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televisiosignaalin koodaamiseksi useilla
operaatioilla, joista jokainen tuottaa
toisen jakauman temporaalisesta ja/tai
spatiaalisesta jakaumasta. Ainakin yksi

mainituista operaatioista sisiltidi ensim-
méisten kehysten liikevektorien arvioinnin

2 S5 56 57 S8

televisiokehysten pareista ja/tai toisten
o
kehysten liikevektoreiden osoittimien ar- 21
vioinnin mainituista televisiokehysten g’g:ﬁz L,5¢4 /53 | ~52 ~ 51 S0
pareista. Menetelmd sisdltd4 edelleen di-
gitaalisen apusignaalin koodauksen binaa-
risiksi koodisanoiksi, jotka sisilt4vat 8- i 9
informaatiot mainituista liikevektoreista, 80 61
mainituista osoittimista ja/ tai siiti, [::}I
minkd useista operaatioista mukaan televi-
siosignaali on koodattu, jolloin Hamming-
6 s 62

etdisyyden ensimmdisen koodisanan, joka
ilmaisee operaation joka tuottaa maksimaa-
lisen spatiaalisen erottelun, ja toisen
koodisanan, joka ilmaisee operaation, joka
tuottaa maksimaalisen temporaalisen erot-
telun, v&lilld on ainakin puolet jokaisen
koodisanan bittien m##rdsti .siten, ettd
saadaan vikasietoinen ja tehokas menetel-
ma.



Uppfinningen avser anordning och f&rfa-
rande f4r kodning av en televisionssignal
i flera operationer, vilka var och en ger
en annan férdelning av en temporal och/el-
ler spatial férdelning. Atminstone en av
ndmnda operationer inkluderar estimering
av rérelsevektorerna f8r ett férsta bild-
fdlt av ett par televisionsbildfdlt och/
eller estimering av visare f&r rérelsevek-
torerna f6r ett andra bildf&lt av nimnda
televisionsbildféltpar. Férfarandet omfat-
tar ytterligare kodning av en digital
hjdlpsignal till binara kodord, vilka in-
nehdller information om namnda rérelsevek-
torer, nimnda visare och/eller enligt vil-
ken av n#mnda flertal operationer televi-
sionssignalen &r kodad, varvid en Hamming-
distans mellan ett forsta kodord, som in-
dikerar den operation som ger maximal spa-
tial resolution, och ett andra kodord, som
indikerar den operation som ger maximal
temporal resolution, utgdr atminstone
hdlften av varje kodords bits, sd att ett

mot fel tryggat och effektivt férfarande
erhalls.
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DATV-koodaus- ja dekoodausmenetelmd ja -laite

Keksint® Kkoskee menetelmii televisiosignaalin
koodaamiseksi useiden operaatioiden mukaisesti, joista
jokainen tuottaa toisen jakauman temporaalisesta ja/tai
spatiaalisesta jakaumasta, ja ainakin yksi mainituista
operaatioista sis8ltd8 ensimmdisten kehysten liikevekto-
rien arvioinnin televisiokehysten pareista ja/tai toisten
kehysten liikevektoreiden osoittimien arvioinnin maini-
tuista televisiokehysten pareista, ja mainittu menetelma
edelleen sisdltdd digitaalisen apusignaalin koodauksen
bin&&risiksi koodisanoiksi, jotka sis&ltavit informaatiot
mainituista liikevektoreista, mainituista osoittimista
ja/tai siitd, mink& useista operaatioista mukaan televi-
siosignaali on koodattu.

Keksintd koskee myds menetelmis, jolla koodataan
televisiosignaali useiden operaatioiden mukaisesti, joista
jokainen tuottaa toisen temporaalisen ja/tai spatiaalisen
jakauman jakauman, ja ainakin yksi mainituista operaa-
tioista sisdltdd liikekompensoidun interpoloinnin, jossa
kédytetddn televisiokehysparien ensimmiisille kehyksille
liikevektoreita ja/tai k&ytetddn osoittimia mainittujen
televisiokehysparien toisten kehysten liikevektoreihin, ja
mainittu menetelmd edelleen sisiltii digitaalisen apusig-
naalin dekoodauksen, jossa on bin&&risii koodisanoja, jot-
ka sisaltavat informaatioita mainituista liikevektoreista,
mainituista osoittimista ja/tai siit&, mink& useista koo-
dausoperaatioista mukaan televisiosignaali on koodattu.

Keksintd edelleen koskee laitetta, jolla koodataan
televisiosignaali, joka sis#lt#8 useita laitteita operaa-
tioille, joista jokainen tuottaa toisen temporaalisen ja/
tai spatiaalisen jakauman jakauman, ja ainakin yksi maini-
tuista laitteista sis&lt88 laitteen, jolla arvioidaan te-
levisiokehysparien ensimmé#isten kehysten liikevektoreita

ja/tai arvioidaan mainittujen televisiokehysparien toisten
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kehysten liikevektorien osoittimia, ja mainittu laite
edelleen sis8lt&a laitteen, jolla koodataan digitaalinen
apusignaali bin#&riksiksi koodisanoiksi, jotka sisdltivat
informaatioita mainituista liikevektoreista, mainituista
osoittimista ja/tai siitd, mink3 mainituista useista ope-
raatioista mukaan televisiosignaali on koodattu.

Keksintd vield edelleen koskee laitetta, jolla de-
koodataan televisiosignaali, joka sis8lt#4 useita lait-
teita, joilla operoidaan mainittua televisiosignaalia,
joista jokainen tuottaa toisen jakauman temporaalisesta
ja/tai spatiaalisesta jakaumasta, ja ainakin yksi maini-
tuista operoinitilaitteista sis#dltda 1liikekompensoidun
interpolointilaitteen, jossa kaytet&didn liikevektoreita
televisiokehysparien ensimméiselle kehyksille ja/tai kay-
tetddn osoittimia mainittujen televisiokehysparien tois-
ten kehysten liikevektoreihin, mainitun laitteen edelleen
sisdltdessd laitteen, jolla dekoodataan digitaalinen apu-
signaali, joka muodostuu bin#d&risista koodisanoista, jotka
sisdltédvdt informaatioita mainituista liikevektoreista,
mainituista osoittimista ja/tai siit&, mink3 mainituista
useista operaatioista mukaan televisiosignaali on koo-
dattu.

Keksint8 koskee lopulta koodaus- ja dekoodauslai-
tetta kéytettavéksi mainitussa koodaus- ja dekoodausjar-
jestelméssi.

Sellaisia menetelmid ja laitteita on kuvattu aiem-
min ei-julkisessa FR-patenttihakemuksessa 88.08301 (PHF
88-556), arkistoitu 21.06.88. Tuossa hakemuksessa ei ole
vield kuvattu, kuinka koodata digitaalinen apusignaali
binaarisiksi koodisanoiksi.

Keksinndén tarkoituksena on antaa vikasietoiset ja
tehokkaat menetelmdt ja laitteet.

Keksinndén mukaisesti alkuosassa kuvatun Kkaltai-
selle koodausmenetelmdlle on sen vuoksi ominaista, etta
Hamming-etdisyys ensimmidisen koodisanan, joka ilmaisee
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operaation, jolla saadaan maksimi spatiaalinen erottelu,
ja toisen koodisanan, joka ilmaisee operaation jolla saa-
daan maksimaalinen temporaalinen erottelu, v&lills on ai-
nakin puolet jokaisen koodisanan bittien m&idristi.

Keksinndn mukaisesti alkuosassa kuvatun Kkaltai-
selle dekoodausmenetelmédlle on sen vuoksi ominaista, etti
Hamming-etdisyys ensimm#isen koodisanan, joka ilmaisee
operaation, jolla saadaan maksimi spatiaalinen erottelu,
ja toisen koodisanan, joka ilmaisee operaation jolla saa-
daan maksimaalinen temporaalinen erottelu, v&lilli on ai-
nakin puolet jokaisen koodisanan bittien m&&rs&sti.

Keksinndn mukaisesti alkuosassa kuvatun kaltai-
selle koodauslaitteelle on sen vuoksi ominaista, etta
Hamming-etdisyys ensimmiisen koodisanan, joka ilmaisee
operaation, jolla saadaan maksimi spatiaalinen erottelu,
ja toisen koodisanan, joka ilmaisee operaation jolla saa-
daan maksimaalinen temporaalinen erottelu, v&lilld on ai-
nakin puolet jokaisen koodisanan bittien m#iristi.

Keksinndn mukaisesti alkuosassa kuvatun kaltai-
selle dekoodauslaitteelle on sen vuoksi ominaista, etta
Hamming-etdisyys ensimmdisen koodisanan, joka ilmaisee
operaation, jolla saadaan maksimi spatiaalinen erottelu,
ja toisen koodisanan, joka ilmaisee operaation jolla saa-
daan maksimaalinen temporaalinen erottelu, v&lilli on ai-
nakin puolet jokaisen koodisanan bittien m#&rasta.

Kuten yleisesti tiedet#&n, Hamming-et#isyys (tai
dH) kahden koodisanan v&1i113 on molemmin puolin eroavien
bittien m&&ars.

Keksintd perustuu havaintoon, ettd HD-MAC-televi-
siosiirtojérjestelmdn suuren tarkkuuden dekooderissa tele-
visiosignaalit, jotka toisaalta antavat maksimaalisen spa-
tiaalisen erottelun, ja televisiosignaalit, jotka antavat
maksimaalisen temporaalisen erottelun toisaalta, ovat koo-
datut tdysin eri tavoin. On sen vuoksi tdrkedd, ettsd kana-
vavirheet, jotka tulevat esiintym#&&n siirron aikana, nau-
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hoituksessa, jne. vaikuttavat mahdollisimman v&h#n. Kek-
sinndn mukaisesti ainakin puolet ensimm#isen (toisen) koo-
disanan bittien m#3#ristid tulisi tunnistaa virheellisesti,
jotta toinen (ensimméinen) koodisana dekoodataan.

Lisdtoimenpiteend t&mdn tavoitteen saavuttamiseksi
mainittu ensimmdinen koodisana voi olla mainitun toisen
koodisanan inversio. Viel# yhtend lisdtoimenpiteensd t&-
mdn tavoitteen saavuttamiseksi kaikki koodisanat, joiden
Hamming-et8isyys on tuon koodisanan ja mainitun ensimmi&i-
sen tai toisen koodisanan v&lill&, ja ovat yksi, voidaan
jattad kayttémétts; dekoodauspuolella ne voidaan dekoodata
kuten mainittu ensimmdinen tai toinen koodisana vastaavas-
ti, siten ett3 kiyttimdttdmien koodisanojen puskurit luo-
daan mainitun ensimmiisen ja toisen koodisanan v#liin toi-
saalta, ja koodisanojen v&liin, jotka osoittavat toisia
operaatioita toisaalta.

Koodisanat, joiden Hamming-et#isyys on tuon koodi-
sanan ja mainitun ensimmdisen tai mainitun toisen koodisa-
nan v&dlilld, joka on kaksi, voidaan lisdksi jattasa kayt-
tamattéd; dekoodauspuolella ne voidaan dekoodata, kuten
koodisanat, jotka ilmaisevat operaation, joka tuottaa kes-
kiverron spatiaalisen erottelun, tai kuten koodisanat,
jotka ilmaisevat operaation joka tuottaa keskiverron spa-
tiaalisen erottelun yhdessd kahdesta perikkiisestd televi-
siokehyksestd ja heikon spatiaalisen erottelun toisessa
televisiokehyksessd vastaavasti. T4ma ratkaisu perustuu
havaintoon, ettd kanavavirheiden tapauksessa ensimmiinen
koodisana, joka ilmaisee operaation joka tuottaa keskiver-
ron spatiaalisen erottelun, ja p#invastoin, ja etta toinen
koodisana, joka ilmaisee mainitun operaation joka tuottaa
maksimaalisen temporaalisen erottelun (joka tarkoittaa
heikkoa spatiaalista erottelua), voidaan parhaiten dekoo-
data kuten Kkoodisana, joka ilmaisee mainitun operaation
joka tuottaa keskiverron spatiaalisen erottelun yhdessa

kahdesta per&ttdisestd televisiokehyksests, ja heikon spa-
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tiaalisen erottelun toisessa televisiokehyksess&, ja pain-
vastoin. Edullisesti mainitut dekoodatut koodisanat ilmai-
sevat operaatioita, joilla ei ole ollenkaan tai on nolla
liikevektori.

Koodisanat, jotka ilmaisevat operaation, joka si-
sdltdd liikevektorien ja liikevektorien osoittimien arvi-
oinnin, voidaan j&rjest&di ensimm#iselsi usean bitin Jjou-
koksi ja toiseksi usean bitin joukoksi, ja mainitut ensim-
mdiset bitit osoittavat mainitut liikevektorit ja mainitut
toiset bitit osoittavat mainittuja osoittimia siten, etta
kanavavirheet ensimméisessd (toisessa) usean bitin joukos-
sa eivdt vaikuta haitallisesti informaatioon, joka sis&l-
tyy toiseen (ensimmidiseen) usean bitin joukkoon. Edulli-
sesti jédljelle j&&vd osoitin, jota ei ole koodattu mainit-
tuun toiseen usean bitin joukkoon, on poikittainen osoi-
tin, joka perustuu havaintoon, ett# poikittaiset liikevek-
torit ovat suhteellisen harvinaisia.

Liikevektoreilla, joilla on oleellisesti sama suu-
ruus ja suunta, voi olla koodisanat joilla on pieni kes-
kindinen Hamming-et#isyys siten, ett#d kanavavirheiden ta-
pauksessa dekoodataan liikevektori, joka on 1&helld koo-
dattua liikevektoria.

Koodausvédline k#ytettdviksi koodauslaitteessa voi
sisdltd88 muistin, kuten (ohjelmoitava) lukumuisti, johon
ohjelmoidaan taulukko, joka sis#lt#4 operaation, liikevek-
torin ja/tai osoittimen liikevektoriin jokaiselle koodisa-
nalle.

Kuvaus joka seuraa, viitaten mukana seuraaviin
piirroksiin jotka kuvaavat ei-rajoittavia havainnollista-
via toteutuksia, antaa hyvdn k#sityksen siit#, kuinka kek-
sintd voidaan toteuttaa.

Kuvio 1 esitt8d liikevektorin m#idritelmsn muotoa.

Kuvio 2 on lohkokaavio siirtojirjestelmin koodaus-
piirien kokoonpanosta.
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Kuvio 3 esitt#&8 useiden kuvioiden mi#&ritelm&n, jo-
ka mainittiin keksinnén kuvauksessa.

Kuviossa 4 esitetdidn kahden per#ttdisen eri kuvan
kuvaosat.

Kuvio 5 on yksityiskohtainen lohkokaavio piiriele-
menteistd, jotka toimivat osana keksinndn toteutusta.

Kuvio 6 on yksityiskohtainen lohkokaavio piiriele-
menteistd keksinndn toisen osan toteutuksena.

Kuvio 7 on yksityiskohtainen kaavio kuvion 6 osas-
ta 24.

Kuviossa 8 esitetd8idn algoritmi liikevektorin m&a-
rittémiseksi.

Tadssd esimerkkind kuvatun jédrjestelm&n tarkoitus on
ldhettdd kuvia, jotka saavat alkunsa generaattoreista ja
joissa on 1 152 kéyttbkelpoista juovaa, jokaisessa 1 440
pikselid, k&ytt&m#dlld vain yhtd videop&distdkaistaa, joka
on samanlainen kuin 625 juovan standardissa (576 kdytto-
kelpoista 720 pikselin juovaa).

Jotta sallittaisiin puuttuvan videoinformaation
osittainen rekonstruointi, videodataan liitet&#n digitaa-
lista dataa.

Videosignaalien l&hettdmiseksi k#ytetdsdn kolmea
erilaista moodia.

"80 ms" -moodissa, kéyttden apuna sopivaa digitaa-
lista suodatusta, siirto tapahtuu esimerkiksi ensi sijassa
20 ms jakson aikana parittomien juovien parittomista pik-
seleistd, seuraavan 20 ms aikana parillisten juovien pa-
rittomista pikseleistd, seuraavan 20 ms aikana parittomien
juovien parillisista pikseleistd ja sitten lopulta paril-
listen juovien parillisista pikseleistd, kuvan siirtoon
kokonaisuudessaan kdytetyn ajan ollessa sen vuoksi 80 ms.
Siitd huolimatta jokaisen 20 ms jakson aikana kuvataan
kuvan koko pinta; t&m3 sallii yhteensopivuuden vanhan 625
juovan standardien kanssa. Sopivalla tavalla uudelleen

yhdistdm&lld pikselit, jotka on kuvattu nelj&n peradttdisen
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Jjakson, kukin 20 ms, aikana on mahdollista luoda uudelleen
suuren tarkkuuden kuva. T&m&n tekemiseksi on tarpeen, etti
ldhdekuva ei kdytdnndllisesti katsoen ole vaihdellut 80 ms
aikana. T&m8 moodi soveltuu sen vuoksi Kkiinteisiin tai
puolikiinteisiin kuviin.

"40 ms" -moodissa, edelleen sopivan digitaalisen
suodatuksen j&lkeen, siirto tapahtuu esimerkiksi parillis-
ten juovien osalta, joiden kaikki pikselit ldhetet#in kah-
dessa erdssd. 20 ms jakson aikana tapahtuu parittomien
pikselien siirto, ja sitten seuraavan jakson aikana paril-
listen pikselien siirto (olisi myds mahdollista miettia
vain yhden pikselin siirtoa kahdesta, mutta jokaisesta
juovasta. N&in ollen puolet tarkkuudesta on kadotettu,
mutta kuva kuvataan 40 ms:ssa, eli kaksi kertaa niin no-
peasti kuin "80 ms" -moodissa; t&mi sallii tiettyj& liik-
keita.

Tassd "40 ms" -moodissa liikevektori on edelleen
saatavissa jokaiselle kuvan osalle. Kuvio 1 esittds liike-
vektoria, joka edustaa kohteen siirtym#i kuvassa ajan ku-
luessa, ja jolla on t#ss4 tapuksessa koordinaatit x = +4,

y
mus, ettd ei prosessoida suurempia koordinaatteja kuin * 6

+3 esitettynd pikseleinid/40 ms. Jos asetetaan vaati-

pikselid, jokainen mahdollinen liikevektori vastaa etii-
syytta vektorin l&htbkohdassa olevan keskimmiisen pikselin
ja yhden pikseleistd, joista jokainen on esitetty yhdella
ruudukkaan 13 x 13 kuvion ruudulla kuten on kuvattu ku-
viossa 1, v&a1lill4; t&m& edustaa 169 mahdollista vektoria.

Liikevektori sallii v&likuvan luomisen vastaanot-
timessa ja sen temporaalisen asetuksen kahden ldhetetyn
kuvan v&liin. V&likuvan luomiseksi aloituskohta tehd&&in
lahetetystd kuvasta ja liikkuvat osat siirretdin siihen
sopivaa liikevektoria pitkin, jonka l&hetin osoittaa. On
my6s mahdollista hyddynt#i kahta kuvaa, joiden v&liin 1i-
sdkuva tullaan asettamaan. Tarkempien yksityiskohtien
osalta tavasta, jolla uudelleen luodaan t&m& kuva, on mah-
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dollista viitata julkaisuun, joka mainittiin alkuosassa.
Etuna siten lisdtystd8 kuvasta saadaan edelleen kaksinker-
taistettua kuvan temporaalinen tarkkuus; t&mi4 sallii t&min
moodin kdytdn vaikka kuvassa on suuria liikkeiti. Kuiten-
kin vdlikuva on oikein vain jos liikkeet ovat stabiileja
tai puolistabiileja. Vastakkaisessa tapauksessa, kun
esiintyy suuria kiihtyvyyksisd, hy6dynnet&8n kolmatta "20

H"

ms" -moodia.

"20 ms" -moodissa siirto tapahtuu vain 20 ms jakson
aikana esimerkiksi parittomien juovien parittomien pikse-
lien osalta, ja seuraavan 20 ms kuluessa siirto tapahtuu
samalla tavoin uuden kuvan osalta. Siten temporaalinen
tarkkuus on erinomainen ottaen huomioon seikan, ettd kuvan
toistotaajuus on 50 Hz; t&m3 sallii kaikkien liikkeiden
siirron ilman suttaavia ilmiditd tai liikkeen nykimisil-
miditd. Toisaalta spatiaalinen tarkkuus on heikko (vain
joka neljds pikseli on l&hetetty) ja vastaa 625 juovan
standardia. T&md ei ole kovin ongelmallista, koska silma
on vdhemmdn herkk#d spatiaalisen tarkkuuden puuttumiselle
kun havaitut kohteet liikkuvat nopeasti.

Kuva on jaettu osiin, esimerkiksi tdss# tapaukses-
sa 16 x 16 pikselin nelidihin, ja jokaiselle n#istid osista
tai "lohkoista" voidaan kdytt#s erilaista moodia. Edelleen
tapauksessa jossa on 1liikkuvia kohteita taustamaiseman
edessd, j&lkimm&inen voidaan kuvata kaikkine yksityiskoh-
tineen "80 ms" -moodissa, kun taas monikulmioissa jotka
muodostuvat 16 x 16 pikselin nelibistd ja jotka ympardivat
liikkuvia kohteita kaikkein l&himpii, kdytetdsdn paikalli-
sesti "40 ms"- tai "20 ms" -moodia.

Edelleen datan prosessoinnin yksinkertaistamiseksi
on sopivaa prosessoida kuvien sekvenssit runkona muuttu-
mattomat 80 ms -ajanjaksot, eik# jakaa n&itd 80 ms enem-
paan kuin kahteen eri vaiheeseen. Jokainen 80 ms -jakso
prosessoidaan itsen&isend kokonaisuutena, eli riippumatto-
mana l&8heisistd ajanjaksoista.
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Kuviossa 2 esitet&dn koodausosan lohkokaavio l&dhe-
tyksessd keksinndn asiayhteyden kuin my8s sen substantii-
visen tilanteen m#&rittdmiseksi.

Kuvat saapuvat sekventiaalisesti, Jjuovapyyhkaisyn
mukaisesti, liit&nndssd 34. Ne prosessoidaan samanaikai-
sesti kolmella kanavalla, vastaavasti (9, 26), (10, 27),
(11, 28).

"80 ms" -kanava sis&lt#i sarjassa esiprosessointi-
elementin 9, ja ndytteenottopiirin 26 joka suorittaa "ali-
ndytteenoton", eli ndytteenoton nelj4sosalla taajuudesta,
joka vastaa pikselien koko tarkkuutta. T&m& haara kuvaa
koko kuvan 80 ms:ssa.

"20 ms" -haara sis#lts8 sarjassa esiprosessointi-
elementin 10 ja alindytteenottopiirin 27, ottaen nidytteet
koko kuvasta 20 ms:ssa. T&m& kanava kuvaa koko kuvan hei-
kolla tarkkuudella 20 ms:ssa.

"40 ms" -kanava sis#ltii esiprosessointielementin
11 ja alindytteenottopiirin 28. Se lihettis yhden kuvan
joka 40 ms.

Tulosignaali 43 vied#3n my®s piiriin 25 liikevek-
torien arvioimiseksi, joka piiri laskee liikkeen joka vas-
taa jokaista kuvan osaa, kuten ylld mé&riteltiin. T&ma
piiri 25 tuottaa liitoksessa 21 liikevektorien arvon.

Valinnanohjauspiiri 31 vastaanottaa samaan aikaan
kuvauvauksen alkuperdisestd kuvasta liitdnnin 34 kautta,
kuvauksen nopeusvektoreista liit#nnin 21 kautta, ja ku-
vauksen joka l&htee kustakin kolmesta kanavasta tulojensa
S;, S;, S; kautta. T#m& mutkikas piiri suorittaa jokaisel-
le 16 x 16 pikselin nelidlle jokaisen kolmen kanavan pe-
rusteella dekoodauksen, joka simuloi siti mihin ryhdyttai-
siin vastaanotossa, erityisesti liikevektorin avulla "40
ms" -kanavan tapauksessa, ja vertaa alkuperdiseen kuvaan
34 kuvia, jotka on dekoodattu kunkin kolmen kanavan poh-
jalta. Kanava, jossa dekoodattu kuva on 18hinnd alkupe-
raistd kuvaa, valitaan, tehden siten maddrdtty valinta kol-
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men moodin v#dlilld jokaisen nelidn tapauksessa. T&md oh-
jauspiiri 31 tuottaa samanaikaisesti liitd&nndisss 22, 23,
vastaavasti, kaksi pddt6std koskien kahta seuraavaa kuvaa.

Viite 35 osoittaa lohkoa, joka sisdltdd erityises-
ti laitteen, jolla l&hetetddn mukana olevalla digitaali-
sella kanavalla dataa, joka mddrd8 moodin joka valittiin
kullekin osalle ja osien kaikki liikevektorit, joille on
valittu ensimmdinen moodi. Se voi myds sisdltédd elementte-
ja péétdsten, jotka tulevat valinnanohjauspiiriltd 31,
korjaamiseksi. Liikevektorit tuodaan siihen liit&nnan 21
kautta, ja alkuperdiset pdstdtkset liité&ntdjen 22, 23 kaut-
ta. Korjatut p&dtbkset tuotetaan liitd&ntdihin 16, 17 ja
digitaaliset l&hetettdvdt elementit liit&nt&s&n 18.

Riippuen p#&tdksistd 16, 17 ja signaalien 41, 42,
43 perusteella, jotka kolme kanavaa tuottavat, multiplek-
seri 32 l8hettdd valitun kanavan analogiseen 1#ht&&n 33,
jolla on kompressoitu pddstdkaista.

Poikkeuksena DATV-kooderi 35, kaikki n&8m3 osat
muodostavat osan alalla aiemmin tunnettua, ja yksityiskoh-
taisempi kuvaus erityisesti esiprosessoinnin ja ndytteeno-
ton suhteen on esitetty dokumentissa, joka mainittiin al-
kuosassa ja myds dokumentissa "An HD-MAC coding system",
jonka on kirjoittanut F.W.P Vreeswijk et al, julkaistu
Aquila konferenssissa, 29 helmikuuta - 3 maaliskuuta 1988,
ja FR-patenttihakemuksessa 88-05,010 (PHF 88-522), joka on
kirjattu aiemmin, jotka esitet&8n tdssd viitteens.

Keksintdd voidaan soveltaa liikkeen arvioijaan 25,
jonka toiminta perustuu lohkovertailualgoritmiin ("BMA").

Kuviossa 3 n8kyy viisi ruudukasta kuviota, joissa
on 36 nelidtsd, jotka jokainen symbolisoivat viiden tempo-
raalisesti toisiaan seuraavan alkuperdisen kuvan 50 - 54
samoja 36 pikselid. Namd kuvat on esitetty symbolisesti
perdkkdin perspektiivisesti, mutta todellisuudessa on ole-
massa vain yksi visuaalinen nédyttopinta; kuva 50 on se
joka saadaan annetulla hetkelld ja kuva 54 on se joka saa-
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daan 80 ms mybhemmin. Esitetyt kuvat ovat niiti, jotka
kaikki esiintyvdt yll4 mainitun 80 ms aikajakson rungon
sis&dl1l4.

Kuvat 50 ja 54 ovat samaan aikaan jakson viimeinen
kuva ja toisen jakson ensimmdinen kuva; ne esiintyvdt jo-
kaisessa jaksossa, jonka rajalla ne ovat. Liikkeen arvi-
ointiin ryhdytdién ensimmdisen 40 ms jakson osalta kolmen
kuvan 50, 51, 52 tapauksessa ja sitten toisen 40 ms jakson
osalta kolmen kuvan 52, 53, 54 tapauksessa. Parillisesti
numeroidut kuvat sen vuoksi "palvelevat" kahdessa tilan-
teessa.

Tehokkaasti ldhetyt kuvat on osoitettu nuolilla 44.
Alkuperdiset kuvat 51 ja 53, jotka ovat saatavissa kameran
l8hdossd, jétet8sn ldhett&m&ttd ja tulee muodostaa uudel-
leen vastaanotossa liikevektorin perusteella. Esimerkiksi
liikevektori, jolla on vaakasuuntainen amplitudi x joka on
2 pikselid per 40 ms ja pystysuuntainen amplitudi y joka
on 4 pikselisd per 40 ms, vastaa siirtym8d, joka on osoi-
tettu nuolilla 45 tai 46.

Mink& tyyppistd tahansa liikkeen arvioijaa voidaan
kdyttdd kuvaparille 50 - 52. Seuraavalle parille 52 - 54
arvioijan tulee o0lla BMA-tyyppi&. Yksinkertaistamisen
vuoksi téssd oletetaan, etts BMA-tyyppistd arvioijaa k&y-
tetddn kaikissa tapauksissa.

Liikevektorin etsint4 sitten sis&1t#4, ensimm&isen
ja toisen perdttdisen kuvan 50 - 52 esiintyessd, yhden ku-
van osa-alueen tutkimisen, esimerkiksi 52, vertailtaessa
sitd vuorostaan sarjaan toisen kuvan osia, esimerkiksi 50,
ndmd@ kuvat jotka sijaitsevat sarjassa positioita siten,
ettd jos ne néytettdisiin kukin pitkin yhtd mahdollista
liikevektoria, ne sattuisivat yhteen tutkitun osan kanssa.
Sellaisen vertailujen sarjan j4lkeen valittu liikevektori
on tietysti se joka vastaa sit#8 tarkasteltavan sarjan
Osaa, joka antaa suurimman vastaavuuden Kuvan 52 tutkit-
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tuun osaan. Esimerkki funktiosta, joka ilmaisee sellaisen
samanlaisuuden, on annettu alla.

A priori esittdmédlld rajoitus liikkeisiin, jotka
ovat *6 pikselid/40 ms, mahdollisia vektoreita ovat ne,
jotka on esitetty kuviossa 1l: on olemassa 169 t&dllaista.
Kaytdnnbssd el suoriteta 169 vertailua, kdytt&m&lla kol-
meportaista prosessia joka on esitetty kuviossa 8, ja joka
sis&ltad ensi sijassa sarjan kohtia, jotka on esitetty ym-
pyroilld kuviossa. Sitten, olettamalla ettd kohta jota
osoittaa musta ympyrd on antanut parhaan tuloksen, tahdil-
18 merkityt kohdat tutkitaan, ja lopulta kolmioilla merki-
tyt kohdat tutkitaan t&hden ymp&riltd joka on antanut par-
haan tuloksen. Siten vertailujen m&&rd maksimiliikkeen #6
pikseli&/40 ms tapauksessa olisi 25.

KdaytannOsséd tarkastelua ei suoriteta vain kuville
50 ja 52 vaan myés kuvalle 51, minimointifunktio joka il-
maisee samanlaisuuden kahden neli®dn v&1illd, ja joka tuot-
taa pikselien voimakkuuden erojen puolisummaan kuvan 51 ja
kuvan 50 v&lills toisaalta, ja kuvan 51 ja kuvan 52 v&lil-
ld toisaalta. Siten tehd#ddn yhden liikevektorin masdritys
parille kuvia 50, 52, ja m&iritell&din sitten toinen liike-
vektori kuvaparille 52, 54. Keksint® on tehokas t&m&n pa-
rille 52, 54 soveltuvan toisen liikevektorin m&sr&smi-
sessa.

Uuden kuvaparin 52, 54 esiintyess#, joka seuraa
paria 50, 52, etenemistapa on erilainen. T&ssi parissa
ensimmdinen kuva 52 on my®s edeltdvdn parin toinen kuva
osille, joiden liikkeet on jo mi#ritty suhteessa ensimm&i-
seen kuvaan 50.

Kuviossa 4 esitetds8n osa R tutkittaessa kuvaa 53.
T&hdn osaan R liittyy ryhm& 5 muodostuen useista edellisen
kuvan 51 osista. T&m& ryhm# sis#lt#i osan E, joka sijait-
see Kkuvassa samassa kohdassa kuin tutkittu osa R, ja sa-
malla tavoin kahdeksan viereistd osaa, jotka ympardivét
osaa E.
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Nyt, sen sijaan ettd tarkasteltaisiin, kuten mah-
dollista, elementin R kaikkia liikevektoreita, joiden amp-
litudi on vdhemm#n tai yht# suuri kuin *6 pikseli&d, t&mi
tarkoittaa sataakuuttakymmentdyhdeksii vektoria, tarkas-
tellaan vain yhdeks&a vektoria, jotka vastaavat ryhman 5
yhdeksdd osaa, ndiden vektorien ollessa mddratty kuvan 51,
joka liittyy edelliseen kuvapariin 50, 52, tutkimisen ai-
kana.

Namd yhdeksédn liikevéktoria antavat syyn yhdeks&sn
vertailuun osan R ja yhdeksdn osan (ei esitetty) valills,
joilla on sellaiset asemat ettd jos ne kukin siirrett&di-
siin pitkin jotain kyseess# olevista yhdeks#dstd liikevek-
torista, ne kohtaisivat osan R kanssa. Niiden vertailujen
aikana kdytet&dn hyvidksi kuvien 52, 53, 54 erojen puoli-
summia, kuten kuvien 50, 51, 52 tapauksessa: vain vertai-
lujen m&&rd on erilainen ja samaa laitteistoa ja ohjelmis-
toa voidaan kdyttd4 suuressa mddrin. Tdm3 ilmenee kuvion
S5 laitteessa, joka sallii 1liikkeen arvioinnin keksinnén
mukaisesti, ja joka sisdlt&8 kaksi samanlaisten osien
joukkoa.

Ensimmdinen joukko 29, 57, 58, 49, 61 on samanlai-
nen kuin aiemmin tunnettu laite, joka on kuvattu alkuosas-
sa mainitussa dokumentissa. Sisdinmenossa spatiaalinen
suodin 29 takaa sopivan esisuodatuksen; kaksi viive-ele-
menttid 57, 58 kukin aiheuttavat 20 ms viiveen, eli yhta
kuin kahden ldhdekuvan wv#linen aika. Kolme liitantasa 50,
51, 52 siten kukin sisdltdvat samalla ajanhetkellda tietoa
koskien osia, jotka vastaavat perattdisia kuvia. (N&iden
kohtien viitteet ovat samat kuin kuvan, joka vastaa niita
vastaavasti kuviossa 3.) Elementti 49 vaikuttaa korrelaa-
tion saamiseksi kehysten v&lilla funktion C laskentaan,

joka edustaa erotusta kuvien osien vdlilld, esimerkiksi:

I(Pj-V,Fi-1) + I(Pj+V,Fi+1)

c(v) = z (I(Pj,Fi) -
j=1,...N 2

)2
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jossa

- V on tarkastellun vektorin jdrjestysnumero niisti,
jotka ovat mahdollisia:

- N on pikselien m#38rd kuvan osassa

- I (Pj, Fi) on pikselin Pj voimakkuus Kkent#ssi Fi

- PJ £ V on pikselin siirtym8 suhteessa Pj:hin m&&-
rallsa, joka vastaa vektoria.

Elementti 61 tallentaa kaikki C(V):n arvot, jotka

elementti 49 m&&r&4 ja osoittaa, mik# on pienin.

Keksinndn mukaisesti laitetta tidydentsi toinen ra-
kennelma, joka sisdltdi kaksi viive-elementtis 55, 56 sel-
laisella tavalla, ettd voidaan prosessoida kuvion 3 viisi
kuvaa samaan aikaan, ja toinen elementtien joukko 48, 60,
joka vastaa vastaavasti elementtejd 49, 61. Joukko 49, 61
prosessoi kuvien 50, 51, 52 osat kun taas joukko 48, 60
prosessoi kuvien 52, 53, 54 osat. Tulokset kuvien 50 - 52
ja 52 - 54 ryhmistd vied&&n vastaavasti 1aht&liit#ntdihin
62, 63.

Elementti 59 muodostuu viive-elementeistd, joiden
periaate selitetdin tarkemmin alla viitaten kuvioon 7,
jotka sallivat samanaikaisesti esitt#i kuvion 4 ryhmdn 5
elementtien yhdeks#n vektoria, ja niiden wviennin siita
elementille 48. Elementti 48 eroaa elementistid 49 siina,
etta sen sijaan ett8 se tarkastelisi kaikkia mahdollisia
vektoreita (katso kuvio 2), se tarkastelee vain vhdeksé&a
vektoria, jotka elementti 59 sySttis sille.

Kaksi elementtid 49, 48 toimivat toinen toisensa
peradn koska toinen tarvitsee toisen tuloksia toimiakseen.

Kahden peré&dkkaisen kuvaparin tapauksessa vertailut
koskevat ensimmdisen parin kahtakymment&viittsd vektoria
kuvaosaa kohden, ja yhdeksdi liikevektoria toisen parin
tapauksessa, so. yhteensd 34 vertailua aiemmin tunnetun
2 x 25 = 50 vertailun sijaan. Etu on merkittavi ja sallii
esimerkiksi maksimiamplitudiltaan suurempien liikevekto-

rien prosessoinnin annetun suorituskyvyn laitteistolla.
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Kun maksimiamplitudi kasvaa, etu ajassa keksinnén my&t&-
vaikutuksella pyrkii kohti kahta.

Tdmd laite toimii erittdin hyvin seuraavista syis-
ta:
- tarkastellaan yhdeks#n nelién ryhm#&, joka sis#ltid4 ne-
1lidn E kuviossa 4 ja lidheisi8 neliditd. Jos kuva sis&ltas
kohteen 4, joka on suurempi kuin ryhm& ja joka peittas
sen, tamdn kohteen 1liikkuessa yhdessd 1lohkossa, kaikki
liikkeet vastaten yhdeks&4d osaa ovat samat, ja jos kohde
4 yh8 peittd4 neli®n R seuraavassa kuvassa ja sen liike ei
ole veihdellut, nelidtd R vastaava liike on my8s sama.
Kuvan 53 osaa R vastaava liike on yht#8 suuri kuin se joka
vastaa kutakin yhdeks&48 nelidtd kuvassa 51, keskimmiaists
nelidtd esimerkiksi. T&m& tapaus on melko usein toistuva.
- voi my&s olla, ettd paikallan olevan taustan edessa
liikkuu pieni kohde, esimerkiksi kohde 7, Jjoka peittsd
nelién H, jolla on liike VH koordinaateissa X, y. Olete-
taan ensinndkin, ettd x = 0, y = 16. T&mi on vain ohjeel-
linen tapaus mutta sen analyysi on on hyvin yksinkertai-
nen. 40 ms ajanjakson j&lkeen kohde, jonka liike pysyy
samana, on laskeutunut 16 pikseli&: se peitt&i kuvan 53
nelidn R. Annetaan m##ritelmi neli®n R liikkeelle osoitta-
malla, ettd se on yhtd suuri kuin nelidn H kuvassa 51
(termi "nelidn liike" tulee ymmirt#i kuten "kohteen, joka
peittdd nelidn, liike").

Jos yleisemmdlld tavalla liike on esimerkiksi x =
O, y = 4, on tarpeen olla nelja kertaa 40 ms, jotta kohde
S laskeutuisi yhdellsd neli®lli. Koska se peittdd vain hy-
vin pienen pinnan nelidstid R, jossa tausta on esimerkiksi
liikkumaton, t&m&n nelién R liike on nolla: se on nelidn
E liike kuvassa 51. Kun kohde peitt#i keskiverron osan
nelidstd R kuvassa 53, voi olla ettd mik#in liikevektori
ei ole sopiva: silloin tehd#&n muutos "20 ms" -moodiin t&-
man nelidn tapauksessa. Kuten hetkestd, jolloin kohde
peittdd hyvin hallitsevan pinnan nelidsta R, td&m&n nelidén
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liike tulee samaksi kuin kohteen 7 liike, eli neli®n H
liike kuvassa 51 (olettaen, ettd kohde on tarpeeksi suuri
peittdmddn ndmd kaksi nelittd samaan aikaan).

On siten kehitetty laite, jolla voidaan m#&rita
useimmissa tapauksissa liike joka vastaa kuvan osaa suh-
teessa edellisen kuvan osiin, jonka data on jo miarat-
ty. Kuten suurimmat vektorit, joille on hyvaksytty "40 ms"
-moodin kdyttd, ovat vdhemm&n kuin 16 pikselid/40 ms, koh-
de ei voi, 40 ms:ssa, tulla nelidstid kauemmaksi kuin vie-
reinen neli6. On siten tarpeetonta tarkastella enempia
kuin yhdeksdd neli$td kuvassa 51.

Liikevektorin madrddminen Kkuvissa 52 - 54 seuraa
minimointiprosessista. Todenn8kbisin liike on siten 1l&y-
detty niistd, jotka ovat mahdollisia. On edelleen tarpeen
tarkistaa, ettd dekoodattu kuva, joka tulee ndkyviin, on
paras mahdollinen.

Tata varten on jarjestetty laite, joka suorittaa
dekoodauksen, joka simuloi dekoodausta vastaanotossa ja
madrdd vertailemalla dekoodattua kuvaa ja alkuper&dists,
toisen kuvaparin osan laadun prosessoinnin aikana, jolloin
madratddn liikevektori, kuten ylld kuvattiin. N&mi lait-
teet yksinkertaisesti muodostuvat valinnanohjauspiirista
31, joka prosessoi kuvien 52 - 54 osat, joiden liikevekto-
ri mddrdtddn keksinntn mukaisesti, tarkalleen samalla ta-
voin Kkuin se prosessoi osat 50 - 52 tunnetulla tavalla.

Edelleen keksintd sallii my®s toisen kuvaparin ku-
ten 52, 54, nopeusvektorien siirron suorittamisen vihen-
netylld digitaalisella kapasiteetilla, t#&m&n tapahtuessa
riippumatta seikasta, ettd keksint®& ei ole k#ytetty hy-
vdksi liikkeen arvioijassa.

Vaadittavan digitaalisen kapasiteetin laskenta se-
litetddn nyt: jokaisen 80 ms -jakson tdytt&miseksi, joka
on prosesseja kokonaisuudessaan, on olemassa vain viisi
mahdollista tapausta:

1 - yhdelld "80 ms" -kuvalla
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2 - "40 ms" -kuvalla, jota seuraa kaksi "20 ms" -kuvaa

3 - kahdella "20 ms" -kuvalla, joita seuraa yksi "40 ms"
-kuva

4 - kahdella "40 ms" kuvalla

5 - tai nelj&lls "20 ms" kuvalla.

Jokaisella 80 ms jaksolla midsrittely kiytetysts ta-
pauksesta ylld kuvatuista viidesti vaihtoehdosta, kuten
my6s data, joka liitty kuhunkin moodeista, tulee lihettds
vastaanottimille. Tarvittava bittien m#&r& on riippuvainen
mahdollisten tilanteiden m&&rdstd: ensimmdinen tapaus 1
vastaa yhtd tilannetta. Se on sama tapaukselle 5. Toisaal-
ta tapauksissa 2 ja 3, jotka muodostavat "40 ms" -moodin,
on tarpeen l&dhettdd my®s liikevektorin arvo.

Oletetaan ensinndkin, ett4d keksintda ei kdyteta.
Tarkastellaan liikevektoria, jolla on maksimi amplitudi
(jokaisessa vaakasuorassa/pystysuorassa suunnassa) + pik-
selid. Tama vastaa 13’ = 169 mahdollista vektoria, so. 169
mahdollista tilannetta (katso kuviota 1).

Tapauksessa 4 on tarpeen mdiritelld kaksi vektoria
(yksi kullekin kahdelle 40 ms -jaksolle); t&m8 vastaa 169
ensimmdistd vektoria x 169 toista vektoria, so. 1692 ti-
lannetta.

Kokonaism&drd tilanteille, jotka vastaavat viitta
tapausta, on jokaisen tapauksen tilanteiden summa, So:

Tapaus 1 : 1

Tapaus 2 : 169
Tapaus 3 : 169

4 : 169% = 28561

Tapaus 5 : 1

Yhteensa 28901

Yksi tilanne 28 901 joukosta voidaan m&&ritelli
kdytt8en 15 bittii.

Nama 15 bittid tulee m&&ritellid uudelleen jokai-
selle Kkuvan osalle. Jos osat ovat 16 x 16 nelioits,

Tapaus

1 440 x 1152 pikselin kuvassa on 6480 osaa. Edelleen on
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olemassa 12,5 80 ms -jaksoa sekunnissa. Yhteensi tarvit-
tava kapasiteetti on 15 bitti8 x 6 480 nelidtd x 12,5 jak-
soa = 1 215 000 bittid/sekunti. T&m& kapasiteetti on suu-
rempi kuin se johon on tarkoitus allokoida t&m#n tyyppista
tietoa, esimerkiksi D2MAC-pakettistandardi (suunnilleen 1M
bitti/s kentdn paluujaksojen aikana).

On siten tarpeen aiemmin tunnetussa tavassa, etta
rajoitetaan vektorit #3 pikseliin. Itse asiassa jokai-
selle nelidlle on silloin 7% = 49 mahdollista vektoria, ja
yhteensd viiden tapauksen kuvaamiseksi: 1 + 49 + 49 + 492 +
1 = 2501 tilannetta, jotka 12 bitti# voi kuvata. Kapasi-
teetti on silloin 12 x 6 480 x 12,5 = 972 000 bittiid/se-
kunti, joka voidaan hyvédksyd. Kuitenkin on valitettavaa
rajoittaa liikevektorien suuruutta, joita voidaan kayttas,
kuvan laadun kustannuksella. Sen vuoksi tehtiin yritys
loyt8&d keino ldhettdd vektoreita jotka ovat 6 pikselia
tai vield suurempia, kdytdssd olevalla maksimaalisella
digitaalisella kapasiteetilla joka on suunnilleen 1M bit-
tid/sekunti.

Oletetataan, ettd kaikki liikevektorit kaikille
kuville on arvioitu, joko keksinn®n mukaisella liikkeen
arvioijalla tai ilman, ja ettd valinnanohjauspiiri 31 on
valinnut 40 ms -moodin 80 ms -jakson kuvaosan toiselle
40 ms osalle. Koska systeemi on varustettu laitteella joka
on samanlainen kuin ne joita kuvattiin yllid viitaten ku-
vioon 4, ndmd laitteet yhdistdvdt 80 ms -jakson ensimm&i-
sen osan kuvan yhdeksdn osaa 5 osaan R t&m&n jakson toi-
sessa kuvassa. On olemassa laite osan R liikevektorin ver-
tailemiseksi jokaisen yhdeks&n osan 5 liikevektorin kans-
sa. Tata vertailua varten on mahdollista valita tdydelli-
sen identtisyyden etsintd tai vain eron, joka on vdhemman
kuin ennalta md&r&tty kynnysarvo.

Jos on olemassa t8dydellinen vastaavuus ryhmidn 5
osan liikevektorin ja osan R liikevektorin v&1ills, on
mahdollista vahvistaa 40 ms -moodin valinta osalle R 80 ms
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-Jjakson toisessa osassa, ja ldhett#s vastaavan liikevekto-
rin arvo, ei viitaten 169:84n joukkoon mahdollisia koor-
dinaatteja (kuvio 1), vaan yksinkertaisesti osoittamalla,
mistd elementistd ryhm#ssd 5 vertailu oli positiivinen. On
siten olemassa vain yhdeks&n mahdollisuutta, sadankuuden-
kymmenenyhdeks&n sijasta, ja digitaalista kapasiteettia
voidaan huomattavasti v&hentsi.

Jos on tehty valinta vain pienimm&n eron etsimi-
seksi tai eron joka on pienempi kuin ennalta mddrdtty kyn-
nys, mukaan lukien eron joka on silloin mahdollista "to-
dellisen" vektorin neli®ssd R ja ryhm&n 5 nelién valilla,
jota on suotavaa kdytt&4 sen sijasta, voi olla ettid "40
ms" -moodi ei en#& ole paras osalle R. Silloin on tarpeen
tuottaa keino jolla mé&r&dtd8n , verrattaessa dekoodattua
kuvaa ja alkuperdistd, tyydyttdvimmi#n moodin valinta tut-
kitulle osalle, jonka liikevektori elementille ryhmdssa 5
on l8hinn4d elementtii R.

Todettaessa, ettd "40 ms" -moodi on otettu kayt-
t66n 80 ms -jakson toiselle vaiheelle merkitsee, ettd yksi
ylld mainituista tapauksista 3 tai 4 on soveltuva: tapaus
3 on myds mahdollinen koska vaikka "20 ms" -moodi on va-
littu elementille E jakson ensimmfisen vaiheen aikana,
vertailuja ei kuitenkaan voida suorittaa muille osille,
jotka ovat E:n vieress# ryhmissi 5, joille wvalittiin "40
ms" -moodi ensimmiisessd vaiheessa.

Nama laitteet ovat j4lleen kerran tietysti ohjaus-
piirin 31 laitteita ja tapauksessa, joss ne vahvistaisivat
40 ms -moodin valinnan osalle R, liikevektorin arvo lihe-
tetddn kuten aiemmin, osoittaen, mille ryhmdn 5 elemen-
tille vertailu oli positiivinen.

Tapauksessa, jossa mik#&n vertailu ei ole positii-
vinen, olisi mahdollista l3hett#i neli®n R liikevektori
sen koordinaatteina, mutta t&lls prosessilla on haittapuo-
lena, ettd vaadittava digitaalinen kapasiteetti on suurem-
pi ja ei-ennustettavissa. On sen vuoksi seki yvksinkertai-
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sempaa ja tyydyttdvémpdd siirtysd takaisin "20 ms" -moo-
diin.

Tapauksessa, jossa BMA-liikkeenarvioija, jossa kdy-
tetadn hybdyksi Kkeksintdd, on kéytSssd, liikevektorin
siirto perustuu tietysti samaan periaatteeseen, eli etta
siirtolaite osoittaa toiselle jaksolle, mik4 on se elemen-
teistd ryhmdssd 5, joka on tuottanut optimaalisen liike-
vektorin.

Tilanteiden kokonaismédrd ylla esitetyille viidel-
le tapaukselle on nyt:

Tapaus 1 : 1
Tapaus 2 : 169
Tapaus 3 : 169 (tai 9)
Tapaus 4 : 169 x 9
Tapaus 5 : 1

1861

Tilanne 1 861:n joukosta voidaan m#drdtd 11 bitil-
1la; t&md vastaa nyt 81 000 bitti#/sekunti kapasiteettia,
joka on t&8ysin yhteensopiva Kkapasiteetin kanssa, jonka
kenttdpaluut tarjoavat D- ja D2MAC-pakettistandardeissa.

Televisiovastaanottimet, joiden on tarkoitus kayt-
tdd mukana olevaa digitaalista dataa, joka sallii kuvan
prosessoinnin, ovat varustetut pikselimuisteilla, ja ta-
pauksessa jossa liikevektoreita on mukana, vastaanottimet
on myds varustettu muisteilla, jotka tallentavat nimi vek-
torit. T&m8n seurauksena on mahdollista 1l6ytdd edellisen
kuvan liikevektorit vastaanottimessa muistilaitteella, jo-
ka on normaalisti olemassa. Ainoa elementti, joka tulee
lisdtd keksinndén toteuttamiseksi, on hyvin yksinkertainen
prosessorielementti, joka kuvaosan tietojen perusteella
prosessoinnin aikana ja l8hettimelti vastaanotetun numeron
perusteella, mddrdsd yhden edellisen kuvan yhdeks&stid osas-
ta (ylld kuvatun mukaisesti), laskee muistiosoitteen, jos-
sa mddrdtyn osan liikevektori sijaitsee, aloittaa luennan

siitd, ja kirjoittaa sen nykyisen osan liikevektoriksi.
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Kaytann8ssd, koska vastaanotin on varustettu prosessori-
jérjestelmdlld joka toteuttaa digitaaliset operaatiot
liittyen kuvien osiin, lis&elementti johon yll4 viitattiin
tuotetaan ohjelmalla, jonka alan ammattimies voi helposti
rakentaa.

Jotta saavutettaisiin edelleen etua datakapasitee-
tin suhteen, siirtojdrjestelmd voi edelleen sis&ltis lait-
teet, joilla md8&r&t&&n liikevektorien joukossa, prosessoi-
taessa kuvaa 51 jota nimitet&8n edeltdvidksi kuvaksi joka
liittyy kuviin 50, 52, alijoukko joka sis&lt#i liikevekto-
rit jotka tavataan useimmin, ja alijoukon kaikkien liike-
vektorien ominaisuuksien l&hett#miseksi kerran kuvaa koh-
den, jolloin jokaisen kuvaosan liikevektori masritian vii-
taten tdhdn alijoukkoon. Jos l&hetettdvd kuvaosan vaihte-
luvektori ei ole t&m#&n alijoukon elementti, kaytet#dsn
toista moodia t&lle kuvan osalle.

Tédlld jdrjestelylld digitaalinen kapasitetti, joka
on tarpeen mddriteltdessd ensimmdinen kuva 51, vidhenee
edelleen. Toisaalta voi olla, ettd yksi tai useampia ryh-
madn 5 nelidistd on prosessoitu "20 ms" -moodissa kuvassa
51 (koska niiden nopeusvektorit eiv&t muodosta osaa maini-
tusta alijoukosta) kun taas neli®$ R kuvassa 53 voi itse
olla prosessoitu "40 ms" -moodissa. Siitd huolimatta kek-
sinndn sovellutusta ei hyl#td, vaan silloin on olemassa
rajoitus identiteetin haulle nille ryhm&n 5 nelidille,
jotka on prosessoitu 40 ms -moodissa.

Néma laitteet voivat olla toteutetut kuvion 6 pii-
rin avulla, joka on osa DATV-kooderia 35 kuviossa 2.

Indeksit 0 ja -1, joita k#ytetdsn tiassi kuviossa,
viittaavat vastaavasti kuvaan ja edelt&dvidsn kuvaan.

Paatbkset (valinnasta kolmen moodin v&lills) D(1)
ja D(0), jotka l&htevdt valinnanohjauspiirilta 31 kuviossa
2, johdetaan liitdnt®ihin 22, 23. Liikevektorit vied&an
liitdntds&n 21.
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Liikevektorisignaali kulkee piirin 2 kautta, joka
aiheuttaa 40 ms viiveen, jotta asetettaisiin jokainen ku-
van 0 vektori samaan vaiheeseen kuvan -1 vektorin kanssa.
Piiri 12 vastaanottaa t&mén viivdstetyn liikevektorin ja
my8s pddtbksen D(-1) valinnasta kolmesta kanavasta, kos-
kien kuvaa -1. Piiri 12 on prosessorielementti, joka kuvan
tdydellisen kuvauksen j&dlkeen muodostaa 1liikevektorien
luckituksen esiintymistiheyden mukaan ja sydtt84 elemen-
tille 20 Kkuvauksen useimmin toistuvien vektorien alijou-
kosta. Liikevektorisignaali, joka esiintyy piirin 12 tu-
lossa, l&hetetddn elementille 20 viivepiirillid 14, joka
vastaa aikaa, jonka prosessori 12 kuluttaa luokittelun
tekoon. Elementti 20 m&&r&dd, muodostaako piirin 14 l&het-
tama liikevektori osan alijoukkoa, jonka prosessori 12
tuottaa. Jos ndin ei ole, pd&dtdstd D(-1) modifioidaan mah-
dollisesti "20 ms" -kanavan valinnan mi#rd&miseksi. Modi-
fioituun signaalivalintaan viitataan merkinn#lli MD(-1).
Jos on valittu "40 ms" -moodi (liikevektori muodostaa osan
alijoukkoa), tuotetaan vastaavan liikevektorin (V(-1))
numero. Valinta, joka on aiheutettu elementtien 12, 14, 20
avulla on se joka koskee ensimmiistd "40 ms" -kuvaa 80 ms
-jaksossa.

Piirin 19 kautta, jolla kompensoidaan viivettd, jo-
ka vastaa erilaisten prosessointien kestoa, jotka suorite-
taan elementeissd 12, 20, liikevektori johdetaan element-
tiin 24. P8atds D(0), joka koskee kuvaa 0, liit#nndssd 23,
johdetaan my8s elementtiin 24, kuten myds p&itds MD(-1) ja
vektori vV(-1).

Elementti 24 on kuvattu tarkemmin kuviossa 7. Se
lopulta tuottaa p#dtdksen MD(0) ja mahdollisesti vektorin
V(0) muokkauspiirille 15, joka vastaanottaa toisaalta ku-
vauksen liikevektorien alijoukoista l&8hetettdviksi Kkerran
80 ms -jakson aikana, ja sitten jokaiselle kuvaosalle p&a-
tOksen MD(-1) ja paatdksen MD(0), kuten myds mahdollisesti
kaksi vastaavaa liikevektoria V(0) ja V(-1). Elementti 36
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on viive-elementti, joka kompensoi viiveitd, jotka ele-
mentti 24 aiheuttaa.

Elementti 15 editoi dataa ja sydttdd ne 1&htddn 18
ldhetettdviksi ennalta m#irdtyn formatin mukaisesti digi-
taalisella siirtokanavalla.

Piiri 24, joka on kuvattu tarkemmin kuviossa 7,
vastaanottaa pddtdkset ja - kun on sopivaa - vastaavat
vektorit liit8nndissd 38, 39 vastaavasti kuville -1 ja 0.
Elementit, joihin viitataan merkinn®illsa 1BD, 2BD ja 1LBD,
ovat viive-elementtejd, jotka aiheuttavat vastaavasti yh-
den kuvaosan ("ldhkoviive"), kahden kuvaosan ja yhden ku-
vaosien rivin viiveen ("lohkon viivan viive"). Toisin sa-
noen "1BD" on kuljetusaika, esimerkiksi osasta A osaan B,
"2BD" osasta A osaan C ja "1LBD" osasta A osaan D. Kayt-
tden hyddyksi esitettyd rakennetta, jonka toiminta, perus-
tuen sopivien viiveiden aiheuttamiseen, on ilmeistd, loh-
kon 5 osia A ja I koskeva data johdetaan, kaikki samalla
hetkelld, 1liit&ntdihin, joihin itseensd my®s viitataan
merkinndilld A - I.

Samantyyppistd piiri&d k&ytetdidn kuvion 5 elemen-
tissd 59 johtamaan yhdess# data ryhm&n 5 yhdeks#istid osasta
laskentapiirille 48.

Kuvion 7 piiriss& 24 jokainen elementti, johon vii-
tataan merkinn&dlla "CP", suorittaa vertailun liikevekto-
rien koordinaattien v41illd, jotka vektorit esiintyvét sen
kahdessa tulossa, piirroksen sivuilla. Vertailujen tulos
l&hetetddn kaikkien "CP"-lohkojen yhteisen vdylan kautta
paatdselementille 37, joka vie liit#nt&&n 3 korjatun p&ai-
t8ksen MD(0) tutkitusta kuvasta (joka on esimerkiksi ku-
vion 3 kuva 53). Jos mik#&n vertailu ei ole positiivinen,
paatdés MD(0) on "20 ms" -moodin valinta; muussa tapaukses-
sa vahvistetaan "40 ms" -valinta ja liikevektori l&hete-
t&&n numeron avulla, joka ilmaisee, mikid "CP"-elementeists
vastaten 1iit&nt6jd A - I on tuottanut positiivisen ver-

tailun.
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Vertailun voidaan m#dr&td olevan positiivinen, jos
vertailtujen liikevektorien koordinaatit ovat t&ysin sa-
mat. Tdssd tapauksessa ei tarvita uutta tarkistusta "40
ms" -moodin soveltuvuudesta.

Vertailukriteeri voi myds olla, ettd vertailtujen
liikevektorien v&linen ero on vdhemm#n kuin ennalta m&a-
ratty kynnysarvo. Tdss& tapauksessa on silti tarpeen suo-
rittaa dekoodaussimulointi dekoodauksesta vastaanotossa ja
madrdtd vertailemalla dekoodattua kuvaa ja alkuperdista
valintaa tyydyttdvimm8st8 moodista tutkitun osan osalta,
jonka liikevektori on m&&r&tty laitteella, joka kuvattiin
viitaten kuvioon 7. T&mid p&itds tehddsn edullisesti ele-
mentin 31 avulla, joka on jo suorittanut saman vertailun
dekoodatun kuvan ja alkuperdisen v#1illd alkuper&disille
pddtbksille D(0) ja D(-1).

Jos ylld kuvattu statistinen menetelmi3 lshetetts-
vien vektorien m&ddridn vidhentédmiseksi ensimmiisen kuvaparin
osalta "80 ms" -jakson aikana ei ole kdyt®ssi, kuvion 6
elementit 12, 14, 20 h&vi#vidt, jolloin p&&tds D(-1) joh-
detaan ilman korjausta elementtiin 24.

Jos edelleen kdytetdsn laitetta, joka kuvattiin
viitaten kuvioon 5, kuvioiden 6 ja 7 piireisti ei ole hyo-
tya, koska ensimmdinen pd&t®ds jonka valinnanohjauspiiri 31
tekee, koskee vdlitttmisti liikevektoria, joka on valittu
yhdeksdn joukosta, sik#&li kun tarkastellaan toista kuvapa-
ria, ja kuvion 2 DATV kooderi pienentyy datan editointi-
piiriksi.

Seuraavat taulukot kuvaavat DATV kooderin ja de-
kooderin kuvautumista 11 bitin DATV koodisanoiksi ja p&in-
vastoin. Taulukot perustuvat seuraavaan taulukkoon, joka
kuvaa mahdollisuuksien m&d&rdn jokaiselle haarapiitsksen
reitille:
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haarapaditds mahdollisuuksien m#&&dra
kehys 1 kehys 2
1: 80 80 1
2: 40 20 169
3: 20 40 8
4: 40 40 169 * 9
5: 20 20 1 +

1700

Tapauksessa 3 on vain 8 mahdollisuutta koska ei ole
hy6dyksi tuottaa osoitinta vastaavan pikselilohkon liike-
vektoriin edellisessd kehyksess&, jos tuo lohko on koodat-
tu ilman liikevektoreita.

Taulukko 1 antaa 169 mahdollisen liikevektorin in-
deksoinnin;

Taulukko 2 antaa suhteellisten vektoriosoitteiden
indeksoinnin, so. osoittimet 1liikevektoreihin koskien
edellistsd televisiokehysti;

Taulukko 3 antaa haarap#ditdksen ja vektori-infor-
maation koodauksen; ilmeisesti vastaanotettu koodisana
dekoodataan kdyttden k#dnteistd koodaustaulua; ja

Taulukko 4 palauttaa haarapdittksen ja vektori-in-
formaation muista kuin koodisanoista. Siina tapauksessa,
ettd siirtovirheitd esiintyy, dekooderi voi vastaanottaa
1l1-bitin sanoja, joita ei ole m##ritelty koodaustaulussa
(muut kuin koodisanat).

Taulukko 3 voi olla tallennettu (ohjelmoitavaan)
lukumuistiin, joka muodostaa osan kuvion 2 elementtis 35,
tarkemmin kuvion 6 elementtii 15.

De(koodaus)taulukoiden ominaisuudet

Taulukot 3 ja 4 on muodostettu tavalla, joka mini-
moi virheherkkyyttd haaran p&&t®sinformaatiossa DATV-koo-
divirrassa. Sen vuoksi 1 700 koodisanaa on jaettu 5 jouk-
koon, joista kussakin on sama haarapéd&tésinformaatio
(reitti). Reittis haaran perusteella kdytetddn osoittamaan
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joukko. dH(a, b):114 merkit&&n joukon a koodisanan posi-
tioiden minimim&&r&4, johon virheen tulee vaikuttaa ennen-
kuin haarapsdidtds b dekoodataan.

dH(80-80, 40-40) = 2 dH(40-20, 80-80) = 5
dH(80-80, 40-20) = 6 dH(40-20, 40-40) =1
dH(80-80, 20-40) = 5 dH(40-20, 20-40) = 5
dH(80-80, 20-20) = 10 dH(40-20, 20-20) = 2
dH(40-40, 80-80) = 2 dH(20-40, 80-80) = 4
dH(40-40, 40-20) = 1 dH(20-40, 40-40) =1
dH(40-40, 20-40) = 1 dH(20-40, 40-20) = 4
dH(40-40, 20-20) = 2 dH(20-40, 20-20) = 5

dH(20-20, 80-80) = 10
dH(20-20, 40-40) = 3
dH(20-20, 40-20) =

dH(20-20, 20-40) = 6

Kuten n&hd&&n taulukossa 3, ensimméinen ja toinen
koodisana, joka osoittaa 80 - 80 ja 20 - 20 operaatioita
vastaavasti, ovat keskindisesti maksimaalisella Hamming-
etdisyydelld: ne ovat toistensa inversioita. Kuten voidaan
ndhda taulukossa 4, koodisanat, joiden Hamming-etdisyys on
tuon koodisanan ja ensimm#disen tai toisen koodisanan va-
1i118, ollen yksi tai kaksi, jatet#in kdyttdmdttd koodaus-
puolella, siten ettd kayttadmdttdmien koodisanojen puskuri
luodaan mainitun ensimmiisen ja toisen koodisanan v&liin
toisaalta, ja koodisanojen, jotka osoittavat muita operaa-
tioita, toisaalta. Dekoodauspuolella koodisanat, joiden
Hamming-et8isyys on tuon koodisanan ja ensimmdisen tai
toisen koodisanan v&1ill8, ollen yksi, dekoodataan kuten
ndma ensimmdinen ja toinen koodisana vastaavasti. Edelleen
koodisanat, joiden Hamming-et#disyys on tuon koodisanan ja
ensimmdisen koodisanan v&1ill&, ollen kaksi, dekoodataan

N
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kuten koodisana, joka osoittaa 40 - 40 operaatiota liike-
vektorin ja osoitinvektorin ollessa molemmat nollia. Koo-
disanat, joiden Hamming-etdisyys on tuon koodisanan ja
toisen koodisanan v&1illd, ollen kaksi, dekoodataan kuten
koodisana, joka osoittaa 40 - 20 operaatiota, jossa liike-
vektori on nolla, siten ettid ainakin vksi kehyksistd, tas-
sa tapauksessa toinen kehys, dekoodataan kuten 20 - 20
operaatio. Ndiden valintojen uskotaan olevan parhaat mah-
dolliset ratkaisut kanavavirheiden tapauksessa.

Kuten n&dhdddn taulukossa 3, 9 osoitinta liikevek-
toreihin 40 - 40 operaatioiden tapauksessa jaetaan 8
osoittimen ryhméksi, joka on koodattu 3 erilliseen bittiin
11 bitin kiinte&n mittaisessa koodisanassa, ja j&ljelle
jadvdksi osoittimeksi siten, ett#d kanavavirheilli ndissa 3
bitissd ei ole haitallista vaikutusta informatioon, joka
sisdltyy toisiin 8 bittiin, ja pédinvastoin. Edelleen 3
bitin sanat on valittu siten, ettd molemmin puolin l&hei-
silld osoittimilla on molemmin puolin 1l&heiset 3 bitin
sanat, jotta saavutettaisiin optimi dekoodaus kanavavir-
heiden tapauksessa. Jidljelle jddva yhdeksds osoitin vali-
taan olemaan yksi poikittaisosoittimista, joka perustuu
havaintoon, ett8 poikittaiset liikevektorit ovat suhteel-
lisen harvinaisia.

Kuten n&hdddn taulukossa 1 liikevektorien indek-
sinumerot on valittu siten, ettd molemmin puolin ldhekk&i-
sillé liikevektoreilla on molemmin puolin l&hekk&diset in-
deksinumerot, joka k&&nnet#in molemmin puolin l8hekk#disik-
si koodisanoiksi taulukossa 3, siten etti optimi dekoodaus
kanavavirheiden tapauksessa saavutetaan.

Miten lukea de(koodaus) taulukoita

Yli 80 ms haarapditdkset muodostavat 5 temporaalis-
ta reittid. Taulukoissa reitit on madritelty kent&n poh-
jalta.

Yli 80 ms vektori-informaatio on jaettu liikevekto-
riin (alue: [-6,6:-6,6)]) ensimmidisessa kehyksessd (FRM 1)
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Ja suhteelliseen vektoriosoitteeseen (9 lohkopositiota)
toisessa kehyksessd (FRM 2).

169 liikevektoria kehyksessd FRM 1 on indeksoitu
taulukon 1 mukaisesti.

9 suhteellista vektoriosoitetta on indeksoitu tau-
lukon 2 mukaisesti.

Tapauksissa, ettd reitti on 40-40-40-40 ja suhteel-
linen vektoriosoite ei ole yhtd kuin 9, vastaava koodisana
muodostuu 8-bitin etuliittestd ja 3-bitin takaliittests
(***). Etuliite midsdrittelee vektorin (FRM 1). 8 mahdollis-
ta suhteellista vektoriosoitetta on maaritelty takaliit-
teessd kdyttden seuraavaa taulukkoa.

suht. vektoriosoite 1 2 3 4 S 6 7 8

**% taulukossa 3 000 | 001 010 100 101 111 011 110

4
1b

fb osoittaa l&dhetetyn 1l1-bitin sanan ensimmiista
bittia.

1b osoittaa ldhetetyn 11-bitin sanan viimeisti bit-
tid.

Viiva (-) sarakkeessa osoittaa, ettd vastaava vek-
tori-informaatio ei ole oleellinen.

Taulukko 4 kuvaa vain muiden kuin koodisanojen de-
koodauksen. Haarap#ddtds- ja vektori-informaatio vastaan-
otetusta koodisanasta saadaan kayftéen taulukon 3 inver-
siota.

Muiden kuin koodisanojen m&&rd on 2**11-1700=348.
N&ma on ryhmitelty niiden Hamming-painon mukaan (H. pai-
no), joka midraa tilojen 'l' m&&rin sanassa.

Sulkujen sis8ssd on annettu sanojen ma&ra katego-
riaa kohden.
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169 vektorin indeksointi

169

165

157

145

129

109

62

86

110

130

146

158

166

164

156

144

128

108

85

42

63

87

111

131

147

159

155

143

127

107

84

61

26

43

64

88

112

132

148

142

126

106

83

60

41

14

27

44

65

89

113

133

125

105

82

59

40

25

15

28

45

66

90

114

104

81

58

39

24

13|

16

29

46

67

80

57

38

23

12

5

17

30

47

68

103

79

56

37

22

11

18

31

48

69

92

124

102

78

55

36

21

10

19

32

49

70

93

115

141

123

101

77

54

35

20

33

50

71

94

116

134

154

140

122

100

76

33

34

51

72

95

117

135

149

163

153

139

121

99

75

32

73

96

118

136

150

160

168

162

152

138

120

98

74

97

119

137

151

161

167

-6

-4

-3

-2

-1

Vx

91475

Taulukko 2: Suhteellisten vektoriosoitteiden indek-

sointi

6 | 2|7
531113
9148
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Taulukko 3 : Haarap&atdksen ja vektori-informaation
koodaus

REITTI

VEKTORI (FRM 1)

SUHT. OSOITE (FRM 2)

KOODISANA

80-80-80-80

00000000000

40-40-40-40 1 1 - 8 (sisdltden) | 11100000%#%
40-40-40-40 2 1- 8 " | 11010000%**
40-40-40-40 3 1 - 8 " 11001000%+*
40-40-40-40 4 1- 8 " 11000100%**
40-40-40-40 5 1- 8 " 11000010#%*
40-40-40-40 6 1. 8 " 11000001 **#
40-40-40-40 7 1- 8 n 10110000%#*
40-40-40-40 8 1- 8 u 10101000%#*#
40-40-40-40 9 1- 8 " 10100100%%*
40-40-40-40 10 1- 8 = 10100010%**
40-40-40-40 11 -1-8 v 10100001 ##+
40-40-40-40 12 1- 8 " 10011000% %+
40-40-40-40 13 1- 8 v 10010100 %%+
40-40-40-40 14 1- 8 v 10010010 %%+
40-40-40-40 15 1- 8 v 10010001 *#
40-40-40-40 16 1- 8 v 10001100% *#
40-40-40-40 17 1- 8 v 10001010% %+
40-40-40-40 18 1- 8 = 10001001 ###
40-40-40-40 19 1- 8 = 10000110% %+
40-40-40-40 20 1- 8 v 10000101 *##*
40-40-40-40 21 1- g w 1000001 1 44+
40-40-40-40 22 1- 8 = 01110000%+*
40-40-40-40 23 1- 8 = 01101000%#*
40-40-40-40 24 1- 8 » 01100100%%+
40-40-40-40 25 1- 8 » 01100010%4x
40-40-40-40 26 1- 8 » 01100001 ##*
40-40-40-40 27 1- 8 » 01011000%**
40-40-40-40 28 1- 8 = 01010100%%*
40-40-40-40 29 1- 8w 01010010%**
40-40-40-40 30 1- 8 = 01010001 *+#
40-40-40-40 31 1- 8 v 01001100%*
40-40-40-40 32 1-- 8 ® 010010104+
40-40-40-40 33 1- 8 » 01001001 *#*
40-40-40-40 34 1- 8 v 01000110%%*
40-40-40-40 35 1- 8 v 01000101 ##*
40-40-40-40 36 1- 8§ » 01000011 *#*
40-40-40-40 37 1- 8 " . 00111000+
40-40-40-40 38 1- g v 00110100##*
40-40-40-40 19 1-- 8 v 00110010%%*
40-40-40-40 40 1- 8 " 00110001 **
40-40-40-40 41 1- 8 v 001011004+
40-40-40-40 42 1- 8 » 00101010%**
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REITTI VEKTORI(FRM 1) |SUHT. 0SOITE (FRM 2) KOODIRANA
40-40-40-40 43 1 - B (sisdltden)| 00101001%%*
40-40-40-40 44 1 -8 " 00100110#%%*
40-40-40-40 45 1 - 8 " 00100101 *4+*
40-40-40-40 46 1 - 8 " 00100011 %**
40-40-40-40 47 1 -8 " 00011100%**
40-40-40-40 48 1 -8 " 00011010%#%*
40-40-40-40 49 1 - 8 " 00011001 4%«
40-40-40-40 50 1 -8 " 00010110%**
40-40-40-40 51 1 - 8 " 00010101 %x*
40-40-40-40 52 1 —8 " 00010011 % %%
40-40-40-40 53 1 — 8 " 000011104 %%
40-40-40-40 54 1 -8 " 00001101 ***
40-40-40-40 55 1 8 " 00001011 %»*
40-40-40-40 56 1 — 8 " 00000111 %**
40-40-40-40 57 1 -8 " 11110000#%**
40-40-40-40 58 1 -8 " 11101000#%*»
40-40-40-40 59 1 8 " 11100100% 4%
40-40-40-40 60 1 -8 v 11100010***
40-40-40-40 61 1 -8 " 11100001
40-40-40-40 62 1 -8 " 11011000%**
40-40-40-40 63 1 - 8 " 11010100% 4
40-40-40-40 64 1 - 8 u 11010010%%*
40-40-40-40 65 1 - 8 " 11010001 %% *
40-40-40-40 66 1 — 8 " 11001100%**
40-40-40-40 67 1 — 8 " 11001010%*+*
40-40-40-40 68 1 — 8 N 11001001 %+
40-40-40-40 69 1 — 8 " 11000110% %%
40-40-40-40 70 1 -8 " 11000101 #*#*
40-40-40-40 71 1 -8 " 11000011 %#+
40-40-40-40 72 1 -8 " 10111000%**
40-40-40-40 73 1 -8 " 10110100+ %
40-40-40-40 74 1 -8 u 10110010%**
40-40-40-40 75 1 - 8 " 10110001 #%#*
40-40-40-40 76 1 -8 " 10101100% 4%
40-40-40-40 77 1 -8 " 101010104%*
40-40-40-40 78 1 - 8° " 10101001 #»#
40-40-40-40 79 1 B v 101001104 %%
40-40-40-40 80 1 -8 " 10100101 #+#
40-40-40-40 81 1 -8 " 10100011 ##+
40-40-40-40 82 1 -8 " 10011100% *+
40-40-40-40 83 1 -8 " 10011010% %«
40-40-40-40 84 1 -8 " 10011001 %%+
40-40-40-40 85 1 -8 " 100101104 **
40-40-40-40 86 1 - 8 " 10010101 %%
40-40-40-40 87 1 8 " 10010011 %*%
40-40-40-40 88 1 -8 " 10001110% %+
40-40-40-40 89 1 — 8 " 10001101 ##*»
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REITTI VEKTORI (FRM 1 ) SUHT. OSOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-40-40 90 1 - 8 (sisdltden)| 10001011%%+
40-40-40-40 91 1 - 8 " 10000111 **+
40-40-40-40 92 1 - 8 " 01111000 *+
40-40-40-40 93 1 - 8 " 01110100+
40-40-40-40 94 1 8 " 01110010+
40-40-40-40 95 1 -8 " 01110001 *##
40-40-40-40 96 1 - 8 " 01101100%*%*
40-40-40-40 97 ‘1 -8 " 01101010%%*
40-40-40-40 98 1 - 8 " 01101001 %%+
40-40-40-40 99 1 -8 " 01100110%#%
40-40-40-40 100 1 -8 " 01100101 %%+
40-40-40-40 101 1 8 " 01100011%%*
40-40-40-40 102 1 -8 n 01011100%%*
40-40-40-40 103 1 -8 " 01011 )10% %+
40-40-40-40 104 1 -8 " 01011001 %%
40-40-40-40 105 1 -8 " 01010110%*x
40-40-40-40 106 1 8 " 01010101 *%*
40-40-40-40 107 1 -8 " 01010011 4%
40-40-40-40 108 1 -8 " 01001110%#*+
40-40-40-40 109 1 -8 " 01001101 %%+
40-40-40-40 110 1 -8 " 01001011 %%+
40-40-40-40 111 1 -8 " 01000111##*
40-40-40-40 112 1 -8 " 00111100%*
40-40-40-40 113 1 -8 " 00111010%**
40-40-40-40 114 1 - 8 " 00111001 ##+*
40-40-40-40 115 1 -8 " 00110110%++
40-40-40-40 116 1 -8 " 00110101 %+
40-40-40-40 117 1 -8 " 0011001 1%#%
40-40-40-40 118 1 - 8 " 00101110%*+
40-40-40-40 119 1 - 8 " 00101101 %%
40-40-40-40 120 1 -8 " 00101011 %4+
40-40-40-40 121 1 - 8 " 001001114+
40-40-40-40 122 1 - 8 " 00011110%#*
40-40-40-40 123 1 -8 " 00011101 ##*
40-40-40-40 124 1 -8. =» 00011011 %**
40-40-40-40 125 1 8 " 00010111 %#+*
40-40-40-40 126 1 -8 " 0000111 1%%*
40-40-40-40 127 1 - 8 " 11111000%**
40-40-40-40 128 1 - 8 " 11110100%#*
40-40-40-40 129 1 -8 " 11110010%**
40-40-40-40 130 1 -8 " 11110001 *#+
40-40-40-40 131 1 -8 " 11101100%*#
40-40-40-40 132 1 -8 " 11101010#*#
40-40-40-40 133 1 -8 " 11101001 %%+
40-40-40-40 134 1 -8 " 11100110%%*
40-40-40-40 135 1 - 8 " 11100101 ##*
40-40-40-40 136 1 -8 " 11100011 4%

l 3
fb 1b




10

15

20

25

30

35

33

Koodaustaulukko (jatk.)

91473

REITTI

VEKTORI (FRM 1 ) SUHT. OSOITE (FRM 2 ) KOODISANA
40-40-40-40 137 1 - B (sis&dltéen) 11011100*%*
40-40-40-40 138 1 - 8 " 11011010**#
40-40-40-40 139 1 8 " 11011001 #**
40-40-40-40 140 1 8 " 11010110%##*
40-40-40-40 141 1 8 " 11010101 % %%
40-40-40-40 142 1 8 " 11010011 %%+
40-40-40-40 143 1 8 " 11001110%**
40-40-40-40 144 1 8 " 11001101 %#*
40-40-40-40 145 1l - 8 " 1100101 1% %%
40-40-40-40 146 1 8 " 1100011144
40-40-40-40 147 1 8 " 10111100%**
40-40-40-40 148 1 - 8 " 10111010%*x*
40-40-40-40 149 1 - 8 " 10111001 %%
40-40-40-40 150 1 - 8 " 10110110%*+
40-40-40-40 151 1 - 8 " 10110101 %%
40-40-40-40 152 1 - 8 " 10110011 %%
40-40-40-40 153 1 - 8 " 10101110% %%
40-40-40-40 154 1 - 8 " 10101101 %»
40-40-40-40 155 1 - 8 " 10101011 %%
40-40-40-40 156 1 - 8 " 10100111 4%*
40-40-40-40 157 1 - 8 " 10011110%**
40-40-40-40 158 1 -8 " 10011101 %%
40-40-40-40 159 1 - 8 " 1001101 1%
40-40-40-40 160 1 -8 " 10010111 4%+
40-40-40-40 161 1 8 " 10001111 %#4
40-40-40-40 162 1 8 " 01111100%+*»
40-40-40-40 163 1 8 " 01111010%%**
40-40-40-40 164 1 8 " 01111001 #%*+
40-40-40-40 165 1 -8 " 01110110%**
40-40-40-40 166 1 8 " 01110101 4%*
40-40-40-40 167 1- 8 " 01110011 %%
40-40-40-40 168 1- 8 " 01101110# 4%
40-40-40-40 169 1 - 8 " 01101101 %%+
40-40-40-40 1 9 " 00000000111
40-40-40-40 2 9 10000000110
40-40-40-40 3 9 10000000101
40-40-40-40 4 9 10000000011
40-40-40-40 5 9 10000000111
40-40-40-40 6 9 01000000110
40-40-40-40 7 9 01000000101
40-40-40-40 8 9 01000000011
40-40-40-40 9 9 01000000111
40-40-40-40 10 9 00100000110
40-40-40-40 11 9 00100000101
40-40-40-40 12 9 00100000011
40-40-40-40 13 9 00100000111
i 4
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REITTI VEKTORI (FRM 1) SUHT. OSOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-40-40 14 9 00010000110
40-40-40-40 15 9 00010000101
40-40-40-40 16 9 00010000011
40-40-40-40 17 9 00010000111
40-40-40-40 18 9 00001000110
40-40-40-40 19 9 00001000101
40-40-40-40 20 9 00001000011
40-40-40-40 21 9 00001000111
40-40-40-40 22 9 00000100110
40-40-40-40 23 9 00000100101
40-40-40-40 24 9 00000100011
40-40-40-40 25 9 00000100111
40-40-40-40 26 9 00000010110
40-40-40-40 27 9 00000010101
40-40-40-40 28 9 00000010011
40-40-40-40 29 9 00000010111
40-40-40-40 30 9 00000001110
40-40-40-40 31 9 00000001101
40-40-40-40 32 9 00000001011
40-40-40-40 33 9 00000001111
40 40-40-40 34 9 11000000100
40-40-40-40 35 9 11000000010
40-40-40-40 36 9 11000000001
40-40-40-40 37 9 11000000110
40-40-40-40 38 9 11000000101
40-40-40-40 39 9 11000000011
40-40-40-40 40 9 11000000111
40-40-40-40 41 9 10100000100
40-40-40-40 42 9 10100000010
40-40-40-40 43 9 10100000001
40-40-40-40 44 9 10100000110
40-40-40-40 45 9 10100000101
40-40-40-40 46 9 10100000011
40-40-40-40 47 9 10100000111
40-40-40-40 48 9 . 10010000100
40-40-40-40 49 9 10010000010
40-40-40-40 50 9 10010000001
40-40-40-40 51 9 10010000110
40-40-40-40 52 9 10010000101
40-40-40-40 53 9 10010000011
40-40-40-40 54 9 10010000111
40-40-40-40 55 9 10001000100
40-40-40-40 56 9 10001000010
40-40-40-40 57 9 10001000001
40-40-40-40 58 9 10001000110
40-40-40-40 59 9 10001000101
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91473

REITTI VEKTORI (FRM 1) |SUHT. OSOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-40-40 60 9 10001000011
40-40-40-40 61 9 10001000111
40-40-40-40 62 9 10000100100

- 40-40-40-40 63 9 10000100010
40-40-40-40 64 9 10000100001
40-40-40-40 65 9 10000100110
40-40-40-40 66 9 10000100101
40-40-40-40 67 9 10000100011
40-40-40-40 68 9 10000100111
40-40-40-40 69 9 10000010100
40-40-40-40 70 9 10000010010
40-40-40-40 71 9 10000010001
40-40-40-40 72 9 10000010110
40-40-40-40 73 9 10000010101
40-40-40-40 74 9 10000010011
40-40-40-40 75 9 10000010111
40-40-40-40 76 9 10000001100
40-40-40-40 77 9 10000001010
40-40-40-40 78 9 10000001001
40-40-40-40 79 9 10000001110
40-40-40-40 80 9 10000001101
40-40-40-40 81 9 10000001011
40-40-40-40 82 9 10000001111
40-40-40-40 83 9 - 01100000100
40-40-40-40 B4 9 01100000010
40-40-40-40 85 9 01100000001
40-40-40-40 86 9 01100000110
40-40-40-40 87 9 01100000101
40-40-40-40 88 9 01100000011
40-40-40-40 89 9 01100000111
40-40-40-40 90 9 01010000100
40-40-40-40 91 9 01010000010
40-40-40-40 92 9 01010000001
40-40-40-40 93 9 01010000110
40-40-40-40 94 9 01010000101
40-40-40-40 95 9 01010000011
40-40-40-40 96 .9 01010000111
40-40-40-40 97 9 01001000100
40-40-40-40 98 9 01001000010
40-40-40-40 99 9 01001000001
40-40-40-40 100 9 01001000110
40-40-40-40 101 9 01001000101
40-40-40-40 102 9 01001000011
40-40-40-40 103 .9 01001000111
40-40-40-40 104 9 01000100100
40-40-40-40 105 9 01000100010
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REITTI VEKTOR1 (FRM 1) | suur.osorTe (FRM 2) KOODISANA
40-40-40-40 106 9 01000100001
40-40-40-40 107 9 01000100110
40-40-40-40 108 9 01000100101
40-40-40-40 109 9 01000100011
40-40-40-40 110 9 01000100111
40-40-40-40 111 9 01000010100
40-40-40-40 112 9 01000010010
40-40-40-40 113 9 01000010001
40-40-40-40 114 9 01000010110
40-40-40-40 115 9 01000010101
40-40-40-40 116 9 01000010011
40-40-40-40 117 9 01000010111
40-40-40-40 118 9 01000001100
40-40-40-40 119 9 01000001010
40-40-40-40 120 9 01000001001
40-40-40-40 121 9 01000001110
40-40-40-40 122 9 01000001101
40-40-40-40 123 9 01000001011
40-40-40-40 124 9 01000001111
40-40-40-40 125 9 00110000100
40-40-40-40 126 9 00110000010
40-40-40-40 127 9 00110000001
40-40-40-40 128 9 00110000110
40-40-40-40 129 9 00110000101
40-40-40-40 130 9 00110000011
40-40-40-40 131 9 00110000111
40-40-40-40 132 9 00101000100
40-40-40-40 133 9 00101000010
40-40-40-40 134 9 00101000001
40-40-40-40 135 9 00101000110
40-40-40-40 136 9 00101000101
40-40-40-40 137 9 00101000011
40-40-40-40 138 9 00101090111
40-40-40-40 139 9 00100100100
40-40-40-40 140 9. 00100100010
40-40-40-40 141 9 00100100001
40-40-40-40 142 9 00100100110
40-40-40-40 143 9 00100100101
40-40-40-40 144 9 00100100011
40-40-40-40 145 9 00100100111
40-40-40-40 146 9 00100010100
40-40-40-40 147 9 00100010010
40-40-40-40 148 9 00100010001
40-40-40-40 149 9 00100010110
40-40-40-40 150 9 00100010101
40-40-40-40 151 9 00100010011
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REITTI VEKTORI(FRM 1) | SUHT. OSOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-40-40 152 9 00100010111
40-40-40-40 153 9 00100001100
40-40-40-40 154 9 00100001010
40-40-40-40 155 9 00100001001
40-40-40-40 156 9 00100001110
40-40-40-40 157 9 00100001101
40-40-40-40 158 9 00100001011
40-40-40-40 159 9 00100001111
40-40-40-40 160 9 00011000100
40-40-40-40 161 9 00011000010
40-40-40-40 162 9 00011000001
40-40-40-40 163 9 00011000110
40-40-40-40 164 9 00011000101
40-40-40-40 165 9 00011000011
40-40-40-40 166 9 00011000111
40-40-40-40 167 9 00010100100
40-40-40-40 168 9 00010100010
40-40-40-40 169 9 00010100001

40-40-20-20 1 - 11111100000
40-40-20-20 2 - 11111100100
40-40-20-20 3 - 11111100010
40-40-20-20 4 - 11111100001
40-40-20-20 5 - 11111100110
40-40-20-20 6 - 11111010000
40-40-20-20 7 - 11111010100
40-40-20-20 8 - 11111010010
40-40-20-20 9 - 11111010001
40-40-20-20 10 - 11111010110
40-40-20-20 11 - 11111001000
40-40-20-20 12 - 11111001100
40-40-20-20 13 - 11111001010
40-40-20-20 14 - 11111001001
40-40-20-20 15 - 11111001110
40-40-20-20 16 - 11110110000
40-40-20-20 17 - 11110110100
40-40-20-20 18 - 11110110010
40-40-20-20 19 - 11110110001
40-40-20-20 20 - 11110110110
40-40-20-20 21 - 11110101000
40-40-20-20 22 - 11110101100
40-40-20-20 23 - 11110101010
40-40-20-20 24 - 11110101001
40-40-20-20 25 - 11110101110
i $
fb 1b



10

15

20

25

30

35

38

Koodaustaulukko (jatk.)
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REITTI VEKTORI (FRM 1) | sunT. osorte ¢(FRM 2) KOODISANA
40-40-20-20 26 - 11110011000
40-40-20-20 27 - 11110011100
40-40-20-20 28 - 11110011010
40-40-20-20 29 - 11110011001
40-40-20-20 30 - 11110011110
40-40-20-20 31 11101110000
40-40-20-20 32 - 11101110100
40-40-20-20 33 - 11101110010
40-40-20-20 34 - 11101110001
40-40-20-20 35 - 11101110110
40-40-20-20 36 - 11101101000
40-40-20-20 37 11101101100
40-40-20-20 38 11101101010
40-40-20-20 39 - 11101101001
40-40-20-20 40 11101101110
40-40-20-20 41 - 11101011000
40-40-20-20 42 - 11101011100
40-40-20-20 43 11101011010
40-40-20-20 44 - 11101011001
40-40-20-20 45 - 11101011110
40-40-20-20 46 - 11179111000
40-40-20-20 47 - 11100111100
40-40-20-20 48 - 11100111010
40-40-20-20 49 - 11100111001
40-40-20-20 50 - 11100111110
40-40-20-20 51 11011110000
40-40-20-20 52 11011110100
40-40-20-20 53 - 11011110010
40-40-20-20 S4 - 11011110001
40-40-20-20 55 - 11011110110
40-40-20-20 56 - 11011101000
40-40-20-20 57 - 11011101100
40-40-20-20 58 - 11011101010
40-40-20-20 59 - 11011101001
40-40-20-20 60 - 11011101110
40-40-20-20 61 - 11011011000
40-40-20-20 62 - 11011011100
40-40-20-20 63 - 11011011010
40-40-20-20 64 - 11011011001
40-40-20-20 65 - 11011011110
40-40-20-20 66 - 11010111000
40-40-20-20 67 - 11010111100
40-40-20-20 68 - 11010111010
40-40-20-20 69 11010111001
40-40-20-20 70 - 11010111110
40-40-20-20 71 - 11001111000
il l
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REITTI VEKTORI (FRM 1) | SUHT.OSOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-20-20 72 - 11001111100
40-40-20-20 73 - 11001111010
40-40-20-20 74 - 11001111001
40-40-20-20 75 - 11001111110
40-40-20-20 76 - 10111110000
40-40-20-20 77 - 10111110100
40-40-20-20 78 - 10111110010
40-40-20-20 79 - 10111110001
40-40-20-20 80 - 10111110110
40-40-20-20 81 - 10111101000
40-40-20-20 B2 - 10111101100
40-40-20-20 83 - 10111101010
40-40-20-20 84 - 10111101001
40-40-20-20 85 - 10111101110
40-40-20-20 86 - 10111011000
40-40-20-20 87 - 10111011100
40-40-20-20 88 - 10111011010
40-40-20-20 89 - 10111011001
40-40-20-20 90 ~ 10131011110
40-40-20-20 91 - 1011v111000
40-40-20-20 92 - 10110111100
40-40-20-20 93 - 10110111010
40-40-20-20 94 - 10110111001
40-40-20-20 95 - 10110111110
40-40-20-20 96 - 10101111000
40-40-20-20 97 - 10101111100
40-40-20-20 98 - 10101111010
40-40-20-20 99 - 10101111001
40-40-20-20 100 - 10101111110
40-40-20-20 101 - 10011111000
40-40-20-20 102 - 10011111100
40-40-20-20 103 - 10011111010
40-40-20-20 104 - 10011111001
40-40-20-20 105 - 10011111110
40-40-20-20 106 - 01111110000
40-40-20-20 107 - 01111110100
40-40-20-20 108 - 01111110010
40-40-20-20 109 - 01111110001
40-40-20-20 110 - 01111110110
40-40-20-20 111 - 01111101000
40-40-20-20 112 - 01111101100
40-40-20-20 113 - 01111101010
40-40-20-20 114 - 01111101001
40-40-20-20 115 - 01111101110
40-40-20-20 116 - 01111011000
40-40-20-20 117 - 01111011100
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REITTI VEKTORI (FRH 1) | SUHT. OSOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-20-20 118 01111011010
40-40-20-20 119 01111011001
40-40-20-20 120 - 01111011110
40-40-20-20 121 - 01110111000
40-40-20-20 122 - 01110111100
40-40-20-20 123 - 01110111010
40-40-20-20 124 - 01110111001
40-40-20-20 125 - 01101111000
40-40-20-20 126 - 01101111100
40-40-20-20 127 - 01101111010
40-40-20-20 128 - 01101111001
40-40-20-20 129 - 01011111000
40-40-20-20 130 - 01011111100
40-40-20-20 131 - 01011111010
40-40-20-20 132 - 01011111001
40-40-20-20 133 - 00111111000
40-40-20-20 134 - 00111111160
40-40-20-20 135 - 00111111010
40-40-20-20 136 - 00111111001
40-40-20-20 137 11111110000
40-40-20-20 138 11111110100
40-40-20-20 139 - 11111110010
40-40-20-20 140 - 11111110001
40-40-20-20 141 - - 11111101000
40-40-20-20 142 - 11111101100
40-40-20-20 143 - 11111101010
40-40-20-20 144 - 11111101001
40-40-20-20 145 - 11111011000
40-40-20-20 146 - 11111011100
40-40-20-20 147 - 11111011010
40-40-20-20 148 - 11111011001
40-40-20-20 149 - 11110111000
40-40-20-20 150 - 11110111100
40-40-20-20 151 11110111010
40-40-20-20 152 - 11110111001
40-40-20-20 153 - 11101111000
40-40-20-20 154 - 11101111100
40-40-20-20 155 - 11101111010
40-40-20-20 156 - 11101111001
40-40-20-20 157 - 11011111000
40-40-20-20 158 - 11011111100
40-40-20-20 159 - 11011111010
40-40-20-20 160 - 11011111001
40-40-20-20 161 - 10111111000
40-40-20-20 162 - 10111111100
40-40-20-20 163 - 10111111010

{ <
fb 1b
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REITTI IVEKTORI (FRM 1) | suHT. 0sOITE (FRM 2) KOODISANA
40-40-20-20 164 - 10111111001
40-40-20-20 165 - 01111111000
40-40-20-20 166 - 01111111100
40-40-20-20 167 - 01111111010
40-40-20-20 168 - 01111111001
40-40-20-20 169 11111111000

20-20-40-40 -
20-20-40-40 -
20-20-40-40 -
20-20-40-40 -
20-20-40-40 -
20-20-40-40 -
20-20-40-40 -
20-20-40-40 -

VWO~ ANEWN

00001010111
00000101111
00000011111
00010001111
00001001111
00001100111
00000110111
00010010111

Taulukko 4 : Muiden Kkuin koodisanojen dekoodaus

20-20-20-20 - - 11111111111 l
i 4
fb 1b

11 bitin sana #) REITTI VEKTORI (FRM 1) |SUHT. 0soITE (FRM 2)
H. paino = 1 (11)| 80-80-80-80 - -

B. paino = 2 (55)| 40-40-40-40 1 1

H. paino = 9 (55)| 40-40-20-20 | . 1 -

H. paino =10 (11)} 20-20-20-20 - -
3gijzii§tJ°d‘ (216)| 40-40-40-40 1 1

# H.paino

(..),(..0) =

= Hamming paino (tilojen 'l' m&&ra sanassa)

ll-bitin sanojen m&&ra kategoriaa kohden




10

15

20

25

30

35

91473

42

Patenttivaatimukset:

1. Menetelmd televisiosignaalin koodaamiseksi
useiden operaatioiden mukaisesti, joista jokainen tuottaa
toisen jakauman temporaalisesta ja/tai spatiaalisesta ja-
kaumasta, ja ainakin yksi mainituista operaatioista sisil-
tdd ensimmdisten kehysten liikevektorien arvioinnin tele-
visiokehysten pareista ja/tai toisten kehysten liikevek-
toreiden osoittimien arvioinnin mainituista televisioke-
hysten pareista, ja mainittu menetelmd edelleen sisdltii
digitaalisen apusignaalin koodauksen binaarisiksi koodi-
sanoiksi, jotka sisdltdvat informaatiot mainituista liike-
vektoreista, mainituista osoittimista ja/tai siit#, minka
useista operaatioista mukaan televisiosignaali on koodat-
tu, tunnettu siitd, ettd Hamming-etdisyys ensim-
mdisen koodisanan, joka osoittaa operaation joka tuottaa
maksimispatiaalisen erottelun, ja toisen koodisanan, joka
osoittaa operaation joka tuottaa maksimi temporaalisen
erottelun v&lilld, on ainakin puolet jokaisen koodisanan
bittien maddrasta.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd mainittu ensimmiinen koodisa-
na on mainitun toisen koodisanan inversio.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd,
tunnet tu siitd, ettd kaikki koodisanat, joiden
Hamming-et&disyys on tuon koodisanan ja mainitun ensimm&i-
sen tai mainitun toisen koodisanan v#élilld, ollen yksi,
ovat kayttamatta.

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd lisidksi kaikki koodisanat,
joiden Hamming-etdisyys on tuon koodisanan ja mainitun
ensimmédisen tai mainitun toisen koodisanan vdlilla, ollen
vyksi, ovat kdyttamdttd.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd,
tunnettu siitd, ettd koodisanat, jotka osoittavat
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operaation, joka sisdltdd liikevektorien ja liikevektorien
osoittimien arvioinnin, on jarjestetty useisiin ensimmidi-
siin bitteihin ja useisiin toisiin bitteihin, ja mainitut
ensimmdiset bitit osoittavat mainitut liikevektorit ja
mainitut toiset bitit ilmaisevat mainitut osoittimet.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd jdljelle jddvd osoitin, jota
ei ole koodattu mainittuihin useisiin toisiin bitteihin,
on poikittainen osoitin.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi,
tunnettu siitd, ettd liikevektorien, joiden suu-
ruus ja suunta on oleellisesti sama, koodisanoilla on pie-
ni keskindinen Hamming-etdisyys.

8. Menetelmd televisiosignaalin koodaamiseksi
useiden operaatioiden mukaisesti, joista jokainen tuottaa
toisen jakauman temporaalisesta ja/tai spatiaalisesta ja-
kaumasta, ja ainakin yksi mainituista operaatioista sisil-
tdd liikekompensoidun interpoloinnin, jossa kdytetdin lii-
kevektoreita ensimmédisille kehyksille televisiokehysten
pareista ja/tai kdytetdidn liikevektoreiden osoittimia toi-
sille kehyksille mainituista televisiokehysten pareista,
ja mainittu menetelmid edelleen sisdiltdd digitaalisen apu-
signaalin koodauksen joka sisdltdi binddrisii koodisanoja,
jotka sisdltédvdat informaatiot mainituista liikevektoreis-
ta, mainituista osoittimista ja/tai siitd, minkid useista
operaatioista mukaan televisiosignaali on koodattu, t u n-
nettu siitd, ettd Hamming-etdisyys ensimmidisen koodi-
sanan, joka osoittaa operaation joka tuottaa maksimi spa-
tiaalisen erottelun, ja toisen koodisanan, joka osoittaa
operaation joka tuottaa maksimi temporaalisen erottelun,
vdlilléd on ainakin puolet jokaisen koodisanan bittien mii-
rasta.

9. Laite televisiosignaalin koodaamiseksi, joka
sisdltdd useita laitteita (9, 26; 10, 27; 11, 28, 25) ope-
raatioita varten, joista jokainen tuottaa toisen temporaa-
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lisen ja/tai spatiaalisen jakauman, ja ainakin yksi maini-
tuista laitteista (11, 28, 25) sisdltdd laitteen (25) 1lii-
kevektorien arvioimiseksi ensimmdisille kehyksille tele-
visiokehyspareista ja/tai toisten kehysten liikevektorien
osoittimien arvioimiseksi mainituista televisiokehyspa-
reista, ja mainittu laite edelleen sisdltdad laitteen (35)
digitaalisen apusignaalin koodaamiseksi binaarisiksi koo-
disanoiksi, jotka sisdltdvat informaation mainituista 1lii-
kevektoreista, mainituista osoittimista ja/tai siitd, min-
kd mainituista useista operaatioista mukaan televisiosig-
naali koodataan, ja mainittu koodauslaite (35) on t u n-
nettu siitd, ettd Hamming-etdisyys ensimmdisen koodi-
sanan, joka ilmaisee operaation joka tuottaa maksimi spa-
tiaalisen erottelun, ja toisen koodisanan, joka ilmaisee
operaation joka tuottaa maksimin temporaalisen erottelun,
vdlilla on ainakin puolet jokaisen koodisanan bittien miai-
rasta.

10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen laite, jonka
mainittu koodauslaite (35) ont unnet tu siitd, etti
se sisdltdd muistilaitteen, joka on ohjelmoitu taulukolla,
joka sisdltdd koodisanan jokaiselle operaatiolle, jokai-
selle liikevektorille ja/tai jokaiselle 1liikevektorin
osoittimelle.

11. Laite televisiosignaalin dekoodaamiseksi, joka
8isdltdd useita laitteita mainitun televisiosignaalin ki-
sittelemiseksi, joista jokainen tuottaa toisen jakauman
temporaalisesta ja/tai spatiaalisesta jakaumasta, ja ai-
nakin yksi mainituista kdsittelylaitteista sisdltdi lii-
kekompensoidun interpolointilaitteen, joka kdyttdd liike-
vektoreita ensimmdisille kehyksille televisiokehyspareista
ja/tai kdyttdd osoittimia liikevektoreihin mainittujen te-
levisiokehysparien toisille kehyksille, ja mainittu laite
edelleen sisdltdd laitteen digitaalisen apusignaalin de-
koodaamiseksi, jossa on binddrisid koodisanoja, jotka si-
sdltavdt tietoja mainituista liikevektoreista, mainituista
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osoittimista ja/tai siitd, minkd useista koodausoperaa-
tioista mukaan televisiosignaali on koodattu, ja mainittu
dekoodauslaite on t u n ne t t u siitd, ettd Hamming-
etdisyys ensimmidisen koodisanan, joka ilmaisee operaation
Joka tuottaa maksimi spatiaalisen erottelun, ja toisen
koodisanan, joka ilmaisee operaation joka tuottaa maksimi-
temporaalisen erottelun, vdlilld on ainakin puolet jokai-
sen koodisanan bittimd&drdsti.

12. Patenttivaatimuksen 11 mukainen laite, jonka
mainittu dekoodauslaite on t un ne t t u siitd, ettad
mainittu ensimmdinen koodisana on toisen koodisanan inver-
sio.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen laite, jonka
mainittu dekoodauslaite ontunnet tu siitd, ettd se
sisdltdd laitteen jolla dekoodataan kaikki koodisanat,
joiden Hamming-etdisyys on tuon koodisanan ja mainitun
ensimmédisen tai mainitun toisen koodisanan valilld, ollen
Yksi, dekoodataan kuten mainittu ensimmdinen tai toinen
koodisana, vastaavasti.

14. Patenttivaatimuksen 13 mukainen laite, jonka
mainittu dekoodauslaite on t un ne t t u siitd, etta
kaikki koodisanat, joiden Hamming-etdisyys on tuon koodi-
sanan ja mainitun ensimmiisen tai mainitun toisen koodi-
sanan vdlilld, ollen kaksi, dekoodataan kuten koodisanat,
jotka ilmaisevat operaation joka tuottaa keskiverron spa-
tiaalisen erottelun tai kuten koodisanat, jotka ilmaisevat
operaation joka tuottaa keskiverron spatiaalisen erottelun
yhdessd kahdesta perdttdisesti televisiokehyksestd, ja al-
haisen spatiaalisen erottelun toisessa televisiokehykses-
sa, vastaavasti.

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen laite, jonka
mainittu dekoodauslaite on t u n ne t t u siitd, etti
mainitut dekoodatut koodisanat ilmaisevat operaatiot,
joilla ei ole tai on nolla liikevektori.
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16. Patenttivaatimuksen 15 mukainen laite, jonka
mainittu dekoodauslaite on t u n n e t t u siitd, ettid
koodisanat, Jjotka ilmaisevat operaation, joka sisdltii
liikekompensoidun interpoloinnin kdyttden liikevektoreita
ja osoittimia liikevektoreihin, on jarjestetty useisiin
ensimmdisiin bitteihin ja useisiin toisiin bitteihin, ja
mainitut ensimmdiset bitit ilmaisevat mainitut liikevek-
torit ja mainitut toiset bitit ilmaisevat mainitut osoit-
timet.

17. Patenttivaatimuksen 16 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd jdljelle jddva osoitin, jota ei ole
koodattu mainittuihin useisiin toisiin bitteihin, on poi-
kittainen osoitin.

18. Patenttivaatimuksen 11 mukainen laite, jonka
mainittu koodauslaite ontunne t t u siitd, ettd lii-
kevektorien, joilla on oleellisesti sama suuruus ja suun-
ta, koodisanojen keskindiset Hamming-etdisyydet ovat pie-
net.

19. Patenttivaatimuksen 11 mukainen laite, jonka
mainittu koodauslaite on t un ne t t u siitd, ettid se
sisdltdd muistilaitteen, joka on ohjelmoitu taulukolla,
joka sisdltdd operaation, liikevektorin ja/tai osoittimen
liikevektoriin jokaiselle koodisanalle.
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Patentkrav

l. Férfarande f&6r kodning av en televisionssignal
enligt ett flertal operationer, av vilka var och en av en
temporal och/eller spatial férdelning alstrar en annan
férdelning, och minst en av operationerna inkluderar vir-
dering av rdrelsevektorer f&ér férsta ramar i par av tele-
visionsramar och/eller vérdering av pekare i rérelsevekto-
rer f6r andra ramar i ndmnda par av televisionsramar, och
vilket fdrfarande dessutom omfattar kodning av en digital
hjdlpsignal till bindra kodord, vilka inneh&ller informa-
tion om rdérelsevektorerna, om pekarna och/eller om enligt
vilken av ndmnda flertal operationer televisionssignalen
kodats, k @ nnetecknat dirav, att Hammingavstdn-
det mellan ett férsta kodord, som indikerar en operation
som alstrar en maximal spatial uppldsning, och en andra
kodord, som indikerar en operation som alstrar en maximal
temporal uppldsning, &r &tminstone hdlften av varje kod-
ords bitantal.

2. Forfarande enligt patentkrav 1, k @& nne -
t ecknat dirav, att det férsta kodordet i&r en inver-
sion av det andra kodordet.

3. Forfarande enligt patentkrav 1, k4 nne -
tecknat dirav, att alla kodord, vilkas Hammingav-
stdnd mellan detta kodord och det férsta eller andra kod-
ordet ar ett, d&r oanvinda.

4. Forfarande enligt patentkrav 3, k& nne -
tecknat dirav, att &ven alla kodord, vilkas Ham-
mingavstdnd mellan detta kodord och det férsta eller andra
kodordet &r ett, &r oanvidnda.

5. Foérfarande enligt patentkrav 1, k & nn e -
t ecknat didrav, att kodord, som indikerar en opera-
tion som inkluderar vdrdering av rdrelsevektorer och ro-
relsevektorpekare, dr anordnade i ett flertal f&rsta bitar
och ett flertal andra bitar, och de fdrsta bitarna indike~
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rar namnda rorelsevektorer och de andra bitarna indikerar
namnda pekare.

6. Forfarande enligt patentkrav 5, kdnne -
tecknat dirav, att en &terstdende pekare, som inte
kodats till namnda flertal andra bitar, &r en tvarstalld
pekare.

7. Forfarande enligt patentkrav 1, kdnne -
tecknat darav, att rorelsevektorer med vasentligen
samma storlek och riktning har kodord med litet inbdrdes
Hammingavstdnd.

8. Forfarande for kodning av en televisionssignal
enligt ett flertal operationer, av vilka var och en av en
temporal och/eller spatial fordelning alstrar en annan
fordelning, och atminstone en av operationerna inkluderar
rorelsekompenserad interpolation, vari anvands rérelsevek-
torer f6r forsta ramar i par av televisionsramar och/eller
rorelsevektorernas pekare for andra ramar i namnda par av
televisionsramar, och vilket forfarande dessutom omfattar
kodning av en digital hjdlpsignal som innehdller binidra
kodord, vilka innehdller information om rérelsevektorerna,
om pekarna och/eller om enligt vilken av namnda flertal
operationer televisionssignalen &r kodad, k & nn e -
tecknat didrav, att Hammingavstdndet mellan ett
forsta kodord, som indikerar en operation som alstrar en
maximal spatial uppldsning, och ett andra kodord som indi-
kerar en operation med en maximal temporal uppl&sning, &r
minst hdlften av varje kodords bitantal.

9. Anordning f6r kodning av en televisionssignal,
vilken anordning omfattar ett flertal anordningar (9, 26;
10, 27; 11, 28, 25) for operationer, av vilka var och en
av en temporal och/eller spatial fé6rdelning alstrar en
annan fordelning, och &tminstone en av nimnda anordningar
(11, 28, 25) omfattar en anordning (25) f6r vardering av
rorelsevektorer for forsta ramar i par av televisionsramar

och/eller vardering av rdrelsevetorernas pekare i andra
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ramar i ndmnda par av televisionsramar, och vilken anord-
ning dessutom omfattar en anordning (35) f&6r kodning av en
digital hjdlpsignal till bindra kodord, vilka innehdller
information om rérelsevektorerna, om pekarna och/eller om
enligt vilken av ndmnda flertal operationer televisions-
signalen kodas, och vilken kodningsanordning (35) a&r
kdnnetecknad dédrav, att Hammingavstdndet mel-
lan ett fdrsta kodord, som indikerar en operation som
alstrar en maximal spatial uppldsning, och ett andra ko-
dord, som indikerar en operation som alstrar en maximal
temporal uppl&sning, &r 4tminstone hdlften av varje ko-
dords bitantal.

10. Anordning enligt patentkrav 9, vars kodnings-
anordning (35) &r k @ nne tec knad dirav, att den
omfattar en minnesanordning, som &r programmerad med en
tabell, som innehdller ett kodord f&r varje operation,
varje rérelsevektor och/eller varje rérelsevektorpekare.

11. Anordning f&r avkodning av en televisionssig-
nal, vilken anordning omfattar ett flertal anordningar for
behandling av televisionssignalen, av vilka var och en av
en temporal och/eller spatial fdrdelning alstrar en annan
férdelning, och &tminstone en av behandlingsanordningarna
omfattar en roérelsekompenserad interpolationsanordning,
som anvander rdrelsevektorer for férsta ramar i par av
televisionsramar och/eller anvidnder rérelsevektorernas
pekare fdr andra ramar i nimnda par av televisionsramar,
och vilken anordning dessutom omfattar en anordning for
avkodning av en digital hjdlpsignal med binira kodord,
vilka innehdller information om rérelsevektorerna, om pe-
karna och/eller om enligt vilken av nimnda flertal kod-
ningsoperationer televisionssignalen kodats, vilken avkod-
ningsanordning&r k a nnetecknad ddrav, att Ham-
mingavstidndet mellan ett fdrsta kodord, som indikerar en
operation som alstrar en maximal spatial upplésning, och

ett andra kodord, som indikerar en operation som alstrar
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en maximal temporal upplésning, &r &dtminstone hilften av
varje kodords bitantal.

12. Anordning enligt patentkrav 11, vars avkod-
ningsanordning &r k @& n ne t e c k n a d dirav, att det
forsta kodordet &r en inversion av det andra kodordet.

13. Anordning enligt patentkrav 12, vars avkod-
ningsanordning &r k @ nne t e c k n a d dirav, att den
omfattar en anordning, med vilken alla kodord, vilkas Ham-
mingavstdnd mellan detta kodord och det fdrsta eller andra
kodordet &ar ett, avkodas sdsom det férsta respektive andra
kodordet.

14. Anordning enligt patentkrav 13, vars avkod-
ningsanordning &r k @ n ne t e c k n a d dirav, att alla
kodord, vilkas Hammingavstdnd mellan detta kodord och det
férsta eller andra kodordet ar tvad, avkodas s&som kodord,
som indikerar en operation som alstrar en genomsnittlig
spatial uppldsning eller sdsom kodord, som indikerar en
operation som alstrar en genomsnittlig spatial uppl&sning
i den ena av tvd successiva televisionsramar, respektive
en lag spatial uppldsning i den andra televisionsramen.

15. Anordning enligt patentkrav 14, vars avkod-
ningsanordning &r k @ nne tec knad dirav, att de
avkodade kodorden indikerar operationer som saknar rérel-
sevektor eller vilkas rérelsevektor &r noll.

1l6. Anordning enligt patentkrav 15, vars avkod-
ningsanordning &r k @ n ne t e c k n a d dirav, att kod-
ord, som indikerar en operation som innehdller rérelsekom-
penserad interpolation genom anvidndning av rérelsevektorer
och rorelsevektorpekare, d&r anordnade i ett flertal fdrsta
bitar och ett flertal andra bitar, och de fdrsta bitarna
indikerar ndmnda rérelsevektorer och de andra bitarna in-
dikerar ndmnda pekare.

17. Anordning enligt patentkrav 16, k & nne -
t ecknad ddrav, att en 4dterstdende pekare, som inte
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kodats till namnda flertal andra bitar, &r en tvarstidlld
pekare.

18. Anordning enligt patentkrav 11, vars kodnings-
anordning &r k @ n ne t e c k n a d dirav, att rérelse-
vektorer med vasentligen samma storlek och riktning har
kodord med smd inbérdes Hammingavstdnd.

19. Anordning enligt patentkrav 11, vars kodnings-
anordning &r k @ nne t e c k n ad dirav, att den om-
fattar en minnesanordning, som dr programmerad med en ta-
bell, som innehdller en operation, rérelsevektor och/eller
rorelsevektorpekare f6r varje kodord.
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