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(54)  칭 시 결함  보상하  한 상 시 치

(57)  약

본  다양한 시 결함  보상하여 질  향상시킬 수 는 상 시 치에 한 것 , 본  

상 시 치는 시   결함 역에 시   보상하  한 1  결함 보  한

1 리; 상  시  가  결함 역에 시   보상하  한 2  결함 보  한

2 리; 상  1 리  1  결함 보  하여 상   결함 역에 시  

보상하는  보상 , 상  2 리  2  결함 보  하여 상  가  결함 역에

시   보상하는 가  보상 , 상   또는 가  향  지시하는 어 보에 답하여

상   보상  또는 가  보상   택하는 티플  포함하는 1 보상 ; 상  1 보상

에  보상   프  트 컨트  링  하여 공간   시간  산시키는 2 보상 ;

상  2 보상  고 상  1  2 리  어느 하나에  포 트 결함 보  하여 상

시  포 트 결함 역에 시   보상하는 3 보상 ; 상  1 내지 3 보상 에 해 보상

  상  시 에 공 하는 동  비한다.

  도 - 도8

등록특허 10-1286537

- 1 -



특허청  

청 항 1 

시 ;

상  시   결함 역에 시   보상하  한 1  결함 보  한 1 리;

상  시  가  결함 역에 시   보상하  한 2  결함 보  한 2 리;

상  1 리  1  결함 보  하여    상   결함 역에 시  

 보상하는  보상 , 상  2 리  2  결함 보  하여 상    

상  가  결함 역에 시   보상하는 가  보상 , 상   또는 가  향  지시

하는 어 보에 답하여 상   보상  또는 가  보상   택하는 티플  포함하는

1 보상 ;

상  1 보상 에  보상   프  트 컨트  링  하여 공간   시간  산시키

는 2 보상 ;

상  2 보상  고 상  1  2 리  어느 하나에  포 트 결함 보  하여 상

시  포 트 결함 역에 시   보상하는 3 보상 ;

상  1 내지 3 보상 에 해 보상   상  시 에 공 하는 동  비하는 것  특징

 하는 상 시 치.

청 항 2 

청 항 1에 어 ,

상  1  2  결함 보 각각 ,

상   또는 가 과 같   결함 역  치 보 , 상  결함 역  치에  보상 

, 상  보상  다수  계  간  하는 계  간 보  포함하고,

상  포 트 결함 보는

상  포 트 결함 역  치 보 , 상  포 트 결함 역  치에  보상 , 상  보상 

 다수  계  간  하는 계  간 보  포함하는 것  특징  하는 상 시 치.

청 항 3 

청 항 2에 어 , 

상    가  보상  각각   

상  해당 리  상  계  간 보  하여 상   에 해당하는 계  간 보  

하는 계  단 ;

상  해당 리  상   결함 역  치 보  하여 상   에 해당하는 결함 

역  치 보  하는 치 단 ;

상  계  단  상  계  간 보 , 상  치 단  해당 치 보  하여 상

해당 리  상  결함 역  보상   상   에 해당하는 보상  하는

보상  택 ;

상   에 상  보상  택  보상  가감하여  상    보상하는

연산  비하는 것  특징  하는 상 시 치.

청 항 4 

청 항 1에 어 ,

상  어 보는 상   또는 가  향  지시하는 1 비트 , 상   결함 역   지시
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하는 2 비트 , 상  포 트 결함 역   지시하는 3 비트  포함하고,

상  어 보는 상  1  2 리  어느 하나에 거나, 상  1 내지 3 보상 가 내  타

 컨트 러  핀에 해  것  특징  하는 상 시 치.

청 항 5 

청 항 1에 어 ,

상   보상  상  가  보상  각각

상   또는 가  결함 역   역과, 그  역과 상 역 사  경계 역  하여

상   보상하는 것  특징  하는 상 시 치.

  

 상 한 

     술  야

본  상 시 치   처리 에 한 것 , 특  다양한 시 결함   보상하여 [0001]

질  향상시킬 수 는 상 시 치에 한 것 다.

     경  술

근 상 시 치 는 액  시 치(Liquid  Crystal  Display;  LCD),  플라 마 스플  (Plasma[0002]

Dispaly Panel; PDP),   다 드(Organic Light Emitting Diode; OLED) 시 치 등과 같  평  

시 치가 주  다.

상 시 치는 상  시하는 시  한 다  시 결함  검 하는 검사 공  거치게 다.[0003]

검사 공 에  시 결함  검  시  결함 에 한 리 어 공  거치지만, 리 어 공

도 해결할 수 없는 시 결함  재하고 다.  

시 결함  주  막   공 에  는  비  티 시 첩 과 티 들  수차[0004]

등  한 량 편차에  한다. 량 편차  하여 막  폭  가변 어  막 트랜지스

생  량  편차,  갭  지하는  컬럼  스   편차,  신  라 들  간  생  량  편차  등

생 다.  러한 편차는 시 상에  도 편차  하여 시 결함  래한다.  량 편차  한 

시 결함   비  스캔 향에 라  또는 가  태  시 에 시 다.   러한 

또는 가  태  시 결함  공 술  개  통해 도 해결 지 못하고 다.

또한, 시 결함  질   결함 에 해 포 트 결함  시  수 다.  결함 에 해 는[0005]

리 어 공  수행 지만, 리 어  에 해 도 포 트 결함  생 다.   들 , 결함 가 리

어 공 에 해 암  경우 암  는 트 상에  블랙 포 트 결함  시  수 다.  또한,

암  리 어  웃한 상  링크시키는 리 어 공  수행한 경우 상  공  

가  링크  리 어 지 산 어 어야 하므 , 링크  들   량  한

포 트 결함  시  수 다.

에 라, 근에는 공 상 해결  수 없는 시 결함   보상하  한  고 고 다.  그[0006]

러나, 량 차  한 가  또는  시 결함  도 포  결함 치 보가 다 에 라, 래

  보상  가   보상   시 결함  는 시 치에 할 수 없고, 

  보상  가  시 결함  는 시 치에 할 수 없는  다.  또한, 래

  보상  결함 역  도에 라  보상치  가감 처리가 가능하 다.   들 , 결

함 역  어 운 상  가 하여 주변  상 역 보다 게 도 보 하는  하거나, 결함 역  

 결함  경우 상 역   게 도 보 하는  함  결함 역  보상치  량   시스

 하 가 어 운  다.

 라 , 래  상 시 치는 가  또는  시 결함  는 상 시 치에 한 없  공통[0007]

  수 , 결함 역  치에 라  보상치  가감할 수 는  보상 가
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다.  또한, 원가 감  하여  보상  단순한  다.

     내

        해결 하고 하는 과

본  해결하고  하는 과 는 다양한 시 결함   보상할 수    단순 할 수 [0008]

는 상 시 치  공하는 것 다.

        과  해결수단

본 에  상 시 치는 시 ; 상  시   결함 역에 시   보상하[0009]

한 1  결함 보  한 1 리; 상  시  가  결함 역에 시   보상하

한 2  결함 보  한 2 리; 상  1 리  1  결함 보  하여 

  상   결함 역에 시   보상하는  보상 , 상  2 리  2

 결함 보  하여 상     상  가  결함 역에 시   보상하는 가  보

상 , 상   또는 가  향  지시하는 어 보에 답하여 상   보상  또는 가  보

상   택하는 티플  포함하는 1 보상 ; 상  1 보상 에  보상   프  

트 컨트  링  하여 공간   시간  산시키는 2 보상 ; 상  2 보상  고 상

1  2 리  어느 하나에  포 트 결함 보  하여 상  시  포 트 결함 역에

시   보상하는 3 보상 ; 상  1 내지 3 보상 에 해 보상   상  시 에 공

하는 동  비한다.

상  1  2  결함 보 각각 , 상   또는 가 과 같   결함 역  치 보 , 상[0010]

결함 역  치에  보상 , 상  보상  다수  계  간  하는 계  간 

보  포함하고, 상  포 트 결함 보는 상  포 트 결함 역  치 보 , 상  포 트 결함 역  치

에  보상 , 상  보상  다수  계  간  하는 계  간 보  포함한다.

 상    가  보상  각각  상  해당 리  상  계  간 보  하여 상  [0011]

에 해당하는 계  간 보  하는 계  단 ; 상  해당 리  상   결함 역

 치 보  하여 상   에 해당하는 결함 역  치 보  하는 치 단 ; 상

계  단  상  계  간 보 , 상  치 단  해당 치 보  하여 상  해당

리  상  결함 역  보상   상   에 해당하는 보상  하는 보상

 택 ; 상   에 상  보상  택  보상  가감하여  상  

 보상하는 연산  비한다.

상  어 보는 상   또는 가  향  지시하는 1 비트 , 상   결함 역   지시[0012]

하는 2 비트 , 상  포 트 결함 역   지시하는 3 비트  포함하고, 상  어 보는 상  1

 2 리  어느 하나에 거나, 상 1 내지 3 보상 가 내  타  컨트 러  핀에 

해 다.

상   보상  상  가  보상  각각  상   또는 가  결함 역   역과, 그 [0013]

역과 상 역 사  경계 역  하여 상   보상한다.

         과

본 에  상 시 치   보상 는  또는 가   결함과 포 트 결함  동시에[0014]

보상함  시 결함  한 질 하   개 할 수 다. 또한, 본 에  상 시 

치   보상 는 2 보상  하여  결함 역에  보상  공간  시간

산시   결함 역  경계  도차  미 하게 보상할 수 다.

     실시  한 체  내

도 1  본  실시 에  시 결함 보상  한 액  시 치  나타낸다. [0015]

도 1에 도시  액  시 치는 보상 (105)  타  컨트 러(104) , 액  (103)  동하는 [0016]

 드라 (101)  게 트 드라 (102)  비한다.  보상 (105)는 타  컨트 러(104)  함께 하나
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 도체 칩(Chip)   수 다.

보상 (105)는   (Re, Ge, Be) , 다수  동  신 (Vsync, Hsync, DE, DCLK)  [0017]

한다.  보상 (105)  리에는 규칙  가  또는 과 같   결함 역에 한 치 보,

계  보, 보상  포함한  결함 역  보가 다.  또한, 리에는 포 트 결함에 한

치 보, 계  보, 보상  포함한 포  결함 역  보가 다.  보상 (105)는 상  

 결함 역  보  하여  결함 역에 시   보상하여 한다.  보상 (105)는 

 결함 역   역과 경계 역  하여  보상한다( 1 보상 단계). 어 , 프  

트 컨트 (Frame Rate Control; 하 FRC) 링  하여  결함 역  보상  공간  

시간  산시   결함 역   미  보상한다( 2 보상 단계).  그리고, 보상 (105)는

상  포 트 결함 보  하여 포 트 결함 역   보상하여 한다( 3 보상 단계). 보상 

(105)는 보상  (Rc, Gc, Bc)  다수  동  신 (Vsync, Hsync, DE, DCLK)  타  컨트 러(104)

공 한다.  보상 (105)는 상 역에 시  는 보상없  타  컨트 러(104)  공 한다.  보상

(105)  상 한  후술하  한다.

타  컨트 러(104)는 보상 (105)   (Rc, Gc, Bc)  하여  드라 (101)[0018]

하고, 다수  동 신 (Vsync, Hsync, DE, DCLK)  하여  드라 (101)  동 타  어하

 한  어 신 (DDC) ,  게 트 드라 (102)  동 타  어하  한 게 트 어 신

(GDC)  생 하여 한다.

 드라 (101)는 타  컨트 러(104)   어 신 (DDC)에 답하여 타  컨트 러(104)[0019]

 지  (Rc, Gc, Bc)  감마 압  하여 아날 그  변 하여  액  (103)  

 라  한다. 

게 트 드라 (102)는 타  컨트 러(104)  게 트 어 신 (GDC)에 답하여 액  (103)  게 트[0020]

라  순차 동한다.

액  (103)  다수  들  열   매트릭스  통해 상  시한다.  각 는  신 에[0021]

 액  열  가변  과  하는 , , 청 브  합  원하는 색  한다.  각

브 는 게 트 라 (17)   라 (16)과  막 트랜지스 (TFT), 막 트랜지스 (TFT)  병

 액  커 시 (Clc)   스 리지 커 시 (Cst)  비한다.  액  커 시 (Clc)는  막  트랜지스

(TFT)  통해  극에 공   신 , 공통 극에 공  공통 압(Vcom)과  차 압  하고

 압에 라 액  동하여 과  한다.  액  (103)에 공 상 포함  수 는 

또는 가 과 같   결함 역과, 포 트 결함 역  보상 (105)에 해 보상   시한다.

라 , 액  (103)에  상 역과 결함 역과  도차가 지 므  질  향상시킬 수 다. 

한편, 보상 (105)  리에 미리 어야 하는  결함 역  보  포 트 결함 역  보는[0022]

다 과 같  다.

시 결함  크게 량 편차  하여  또는 가  결함  규칙  시 는  결함과, 질[0023]

  등  하여 포 트 결함  규칙하게 시 는 포 트 결함  할 수 다.  러한  결

함  포 트 결함  상 시 치  검사하는 과 에  검 고, 검   결함  보상하  한 보상

, 포 트 결함  보상하  한 보상 가 각각 어  보상 (105)  리에 다.

, 상 시 치  도 검사  통해  또는 가 과 같   결함  검 ,  결함  [0024]

과,  결함 역  얼룩 산포 도에  경계 역  할 간 폭  치 보  하고,  결함

역  얼룩 도,  상 역과 결함 역간  도차 또는 색차  측 하여 측  도차 또는 색차  보

상하  한 보상  한다.

 들 , 검사 공 에  시 치   결함 , 도 2에 도시   같  규칙   결함 역[0025]

검 거나, 도 3에 도시   같  규칙  가  결함 역  검  수 다. 각  결함 역  도

4에 도시   같   향  게 치하고 도가 한  역(C1)과,  역(C1)  

양측에 칭 게 치하고 도가 진  가변하는 경계 역(SG1, SG2)   수 다.  또한, 각 가

 결함 역도 도 5에 도시   같  가  향  게 치하는  역(C1)과,  역(C1)  

 양측에 칭 게 치하는 경계 역(SG1, SG2)   수 다.  시 결함  경계 역(SG1, SG

2)   역(C1)과 상 역  도가 첩 는 경계 역   역(C1)   칭 는 다수
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경계 간  할  수 다.  경계 역(SG1, SG2)   역(C1) 쪽  갈수   역(C1)에 근 한

도 , 상 역 쪽  갈수  상 역에 근 한 도  시한다.

 결함 역   역(C1)  시  치  폭에 라  역(C1)  치 보가 다.  그리고,[0026]

경계 역(SG1, SG2)  치 보는  역(C1)  치 보   경계 역(SG1, SG2)  할 간

수  할 간  폭에 라 동  다.  경계 역(SG1, SG2)  할 간 수  할 간  폭

보상  공간  시간  산시키는   규칙  어나지 않는  내에   역(C1)

폭과  역(C1)에 하는 보상  크 에 라  수 다.

 결함 역   역(C1)과 상 역과  도차  보상하도   역(C1)에 한 보상 (a1)[0027]

가 고, 칭  치한 경계 역(SG1, SG2)에 한 보상 (b1~e1)는 진  감 하도  

동  다.  또한, 액  시 치는 도 6에 도시   같  할  계  간(A, B, C, D) 별  

감마 압  특  다 므 ,  결함 역  보상 (a1~e1)는 상  감마 특  다  계  간(A, B,

C, D)에 라  다  보상치  갖도  다. 또한,  결함 역  보상 (a1~e1)는 시 결함

역  치에 라 다 게  수 다.

 같 , 검사 과 에  검   결함에 한 보,   결함  치 보 , 계  간별   결[0028]

함  치에 라  보상 , 상  계  간  지시하는 계  간 보가 리에 다.

또한, 상  검사 공 에 는 포 트 결함 역  검 하고, 검  포 트 결함 역에 한 치 보  [0029]

 보상  하 ,  치 보  보상  리에 한다. , 포 트 결함 역

보상 는 술한  또는 가  결함 역  보상  같  , 계  간별  시 결함

 도에 라 어 고, 계  간  지시하는 계  간 보가 시 치  리에 다. 

 들 , 검사 공 에  질  등  한  가 검    신  라 과 리시[0030]

도 7에 도시   같  암 하고, 암  (10)  웃한 상 (11)  링크 (12)  통해 링크시

 리 어한다.  경우, 포 트 결함   링크  상 (11)  암  (10)  포함하는 링크 들

(13)에 해 시  수 다. 는 링크 들(13)에 는 상 (11)에 공  가 링크  암  

(10) 지 산 어 어야 하므 , 다   링크 지 않  상 들(14)과 비하여  량

 감 하  다. 러한  량 감  한 포 트 결함  보상하  하여, 보상 는 상

(14)  링크 들(13),  포 트 결함 역과 상 역  도차 또는 색도차  측 한 다 , 측

도차 또는 색도차  보상할 수 는 보상 가 다. 또한, 포 트 결함 역  보상 는 계

간별  포 트 결함  치에 라 어 , 포 트 결함  치 보  계  간 보  함께 리

에 다.

도 8  본  1 실시 에  액  시 치  보상  나타낸다.[0031]

도 8에 도시  보상 (105)는 상   결함 보  포 트 결함 보가  리(40) , 리(40)[0032]

  결함 보  하여  결함 역  (Re, Ge, Be)  보상하는 1 보상 (30) , 1

보상 (30)에  보상  (Rm1, Gm1, Bm1)  FRC 링  하여 공간   시간  산시

미  보상하는 2 보상 (160) , 2 보상 (160)  고 상  리(40)  포 트 결함 보

하여 포 트 결함 역   보상하는 3 보상 (170)  비한다. 보상 (105)는 상 역

는  보상없  한다.

리(40)에는 술한  같   /또는 가 과 같   결함 역  치 보(PD1), 계  간[0033]

보(GD1), 보상 (CD1)  포함하는  결함 보가 다.   결함 역  치 보(PD1)는 각

결함 역  시   끝 치 보   수  나타낸다.  들 ,  결함 역  치 보(PD1)는 

결함 역에 포함   역과, 경계 역  할 간들 각각에 한 시  치 보  끝 치 보  

수  나타낸다. 보상 (CD1)는 상 역 비 결함 역  도차 또는 색도차  보상하  한 것 ,

계  간  결함 역  치에 라 어 다.   결함 역  보상 (CD1)는 각  결

함 역   역과, 경계 역  할 간들 각각에 하여  보 치들  포함한다.  계  간 

보(GD1)는 감마 특 에 라 할  다수  계  간 보  지시한다. 또한, 리(40)에는 포 트 결함 

역에 한 치 보(PD2), 계  간 보(GD2), 보상 (CD2)  포함하는 포 트 결함 보가 다.
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보상 (105)는   (R, G, B)  비트 하여 1 보상 (30)  공 하는 비트 [0034]

(20)   비한다.  들 , 비트 (20)는 8비트   에 3비트("000")  하  비트  가하

여  11비트   비트 하고, 비트  (Re, Ge, Be)  1 보상 (30)  공 한다.

1 보상 (30)는 리(40)   결함 보(PD1, GD1, CD1)  하여  또는 가 과 같   결[0035]

함 역에 시   (Re, Ge, Be)  보상하여 한다. 1 보상 (30)는  결함 역  에

해당하는 보상 (PD1)  가산하거나 가감하여  보상한다. 1 보상 (30)는 상 역  는

보상없  한다.

2 보상 (160)는 1 보상 (30)에  보상  (Rm1, Gm1, Bm1)  FRC 링  하여 공간  [0036]

시간  산시  미  보상한다.   결함 역에  경계 역  보상 가 FRC 링 에 

해 공간   시간  산  상  경계 역  도차가 미 하게 보상 다.  들 , 2 보상

(160)는 1 보상 (30)  (Rm1, Gm1, Bm1)에  보상 가  하  비트   

 하여 공간  시간  산시킨다.  에 라,  결함 역에  미  도차,   결함 

역과 상 역  경계  도차  미 하게  보 할 수 다.

3 보상 (170)는 리(40)에  포 트 결함 보(PD2, GD2, CD2)  하여 포 트 결함 역에 시[0037]

 (Rm2, Gm2, Bm2)  보상한다. 3 보상 (170)는 상 역  는 보상없  한다.

도 9는 도 8에 도시  1 보상 (30)  리(40)  나타낸다.[0038]

도 9에 도시  1 보상 (30)는  결함 또는 가  결함  갖는 각 시 치에 없   하[0039]

여  보상 (70)  가  보상 (80)  비하고,  결함  지 가 지에 라  보

상 (70) 또는 가  보상 (80)   택하는 티플 ( 하, MUX)(90)  비한다. 

리(40)는  보상 (70)  고  결함 보  한 1 리(42V) , 가  보상 (8[0040]

0)  고 가  결함 보  한 2 리(42H)  비한다.  1 리(42V)는 가  결함 역

에 한 치 보(PD1V), 계  간 보(GD1V), 보상 (CD1V)  한 EEPROM(Electrically Erasable

Programmble Read Only Memory)(44V)과, EEPROM(64V)에  (PD1V, GD1V, CD1V)  시 하여 

 보상 (70)  공 하는 지스 (46V)  비한다. 2 리(42H)는 가  결함 역에 한 치 보

(PD1H),  계  간  보(GD1H),  보상  (CD1H)  한  EEPROM(44H)과,  EEPROM(64H)에   

(PD1H,  GD1H,  CD1H)  시  하여  가  보상 (80)  공 하는  지스 (46H)  비한다.   2개

EEPROM(44V, 44H)  1개   수 고, 2개  지스 (46V, 46H)도 1개   수 다.  EEPROM(44V,

44H) 신 시 치  해상도  같  식별 보 등  한 EDID(Extended Display Indentification Data)

ROM   역  할당하여 할 수 다. 또한, EEPROM(44V, 44H)  어느 하나  특  어드 스에는 

결함 역   결함 지 가  결함 지  지시하는  결함 역  향 보 ,  결함 역  

 나타내어   결함 역  보상 여  지시하는  결함 보상  보 , 포 트 결함 역  보

상 여  지시하는 포 트 보상  보  포함하는 어 보(CS)가  수 다.   들 , 상  

어 보(CS)  할당  한 트  3비트  각각  상  3가지 보  나타낸다. 한편, 상  어 보

(CS)는 상  보상 (105)가 내  타  컨트 러(104)  3개  핀  값   수 다.

 보상 (70)는  결함 역에 시   (Re, Ge, Be)  보상하  하여 계  단 (72),[0041]

치 단 (74), 보상  택 (76), 연산 (78)  비한다. 

계  단 (72)는  (Re, Ge, Be) 각각  계 값  하고, 1 리(42V)  어들  계[0042]

간 보(GD1V)에   (Re, Ge, Be)가 각각 포함 는 계  간 보  택하여 보상  택

(76)  한다.   들 , 계  간 보(GD1V)는 256계  감마 특 에 라 3개  계  간(계  간

1 : 30-70계 , 계  간2: 71-150계 , 계  간3: 151-250계 )  할  수 다.  계  단 (72)는

상  3개  계  간 보   (Re, Ge, Be) 각각  계 값  포함 는 계  간 보  택하여

한다.

 치  단 (74)는  수직  동  신 (Vsync),  수평 동  신 (Hsync),   블  신 (DE),  도트클럭[0043]

(DCLK)  어도 하나  동  신  하여  (Re, Ge, Be)  가  향에   치  단

한다.   들 , 치 단 (74)는  블 신 (DE)  블 간에  도트클럭(DCLK)  카운

하   (Re, Ge, Be)  가  향에   치  단한다.  그리고, 치 단 (74)는 

(Re, Ge, Be)   치  1 리(42V)  어들   결함 역  치 보(PD1V)  비
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하여,  결함 역  검  해당 결함 역  치 보  택하여 보상  택 (76)  

한다.

보상  택 (76)는 계  단 (72)에  택  계  간 보 , 치 단 (74)에  택  치 [0044]

보에 답하여 1 리(42V)  보상 (CD1V)   (Re, Ge, Be) 각각에 해당하는 보상

 택하여 한다.  다시 말하여, 보상  택 (76)는 계  단 (72)  계  간 보에 

라 택한 해당 계  간 내에 , 치 단 (74)  치 보에  보상  택하여 한다.  

치 보가  결함 역   역  지시하  그  역  보상하  한 보상 가 택 어

고, 경계 역  할 간들  지시하  그 할 간들 각각 보상하  한 보상 가 택 어 

다. 

연산 (78)는  (Re, Ge, Be) 각각에 보상  택 (76)   보상  가산하거나[0045]

감산함   결함 역에 시   (Re, Ge, Be)  보상하여 한다.  들 ,  

(Re, Ge, Be)  각 11비트에 보상  택 (76)  보상 가 가산 거나 감산  

(Re, Ge, Be)  보상하여 한다.

가  보상 (80)는 가  결함 역에 시   (Re, Ge, Be)  보상하  하여 계  단 (82),[0046]

치 단 (84), 보상  택 (86), 연산 (88)  비한다. 

계  단 (82)는  (Re, Ge, Be) 각각  계 값  하고, 2 리(42H)  어들  계[0047]

간 보(GD1H)에   (Re, Ge, Be)가 각각 포함 는 계  간 보  택하여 보상  택

(86)  한다.

치 단 (84)는 수직 동  신 (Vsync), 수평 동  신 (Hsync),  블 신 (DE), 도트클럭(DCLK)[0048]

 어도 하나  동  신  하여  (Re, Ge, Be)   향에   치  단한다.

 들 , 치 단 (84)는 수직 동  신 (Vsync)   블 신 (DE)가 동시에 블  간에

 수평 동  신 (Hsync)  카운 하   (Re, Ge, Be)   향에   치  단한다.

그리고, 치 단 (84)는  (Re, Ge, Be)   치  2 리(42H)  어들  가  결

함 역  치 보(PD1H)  비 하여, 가  결함 역  검  해당 결함 역  치 보  택하

여 보상  택 (76)  한다.

보상  택 (86)는 계  단 (82)에  택  계  간 보 , 치 단 (84)에  택  치 [0049]

보에 답하여 2 리(42H)  보상 (CD1H)   (Re, Ge, Be) 각각에 해당하는 보상

 택하여 한다. 치 보가 가  결함 역   역  지시하  그  역  보상하

한 보상 가 택 어 고, 경계 역  할 간들  지시하  그 할 간들 각각 보상하  

한 보상 가 택 어 다. 

연산 (88)는  (Re, Ge, Be) 각각에 보상  택 (86)   보상  가산하거나[0050]

감산함  가  결함 역에 시   (Re, Ge, Be)  보상하여 한다.

MUX(90)는 상  어 보(CS)   결함  향 보에 답하여  보상 (70) 또는 가  보상 (8[0051]

0)   택한다.  , MUX(90)는  결함  향 보가  지시하는 경우  보상

(70)    택하여 하고, 상  향 보가 가  지시하는 경우 가  보상 (80)  

 택하여 한다. 

 같 , 1 보상 (30)는 어 보(CS)에 답하여  또는 가 과 같   결함 역   [0052]

(Re, Ge, Be)  보상하여 한다.

도 10  도 8에 도시  2 보상 (160)  나타낸다.[0053]

도 10에 도시  2 보상 (160)는 프  단 (162),  치 단 (164), 값 택 (166), 가산[0054]

(168)  비한다.

프  단 (162)는 1 보상 (30)  다수  동  신 (Vsync, Hsync, DE, DCLK)  수직 동  신[0055]

(Vsync)  카운 하여 프  수  감지하고, 감지  프  수 보  값 택 (166)  한다.

 치 단 (164)는 상  다수  동  신 (Vsync, Hsync, DE, DCLK)  어도 하나  하여  [0056]

(Rm1,Gm1, Bm1)   치  감지한다.   들 ,  블 신 (DE)  블 간에 도트클
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럭(DCLK)  카운 하여  (Rm1, Gm1, Bm1)  가  치  감지하고, 수직 동  신 (Vsync)  

블 신 (DE)가 동시에 블  간에  수평 동  신 (Vsync)  카운 하여  (Rm1, Gm1,

Bm1)    치  감지하 , 감지   치 보  값 택 (166)  한다.

값 택 (166)는 1 보상 (30)에   보상 ,  1 보상 (30)   (Rm1, Gm1,[0057]

Bm1) 각각   하  비트에 해당하는 계 값과, 프  단 (162)   프  수 보 , 

치 단 (164)    치 보  하여, 다수   에  해당 는 값(Dr, Dg,

Db)  택하여 한다. 

값 택 (166)는 계 에 해 미리  다수   들  하고 다.  들 , 값 [0058]

택 (166)는 도 11a 내지 도 11d에 도시   같  8*32 크  갖고, 0, 1/8, 2/8, 3/8, 4/8, 5/8, 6/8,

7/8, 1  계 값에 라 값  "1"(검 색)   수가 진  가하도  열  다수   들

 룩-업 블 태  하고 다(1  계 값  갖는  미도시).   들 각각  는

"1"(검 색) 또는 "0"  값  갖고,  들 각각  계 값  값  "1"   수에 비 하여 결

다.  또한, 동 한 계 값에 해 도 값  "1"  들  치가 프  별  다 ,  다수  프

(FRAME1~FRAME8) 각각에  "1"   치가 다  다수   들  하고 다.  다시 말하여, 값

택 (166)  계 별  프 별   다  다수   들  하고 다.   들  크

 들 각각에  값  "1"   치는 계  필 에 라 다양하게 변  수 다.  러한

 들에 해 1 보상 (30)에   결함 역에  보상 가 공간   시간  산

므   결함 역  도차  미 하게 보상할 수 다.

1 보상 (30)에   (Rm1, Gm1, Bm1) 각각  11비트   경우, 값 택 (166)는 상[0059]

각 11비트   하  3비트  하여 값  택하고, 나 지 8비트는 가산 (168)  한다. 여

,  3비트는 1  보상 (110)에  보상 가  ,  상 역에 해당하는  3비트는

"000"  어 다.  그리고, 값 택 (166)는 도 11a 내지 11d  같   들 에  상  

 (Rm1, Gm1, Bm1) 각각  하  3비트에 해당 는 계 값과, 프  단 (162)  프  수 

보에 해당하는 하나    택하고, 택   에   치 단 (164)   치

보  하여  (Rm1, Gm1, Bm1) 각각   치에 해당하는 1비트씩  값(Dr, Dg, Db)  

택하여 가산 (168)  한다.

가산 (168)는 값 택 (166)에  (Rm1, Gm1, Bm1) 각각  하  3비트  리  상  8비트 , [0060]

값 택 (166)에  택  값(Dr, Dg, Db)  가산하여 3 보상 (170)  한다.

에 라, 2 보상 (160)는 1 보상 (110)   (Rm1, Gm1, Bm1)에  보상  [0061]

FRC 링  하여 공간  시간  산시   결함 역  도차  미 하게  보상하여

보상  한 질 하  지한다. 

도 12는 도 8에 도시  3 보상 (170)  나타낸다.[0062]

도 12에 도시  3 보상 (170)는 계  단 (172), 치 단 (174), 보상  택 (176) , 연산[0063]

(178)  비한다. 포 트 결함 역  보상  한 포 트 결함 보(PD2, GD2, CD2)는 도 9에 도시  1 

2 리(42V, 42H)  어느 하나에 다.  

계  단 (172)는 포 트 결함 역  링크 에 공   (Rm2, Gm2, Bm2) 각각  계 값  [0064]

하고, 1   2  리(42V,  42H)   어느 하나  계  간 보(GD2)에   (Rm2,  Gm2,

Bm2)가 각각 포함 는 계  간 보  택하여 보상  택 (178)  한다.

치 단 (174)는  시스   수직 동  신 (Vsync), 수평 동  신 (Hsync),  [0065]

블 신 (DE), 도트클럭(DCLK)  어도 하나  동  신  하여  (Rm2, Gm2, Bm2)   

치  단한다.   들 , 치 단 (174)는  블 신 (DE)  블 간에 도트클럭(DCLK)

 카운 하여  (Rm1, Rm2, Rm3)  가  치  감지하고, 수직 동  신 (Vsync)   블

신 (DE)가 동시에 블  간에  수평 동  신 (Vsync)  카운 하여  (Rm1, Rm2, Rm3)  

  치  감지한다. 치 단 (174)는 감지   (Rm2, Gm2, Bm2)   치가 1  2

리(42V, 42H)  어느 하나  포 트 결함 역  치 보(PD2)  비 하여, 포 트 결함 역

검  감지   치 보  보상  택 (178)  한다.

보상  택 (176)는 계  단 (172)에  택  계  간 보 , 치 단 (174)에  택  치[0066]
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보에 답하여 1  2 리(42V, 42H)  어느 하나  보상 (CD2)   (Rm2,

Gm2, Bm2)에 해당하는 보상  택하여 한다.

연산 (178)는 보상  택 (176)   보상   (Rm2, Gm2, Bm2)  가감하여[0067]

한다.  

에 라, 3 보상 (170)는 포 트 결함 역  (Rm2, Gm2, Bm2)  보상하여 한다.[0068]

 같 , 본  1 실시 에  보상 는 1 보상 (30)   보상 (70)  가  보상[0069]

(80)가 각각  리(42V, 42H)  하고,  보상 (70)  가  보상 (80)    결함

향 보에 라 택함   결함 역  도차  보상할 수 다. 또한, 본  1 실시 에 

 보상 는 2 보상 (160)  하여 1 보상 (30)에   결함 역  에  보상 

 공간  시간  산시   결함 역  경계  도차  미 하게 보상할 수 고, 3 보

상 (170)  하여 포 트 결함 역  도차  보상할 수 다.

한편, 상술한 본  실시 에   보상 는 액  시 치 뿐만 아니라, OLED, PDP 등과 같[0070]

다  상 시 치에도  수 다.

상 한 내  통해 당업 라  본  술사상  탈하지 아니하는 에  다양한 변경  수[0071]

가능함  알 수  것 다. 라 , 본  술  는  상 한 에 재  내  한

는 것  아니라 특허 청  에 해 하여 야만 할 것 다.

도  간단한 

도 1  본 에  액  시 치  나타낸 도 .[0072]

도 2는 액  에 시   결함 역  나타낸 도 .[0073]

도 3  액  에 시  가  결함 역  나타낸 도 .[0074]

도 4는 도 2에 도시  한  역  하여 나타낸 도 .[0075]

도 5는 도 3에 도시  한 가  역  하여 나타낸 도 .[0076]

도 6   에   압  감마 특  나타낸 그래프[0077]

도 7  액  에 시  포 트 결함 역  나타낸 도[0078]

도 8  본  1 실시 에   보상  나타낸 도 .[0079]

도 9는 도 8에 도시  리  1 보상  나타낸 도 .[0080]

도 10  도 8에 도시  2 보상  나타낸 도 . [0081]

도 11a 내지 도 11d는 도 10에 도시  값 택 에  다수   들  나타낸 도 .[0082]

도 12는 도 8에 도시  3 보상  나타낸 도 .[0083]
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    도 1

    도 2
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    도 3

    도 4
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    도 6

    도 7
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    도 9
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    도 11a
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    도 11b

    도 11c
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    도 11d

    도 12

등록특허 10-1286537

- 17 -


	문서
	서지사항
	요 약
	대 표 도
	특허청구의 범위
	명 세 서
	발명의 상세한 설명
	기 술 분 야
	배 경 기 술
	발명의 내용
	해결 하고자하는 과제
	과제 해결수단
	효 과

	발명의 실시를 위한 구체적인 내용

	도면의 간단한 설명

	도면
	도면1
	도면2
	도면3
	도면4
	도면5
	도면6
	도면7
	도면8
	도면9
	도면10
	도면11a
	도면11b
	도면11c
	도면11d
	도면12




문서
서지사항 1
요 약 1
대 표 도 1
특허청구의 범위 2
명 세 서 3
 발명의 상세한 설명 3
  기 술 분 야 3
  배 경 기 술 3
  발명의 내용 4
   해결 하고자하는 과제 4
   과제 해결수단 4
   효 과 4
  발명의 실시를 위한 구체적인 내용 4
 도면의 간단한 설명 10
도면 10
 도면1 11
 도면2 11
 도면3 12
 도면4 12
 도면5 13
 도면6 13
 도면7 13
 도면8 14
 도면9 14
 도면10 15
 도면11a 15
 도면11b 16
 도면11c 16
 도면11d 17
 도면12 17
