 비트이고, T는 현재 프레임에 대한 목표 비트 속도이다.

local_adj는 현재 프레임에서 지금까지 사용된 비트의 실제 개수와, 사용된 것으로 예상되는 비트의 산출 개수 사이의 
편차를 근거로 계산된다. 따라서, 현재 프레임에 대한 목표 비트 속도를 달성하기 위해, 초과사용(over-spending) 조
건이 존재하면, Q가 증가되고, 반면에 미만사용(under-spending) 조건이 존재하면 Q가 감소된다. 따라서, local_ad
j는 다음과 같이 표현된다.

local_adj=K*(actual_bit_spent_so_far-프로젝션)/비트속도 (11)

여기서, K는 실험 상수 (예를 들어, 12)이고, actual_bit_spent_so_far는 현재 거대 구획까지 사용된 비트의 개수이고, '
프로젝션(projection)'은 현재 거대 구획까지 사용된 것으로 예측되는 비트의 개수이고, 비트 속도는 시퀀스를 인코딩
하기 위해 사용되는 초당 비트 (bits/second)의 속도이다. '프로젝션'을 판단하는 한가지 방법은 다음과 같다.

                                               (12)

여기서, wi는 거대 구획 i의 중량(w i는 중요 분류 (예를 들어, .6보다 큰 SV)에 대해 대략 1.2 또는 1.3이고, 덜 중요
한 분류 (예를 들어, .6과 동일한 SV)에 대해 1.0)이고 클래스-맵 또는 중요 맵으로부터 파생되며, d i는 거대 구획 i에 
대한 왜곡(distortion)이다 (움직임 보상 및 인트라/내부(intra/inter) 모드 판단 후).

아직 코딩되지 않은 거대 구획과 비교할 때 이러한 거대 구획의 상대적인 중요성을 반영하기 위해 사용된다. 중요 인자
를 판단하는 한가지 방법은 다음과 같다.

                                                  (13)

여기서, ε는 0보다 크고(대략 0.01), μ는 1보다 크고(대략 1.2), N rem 은 현재 프레임에 남아있는 거대구획이고, B

i는 i번째 거대 구획의 의미값이고, Bcurr 은 현재 거대 구획의 의미값으로, 예를 들어 중요 맵에 저장된 바와 같은 의미
값이다.

상기 양자화 업데이트는 각 거대 구획에서 수행될 필요는 없다. 대신, 거대 구획이 래스터 주사됨에 따라 구획 분류기가 
한 분류에서 또다른 분류로 움직일 때만 상기 양자화가 변경된다.

    
그러나, 상기 양자화 업데이트 방법은 임계치 예를 들어 2보다 큰 Q의 변화를 필요로 할 경우, 일부 표준, 예를 들어 H
-263만이 어느 방향에서든지 기껏 2 만큼의 양자화 스케일의 변화를 허용하므로 하나의 거대 구획이상으로 그러한 변
화가 분포되어야 한다. 그러나, 이러한 한정은 적용 및 관련 적용가능한 표준에 따라 존재하지 않을 수도 있다. 그럼에
도 불구하고, 이러한 선택적인 업데이트는 픽처 내에서 양자화 변화 수를 최소화하고 저 비트 속도에서 중요해질 수 있
는 오버헤드 정보를 감소시키는 역할을 한다.
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요약하면, 도 4는 중요한 정보를 적용하여 구획에 대한 양자화 레벨 또는 스케일을 적절하게 조절하기 위한 방법(400)
을 보여주는 플로우 차트이다. 상기 방법(400)은 스텝 405에서 시작하여 스텝 410으로 진행하여, 비트 할당을 위한 
프레임으로부터 제1 구획을 선택한다.

스텝 420에서, 상기 방법(400)은 상술된 바와 같이 선택된 거대 구획에 대한 중요 정보를 얻는다. 즉, 현재 선택된 거
대 구획에 대한 중요 맵으로부터 의미값이 얻어진다.

스텝 430에서, 중요 정보에 따라 현재 거대 구획에 대해 양자 Q가 선택된다. 즉, 상기 수식 (9)에 따라 양자 Q가 선택
된다.

스텝 440에서, 상기 방법(400)은 현재 프레임에 추가 구획이 있는지를 확인한다. 현재 프레임에 추가 구획이 있으면, 
상기 방법(400)은 스텝 410으로 진행하고 다음 구획이 선택된다. 현재 프레임에 추가 구획이 없으면, 상기 방법(400)
은 스텝 445에서 종료한다.

도 6은 본 발명에 따른 인코딩 시스템(600)을 보여준다. 인코딩 시스템(600)은 일반적인 용도의 컴퓨터(610)와 다양
한 입/출력 장치(620)를 구비한다. 일반적인 용도의 컴퓨터는 중앙처리장치(CPU)(612)와, 메모리(614)와, 영상 시
퀀스를 수신하고 인코딩하는 인코더(616)를 구비한다.

바람직한 실시예에서, 인코더(616)는 상술한 바와 같은 단순한 인코더(100)이다. 인코더(616)는 통신 채널을 통해 
중앙처리장치(612)에 연결되는 물리적인 장치이다. 또한, 인코더(616)는 저장 장치 예를 들어 마그네틱 또는 광 디스
크로부터 탑재되는(loaded) 소프트웨어 응용에 의해 표시될 수 있고 컴퓨터의 메모리(614)에 갖추어진다.

그러한 인코더로서, 본 발명의 인코더(100)가 컴퓨터의 판독가능한 매체에 저장될 수 있다.

    
컴퓨터(610)는 키보드, 마우스, 카메라, 캠코더, 비디오 모니터, 임의의 개수의 영상장치, 또는 테이브 드라이브, 플로
피 드라이브, 하드 디스크 드라이브 또는 컴팩트 디스크 드라이브 등을 포함하는 한정되지 않는 저장장치와 같은 다수
의 입출력 장치(620)에 연결될 수 있다. 입력장치는 인코딩된 비디오 비트스트림을 발생하기 위해 컴퓨터에 입력을 제
공하거나 저장 장치 또는 영상 장치로부터의 비디오 영상의 시퀀스를 수신하는 역할을 한다. 마지막으로, 통신 채널(6
30)은 인코딩 시스템으로부터의 인코딩된 신호가 디코딩 시스템(도시되지 않음)으로 보내지는 곳에 도시된다.
    

본 발명의 개시를 포함하는 다양한 실시예가 도시되고 설명되었지만 당해 기술 분야에서 숙련된 기술을 가진 사람은 이
러한 개시를 포함하는 다른 변형된 실시예를 쉽게 착안할 수 있다.

    발명의 효과

상기 내용에 포함되어 있음.

(57) 청구의 범위

청구항 1.

현재 영상 내의 구획을 분류하는 방법에 있어서,

(a) 색차 평면에서 현재 영상의 구획의 색차 성분을 매핑하는 단계와;

(b) 상기 색차 평면에 네 개의 직선으로 결정 영역을 정의하는 단계와;

(c) 상기 색차 성분이 상기 결정 영역 내에 해당하면 상기 구획을 피부-색 구획으로 분류하는 단계를 포함하는 것을 
특징으로 하는 구획 분류 방법.
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청구항 2.

제 1항에 있어서, 상기 정의 단계(b)는 다음과 같이 표현되는 네 개의 직선에 의해 상기 결정 영역을 정의하며:

Cb≤ -5.7Cr+ 227

Cb≥ -Cr- 10

Cr≥ 3

Cb< -1

여기서, Cb는 상기 색차 평면의 세로 좌표를 나타내고 C r은 상기 색차 평면의 가로 좌표를 나타내는 것을 특징으로 하
는 구획 분류 방법

청구항 3.

제 2항에 있어서, (c) 중요 맵을 발생시키기 위해 상기 피부-색 구획을 적용하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 
하는 구획 분류 방법.

청구항 4.

제 3항에 있어서, 상기 적용 단계(c)는 (c1) 상기 중요 맵을 발생시키기 위해 에지 구획을 이용하는 단계를 더 포함하
는 것을 특징으로 하는 구획 분류 방법.

청구항 5.

제 3항에 있어서, 상기 적용 단계(c)는 (c1) 상기 중요 맵을 발생시키기 위해 움직임 구획을 이용하는 단계를 더 포함
하는 것을 특징으로 하는 구획 분류 방법.

청구항 6.

제 3항에 있어서, 상기 적용 단계(c)는 (c1) 상기 현재 영상의 상기 중요 맵을 발생시키기 위해 이전 영상의 중요 맵을 
이용하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 하는 구획 분류 방법.

청구항 7.

제 1항에 있어서, 상기 분류 단계(c)를 적합하게 하기 위해 휘도 정보를 이용하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 
하는 구획 분류 방법.

청구항 8.

영상 내의 구획에 코딩 비트를 할당시키기 위한 방법에 있어서,

(a) 영상 내의 구획에 대한 중요 정보를 얻는 단계와;

(b) 상기 중요 정보에 따라 상기 구획에 코딩 비트를 할당하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획
에 할당시키기 위한 방법.

청구항 9.
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제 8항에 있어서, 상기 중요 정보를 얻는 단계 (a)는 (a1) 피부-색 구획을 검출하기 위해 구획 분류기로부터 중요 정
보를 수신하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 10.

제 9항에 있어서, 상기 중요 정보를 얻는 단계 (a)는 (a2) 에지 구획을 검출하기 위해 구획 분류기로부터 중요 정보를 
수신하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 11.

제 9항에 있어서, 상기 중요 정보를 얻는 단계 (a)는 (a2) 움직임 구획을 검출하기 위해 구획 분류기로부터 중요 정보
를 수신하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 12.

제 9항에 있어서, 상기 중요 정보를 얻는 단계 (a)는 (a2) 이전 영상의 중요 맵을 이용하여 구획 분류기로부터 중요 정
보를 수신하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 13.

제 8항에 있어서, 상기 할당 단계 (b)는 (b1) 구획의 중요성을 설명하는 중요 인자에 따라 코딩 비트를 할당하는 단계
를 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 14.

제 13항에 있어서, 상기 할당 단계(b1)는 다음 수식에 따라 코딩 비트를 할당하고,

Qi=QP (1 + global_adj + local_adj) x (Imp_factor)

여기서, Qi는 현재 거대 구획 i에 대한 양자화 스케일이고, Q p는 전체의 이전 프레임에 대한 평균 양자화 스케일이고, 
global_adj는 전체적인 조절이고, local_adj는 국부적인 조절이고, Imp_factor는 상기 현재의 거대 구획에 대한 상기 
중요 인자인 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 15.

제 13항에 있어서, 상기 중요 인자는 다음과 같이 표현되고,

여기서, ε는 상수이고, μ는 상수이고, N rem 은 남아있는 구획의 개수이고, Bi는 i번째 구획의 의미값이고, Bcurr 은 현
재 구획의 의미값인 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 16.

제 13항에 있어서, 상기 할당 단계(b)는 (b2) 이전 프레임을 인코딩하는데 사용되는 비트를 설명하는 전체적 조절에 
따라 코딩 비트를 할당하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.
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청구항 17.

제 16항에 있어서, 상기 전체적 조절은 다음과 같이 표현되고,

global_adj = (Bprev-T)/(2 *T)

여기서, Bprev는 상기 이전 프레임을 인코딩하기 위해 사용되는 비트의 개수이고, T는 현재 프레임에 대한 목표 비트 
속도인 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 18.

제 16항에 있어서, 상기 할당 단계(b)는 (b3) 현재 구획까지 사용된 비트의 개수를 설명하는 국부 조절에 따라 코딩 
비트를 할당하는 단계를 더 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 19.

제 18항에 있어서, 상기 국부 조절은 다음과 같이 표현되고,

local_adj=K*(actual_bit_spent_so_far-프로젝션)/비트속도

여기서, k는 상수이고, actual_bit_spent_so_far는 현재 거대 구획까지 사용된 비트의 개수이고, '프로젝션(projectio
n)'은 현재 거대 구획까지 사용된 것으로 예측되는 비트의 개수이고, 비트 속도는 영상을 인코딩하기 위해 사용되는 속
도인 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 20.

제 19항에 있어서, 상기 프로젝션은 다음과 같이 표현되고,

여기서, wi는 거대 구획 i의 중량이고, d i는 상기 거대 구획 i에 대한 왜곡(distortion)인 것을 특징으로 하는 코딩 비트
를 구획에 할당시키기 위한 방법.

청구항 21.

제 9항에 있어서, 상기 중요 정보를 얻는 단계(a)는 (a2) 피부-색 구획을 검출하기 위해 상기 구획 분류기로부터 상기 
수신된 중요 정보를 필링 또는 정화하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 방
법.

청구항 22.

영상 내의 구획에 코딩 비트를 할당시키기 위한 장치에 있어서,

상기 영상 내의 적어도 하나의 구획에 대한 중요 정보를 나타내는 중요 맵을 발생시키기 위한 구획 분류기와;

상기 구획 분류기에 연결되어, 상기 중요 정보에 따라 상기 구획에 코딩 비트를 할당시키기 위한 제어기를 포함하는 것
을 특징으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 장치.
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청구항 23.

제 22항에 있어서, 상기 구획 분류기는 구획을 피부-색 구획, 에지 구획, 또는 움직임 구회으로 분류하는 적어도 하나
의 검출기와, 상기 적어도 하나의 검출기에 연결되어 상기 중요 맵을 발생시키는 중요 맵 발생기를 포함하는 것을 특징
으로 하는 코딩 비트를 구획에 할당시키기 위한 장치.

청구항 24.

처리기에 의해 수행될 때 처리기가 다음의 단계를 수행하도록 하는 지시사항을 포함하여 다수의 지시사항을 저장하는 
컴퓨터의 판독가능한 매체에 있어서,

(a) 색차 평면의 현재 영상에서 구획의 색차 성분을 매핑하는 단계와;

(b) 상기 색차 평면에 네 개의 직선으로 결정 영역을 정의하는 단계와;

(c) 상기 색차 성분이 상기 결정 영역 내에 해당하면 상기 구획을 피부-색 구획으로 분류하는 단계를 포함하는 것을 
특징으로 하는 컴퓨터의 판독가능한 매체.
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도면

도면 1
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도면 2
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도면 3
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도면 4
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도면 5
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도면 6
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