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(54) /  필  한 에지 보상 치  

(57)  약

본 , /  필  한 에지 보상 치  에 한 것 ,  들어  미지에 한 라

 에지(Line Edge) 역  검 한 후, /  필 링(Min/Max Filtering) 동  수행하여,  신  

 신  평균 값  산 하고, 상  평균 값과, 상  검  라  에지 역   신  비 하여, 상  

 신 가, 상  평균 값 보다 크 ,  신   신  평균 값  하고, 상  평균 값 보다 ,

 신   신  평균 값  하고, 상  평균 값과 같 ,  신  함 , 에지 보상

(Edge  Compensation)  동  수행시,  슈트(Overshoot)  또는  언 슈트(Under  Shoot)  등과  같  앨리어싱

(Aliasing) 곡  생 는 것  적  지할 수 게 어, 보다 연스런 한 미지  할 수

게 는 매우 한  것 다. 

도 - 도3
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특허청  

청 항 1 

 미지에 한 라  에지 역  검 한 후, /  필 링 동  수행하는 1단계; 

상  /  필 링 동 에 해 는  신   신  평균 값  산 한 후, 상  검  라

에지 역   신  비 하는 2단계;  

상  비 결과에 라, 상   신  하거나, 또는 상   신   신  평균 값, 또는 상

 신   신  평균 값 , 어느 하나  택 하는 3단계  포함하여 루어지 , 

상  1 내지 3단계는,  미지에 한 수평 에지 보상 동  수행한 후, 그 결과 값  피드 하여, 수직

에지 보상 동  다시 순차적  수행하는 것  특징  하는 /  필  한 에지 보상 . 

청 항 2 

삭제

청 항 3 

제 1항에 어 ,

상  3단계는, 상   신 가, 상  평균 값 보다 크 ,  신   신  평균 값  하고, 상

평균 값 보다 ,  신   신  평균 값  하고, 상  평균 값과 같 ,  신  

하는 것  특징  하는 /  필  한 에지 보상 . 

청 항 4 

 미지에 한 수평 라  에지 역과 수직 라  에지 역  검 하  한 에지 검 수단; 

상  검  라  에지 역   신 에 한 /  필 링 동  수행하여,  신   신

하  한 /  필 ;  

상   신   신  평균 값 , 상  검  라  에지 역   신  비 하여, 상   신

 하거나, 또는 상   신   신  평균 값, 또는 상   신   신  평균 값

, 어느 하나  택 하  한 도 보상수단  포함하여 , 

상  에지 검 수단 , 상   미지에 한 수평 에지 보상 동  료 , 그 결과 값  피드  아,

수직 에지 보상 동  다시 순차적  수행 도 , 수직 라  에지 역  검 하는 것  특징  하는 

/  필  한 에지 보상 치. 

청 항 5 

삭제

청 항 6 

제 4항에 어 ,

상  도 보상수단 , 상   신 가, 상  평균 값 보다 크 ,  신   신  평균 값  

하고, 상  평균 값 보다 ,  신   신  평균 값  하고, 상  평균 값과 같 , 

신  하는 것  특징  하는 /  필  한 에지 보상 치.  

  

 상 한 

     적

         하는 술  그 야  종래 술
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본 , /  필  한 에지 보상 치  에 한 것 ,  들어 비전(TV) 상 <9>

 도(Sharpness)  개 하  하여, 에지 보상(Edge Compensation) 동  수행하는 경우, 시각적 곡

시킬 수 도  하  한 /  필 (Min/Max Filter)  한 에지 보상 치  에 한 것

다. 

적 , 비전 상  도  개 하  한 에지 보상 , 언샤프 마스킹(Unsharp Masking)<10>

또는 하  스트(High Boost)  사 고 는 , 상  언샤프 마스킹 에 는,  들어 도 1에 도

시한  같 , 리지  신 (Original Signal)  하 스필 (HPF)  통과시켜, 고역  한 후, 

정  시간  지연(Delay)  리지  신  합 하여,  에지(Edge)  에  슈트(Overshoot)  언 슈트

(Undershoot)가 합산 도  한다.

그리고, 상  언샤프 마스킹  한 하  스트 에 는,  들어 도 2에 도시한  같 , <11>

리지  신 에 한  저역  과 고역  한 후,  리지  신  합산하여, 에지  울

(Slope)  하게 함과 아울러, 슈트  언 슈트가 합산 도  한다.

그러나, 상  같  , 평  에지  실제 양  찾 보다는 슈트나 언 슈트  강제적  생시<12>

켜, 에지   차   가시킴 , 에지 에 (Banding) 무늬 등  나타나는 미지 곡

 생하는 문제점  다. 

         루고  하는 술적 과제

라 ,  본   상  같  문제점  해결하  하여  창  것 ,   들어  에지  보상(Edge<13>

Compensation) 동  수행시, /  필 (Min/Max Filter)  하여, 슈트 또는 언 슈트 등과 같

앨리어싱(Aliasing) 곡  생 는 것  적  지할 수 도  하  한 /  필  한 에

지 보상 치   제공하는 , 그 적  는 것 다. 

       

상  같  적  달 하  한 본 에  /  필  한 에지 보상 ,  미지에<14>

한 라  에지 역  검 한 후, /  필 링 동  수행하는 1단계; 상  /  필 링 동 에 

해 는  신   신  평균 값  산 한 후, 상  검  라  에지 역   신  비 하

는 2단계;  상  비 결과에 라, 상   신  하거나, 또는 상   신   신  평균

값, 또는 상   신   신  평균 값 , 어느 하나  택 하는 3단계  포함하여 루어지는

것  특징  하 ,

또한, 본 에  /  필  한 에지 보상 치는,  미지에 한 수평 라  에지 역과<15>

수직 라  에지 역  검 하  한 에지 검 수단; 상  검  라  에지 역   신 에 한 /

 필 링 동  수행하여,  신   신  하  한 /  필 ;  상   신  

 신  평균 값 , 상  검  라  에지 역   신  비 하여, 상   신  하거나, 또

는 상   신   신  평균 값, 또는 상   신   신  평균 값 , 어느 하나  택

하  한 도 보상수단  포함하여 는 것  특징  한다.

하, 본 에  /  필  한 에지 보상 치  에 한 람직한 실시 에 해, 첨<16>

 도  참조하여 상  한다. 

도 3 , 본 에  /  필  한 에지 보상 치에 한  도시한 것 ,  들어, 상<17>

 에지 보상 치에는, 라  에지 검 (10), /  필 (11), 도 보상 (12), 그리고 비  

(15) 등  포함  수 다. 

한편, 상  라  에지 검 (10)에 는,  비  미지에 한 수평 라  에지(H-Line Edge) 역  검<18>

하게 고, 상  /  필 (11)에 는, 상  검  수평 라  에지 역   신 에 한 /

필 링 동  수행하여, (Min) 신  (Max) 신  하게 다.

또한, 상  도 보상 (12)에 는, 상   신   신  평균 값((Min+Max)/2)  산 한 후, 상<19>

검  수평 라  에지 역   신 , 상  평균 값  비 하게 는 ,  들어, 상   신 가,

상  평균 값 보다 크 ,  신   신  평균 값((Input+Max)/2)  하고, 상  평균 값 보다 

,  신   신  평균 값((Input+Min)/2)  하게 다.
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그리고, 상   신 가, 상  평균 값과 같 ,  신 (Input)  하여, 수평 에지 에 한 <20>

도  연스럽게 보상한 후, 상  비  (13)  하게 , 후, 상  같  동  통해 수평 에

지에 한 보상  료 , 상  라  에지 검 (10)에 는,  비  미지에 한 수직 라  에지

(V-Line Edge) 역  검 하게 다.

또한, 상  /  필 (11)에 는, 상  검  수직 라  에지 역   신 에 한 /  필 링<21>

동  수행하여, (Min) 신  (Max) 신  하게 , 상  도 보상 (12)에 는, 상  

 신   신  평균 값((Min+Max)/2)  산 한 후, 상  검  수직 라  에지 역   신 ,

상  평균 값  비 하게 는 ,  들어, 상   신 가, 상  평균 값 보다 크 ,  신  

신  평균 값((Input+Max)/2)  하고, 상  평균 값 보다 ,  신   신  평균 값

((Input+Min)/2)  하게 다.

그리고, 상   신 가, 상  평균 값과 같 ,  신 (Input)  하여, 수직 에지 에 한 <22>

도  연스럽게 보상한 후, 상  비  (13)  하게 , 상  비  (13)에 는, 상

같  수평  수직 에지 에 한 도 보상(Sharpness Compensation)  루어진 비  미지  하

게 다. 

도 4는, 본 에  /  필  한 에지 보상 에 한 전체적  동  도  도시한 것<23>

,  들어, 본 에 는, 도 보상  한 에지 보상 동  수행하는 경우, 저 수평 에지 역

검 하게 는 (S10),  적  도우(Adaptive Window),  들어 7 개  (Pixel) 단 에 해당하는

도우  사 하여, 수평 에지 신  검 하게 다(S11). 

또한, 상  적  도우 내에  검  수평 에지 신 에 한 /  필 링(Min/Max Filtering) 동<24>

수행하여(S12), 상  7 개  단 에 한  신   신  하는 수평 미 언(Median) 필  

하게 다(S13).

그리고, 후 수직 에지 역  검 하게 는 (S14),  적  도우(Adaptive Window),  들어 7 개<25>

 (Pixel) 단 에 해당하는 도우  사 하여, 수직 에지 신  검 하게 다(S15). 

또한, 상  적  도우 내에  검  수직 에지 신 에 한 /  필 링(Min/Max Filtering) 동<26>

수행하여(S16), 상  7 개  단 에 한  신   신  하는 수직 미 언(Median) 필  

하게 다(S16).

그리고, 상  같  수평  수직 에지 신 에 한  신   신  하여, 수평 에지  수직 에<27>

지  보상한 후,  미지  합  하게 는 , 에 해 상  하  다 과 같다.

도 5는, 본 에  /  필  한 에지 보상 에 한 체적  동  도  도시한 것<28>

, 상  라  에지 검 (10)에 는,  들어 7 개  (Pixel) 단 에 해당하는 적  도우(Adaptive

Window)  사 하여,  비  미지에 한 수평 라  에지(H-Line Edge)  검 하게 고(S100), 상

/  필 (11)에 는,  들어 도 6에 도시한  같 , 상  7 개   단    도 값과 

 도 값에 상 하는 (Min) 신  (Max) 신  각각 필 링하여(S101), 상  도 보상 (12)

하게 다. 

그리고, 상  도 보상 (12)에 는, 상   신   신  평균값((Max+Min)/2)  산 한 후, 상<29>

/  필 에 는 리지   신 (Input Signal)  비 하게 는 ,  들어 상   신

(Input  Signal)가,  상  평균  값((Max+Min)/2)  보다  크 (S102),   신   신  평균  값

((Input+Max)/2)  하게 다(S103).

한편, 상   신 가, 상  평균 값과 치하 (S104), 상   신 (Input Signal)  그  하고<30>

(S105), 상   신 가, 상  평균 값 보다 , 상   신   신  평균 값((Input+Min)/2)

 하게 므 (S106), 도 6에 도시한  같 , 에지 에 한 리지  (Original)가, 보다 

한 (Reduced Range)  갖도  하는 수평 에지  도 보상 동  수행하게 다.

그리고, 상  같  수평 에지  도 보상  료 , 상  사한 동  복 수행하여, 수직 에지  <31>

도 보상 동  수행하게 , 상  비  (13)에 는,  같  수평  수직 에지에 한 보상

루어진 한 비  미지  비전  등  통해  시하게 다.

상, 전술한 본  람직한 실시 는, 시  적  해 개시  것 , 당업 라 , 하 첨  특허<32>
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청 에 개시  본  술적 사상과 그 술적  내에 , 또다  다양한 실시 들  개량, 변경, 

체 또는 가 등  가능할 것 다. 

     과

상  같    루어지는 본 에  /  필  한 에지 보상 치  ,  들<33>

어  미지에 한 라  에지(Line Edge) 역  검 한 후, /  필 링(Min/Max Filtering) 동

수행하여,  신   신  평균 값  산 하고, 상  평균 값과, 상  검  라  에지 역  

신  비 하여, 상   신 가, 상  평균 값 보다 크 ,  신   신  평균 값  하고,

상  평균 값 보다 ,  신   신  평균 값  하고, 상  평균 값과 같 ,  신

함 , 에지 보상(Edge Compensation) 동  수행시, 슈트(Overshoot) 또는 언 슈트(Under Shoot)

등과 같  앨리어싱(Aliasing) 곡  생 는 것  적  지할 수 게 어, 보다 연스런 한

미지  할 수 게 는 매우 한  것 다. 

도  간단한 

도 1  도 2는 적  에지 보상 에 해 슈트  언 슈트가 생 는 실시  도시한 것 고,<1>

도 3  본 에  /  필  한 에지 보상 치에 한  도시한 것 고,<2>

도  4는  본  에   /  필  한 에지  보상 에 한  전체적  동  도  도시한<3>

것 고,

도  5는  본  에   /  필  한 에지  보상 에 한  체적  동  도  도시한<4>

것 고,

도 6  본 에 라 에지 보상 동  수행 는 실시  도시한 것 다. <5>

※ 도  주 에 한  <6>

10 : 라  에지 검 11 : /  필<7>

12 : 도 보상 13 : 비   <8>
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도

    도 1
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    도 2
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    도 3
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    도 4
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    도 5
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    도 6
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