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DESCRIPCION

Reduccién de los efectos de tipo halo en una interpolacién compensada en movimiento.

La invencién se refiere a una interpolacién compensada en movimiento de una sefial de datos, sefial de datos
que comprende imdgenes sucesivas en las que cada imagen comprende grupos de pixeles, en los que se generan
vectores de movimiento, correspondiendo cada vector de movimiento a un grupo de pixeles de una imagen, entre
un grupo de pixeles de dicha una imagen y un segundo grupo de pixeles de otra imagen en la sefial de datos, y se
obtienen resultados interpolados como una funcién de esos vectores de movimiento. Ademds, la invencion se refiere
a un aparato de visualizacion de sefiales de fotografia que comprende medios para recibir una sefial de datos, y un
dispositivo para la interpolacién compensada en movimiento de esta sefial de datos.

El documento US-A-5.995.154 da a conocer un proceso para convertir tramas entrelazadas en tramas progresivas
que comprende un cambio de la frecuencia de trama mediante compensaciéon de movimiento e interpolacién, en el
que cuando un vector de movimiento asociado con un pixel que va a interpolarse no es cero o cuando el vector de
movimiento es cero pero la confianza concedida a este vector es inferior a un umbral dado, la interpolacion del pixel
de una trama situada temporalmente entre dos tramas de entrada se lleva a cabo mediante un filtrado de mediana con
respecto a los valores obtenidos mediante un primer filtro temporal lineal compensado en movimiento, un segundo
filtro lineal compensado en movimiento, y un filtro temporal de mediana compensado en movimiento.

El documento WO-A-99/22520 da a conocer un método para detectar partes cubiertas y no cubiertas en una imagen
que va a interpolarse. Para este fin, se calculan vectores de movimiento de avance y de retroceso, asi como sus errores
de calculo respectivamente correspondientes.

El documento US-A-5.777.682 describe que se calculan al menos dos vectores de movimiento para cada grupo de
pixeles de una imagen. A continuacién, para cada vector de movimiento se calcula un resultado interpolado. Final-
mente, se promedian los resultados interpolados asi obtenidos lo que finalmente arroja una imagen interpolada. Una
desventaja de ese método es que se aumenta el drea del efecto de tipo halo en las imdgenes interpoladas. El efecto de
tipo halo es debido a deterioros (efecto de lente de ampliacién y/o emborronamiento) que se producen principalmente
en los contornos de los objetos en movimiento, provocados por vectores de movimiento incorrectos y/o una estrategia
de interpolacién incorrecta (que no tiene en cuenta el problema de la oclusién) en las imagenes interpoladas com-
pensadas en movimiento de la sefial de datos. Para un observador de las imagenes el efecto de tipo halo es un efecto
molesto.

Es un objeto de la invencién proporcionar una interpolacién compensada en movimiento que reduce el drea del
efecto de tipo halo en las imdgenes interpoladas de la sefial de datos. La invencién esta definida por las reivindicaciones
independientes. Realizaciones ventajosas estdn definidas en las reivindicaciones dependientes.

La fiabilidad de un vector de movimiento puede ser una funcién de la precision del vector de movimiento. La
precision del vector de movimiento estd determinada por la diferencia de una intensidad luminosa prevista basandose
en el vector de movimiento, en la que el vector de movimiento estd asignado a un primer grupo de pixeles de una
primera imagen, para un segundo grupo de pixeles en una segunda imagen y la intensidad luminosa real del segundo
grupo de pixeles de la segunda imagen. La fiabilidad de un vector de movimiento también puede ser una funcién de
la frecuencia relativa de incidencia del vector de movimiento en los grupos vecinos de pixeles del primer grupo de
pixeles. Generalmente, habrd ocho grupos vecinos de pixeles en la primera imagen del primer grupo de pixeles. La
fiabilidad del vector de movimiento puede ser también una funcién tanto de la precisién del vector de movimiento
como de su incidencia relativa.

Para cada resultado de interpolacidn se calcula un peso como una funcién de la fiabilidad del vector de movimiento
que arroj6 el resultado de interpolaciéon. Dado que a cada grupo de pixeles se le asigna un multiplo de vectores
de movimiento esto lleva a un multiplo de resultados de interpolacién y pesos correspondientes por cada grupo de
pixeles.

Finalmente, se calcula la intensidad luminosa interpolada de un grupo de pixeles como un promedio ponderado
de los resultados de interpolacién basandose en la fiabilidad de los resultados de interpolacién. Este enfoque da lugar
a algunas ventajas importantes. Un primer ejemplo de esto es la situacion en la que entre un mdltiplo de vectores de
movimiento sélo un vector de movimiento es el correcto. A continuacion, se asigna al resultado de interpolacién, que
corresponde a este vector de movimiento, un peso relativamente grande de modo que este resultado de interpolacién
domina la intensidad luminosa interpolada del grupo de pixeles. Como resultado se obtiene una gran precision de la
intensidad interpolada del grupo de pixeles y pueden mostrarse detalles sutiles en la fotografia sin el riesgo de que
aparezca el efecto de tipo halo. Un segundo ejemplo de una ventaja del enfoque segtn la invencién es la situacién en
la que no es correcto ninguno de los vectores de movimiento. En esta situacién el miltiplo de vectores de movimiento
mostrard una gran diversidad y a ninguno de los vectores de movimiento se le asignard un peso considerable. El efecto
es que la intensidad interpolada del grupo de pixeles serd un promedio homogéneo de los resultados interpolados. En
este caso no se muestran detalles sutiles, la fotografia serd borrosa. Sin embargo, para un observador una fotografia
borrosa es mas atrayente que detalles de fluctuacién incorrecta. Asi, se reduce el efecto de tipo halo en los dos ejemplos.
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Una realizacién del método de la invencion se caracteriza porque la intensidad luminosa interpolada de un grupo
de pixeles se calcula segiin

42 ) = e, M {Wm () * ¥*%0(2)}) / Zenmt,. (W2 )}, 1))

en la que I*4(X) es la intensidad luminosa interpolada del grupo de pixeles de la imagen interpolada F**2, en la que
el valor real A define el lugar de la imagen interpolada F<*2 en la secuencia F" de imdgenes, n = 1,2,...k.k + 1,...,.N.
Generalmente, A es un valor real en el intervalo [0,1]. Ademds, en (I), la ubicacién del grupo de pixeles en la imagen

Wk (X) es un peso correspondiente al resultado de interpolacién de orden m i**2 (). El resultado de interpolacién de

orden m i**,(X) puede calcularse por ejemplo segiin la estrategia de interpolacién siguiente.

iHAm(i ) =medlana<{ ('[k(-edohdur{f —-A* b:, x)} ),

@z Uz )2) a
(@ gedoncenr (% + (1- A) * D} (%)} )},

en la que medianaf{.} es una funcién que proporciona el valor de la mediana de sus argumentos de entrada y redon-
dear{.} es una funcién que proporciona el valor de nimero entero mas préximo a cada componente de su argumento
de entrada, y en la que I*(X) es una intensidad luminosa del grupo de pixeles en la ubicacién X de la imagen F¥X y en la

2 . . . . qn . . .
que DX (X) es el vector de movimiento de nimero entero bidimensional de orden m de los M vectores de movimiento
que corresponden al grupo de pixeles en la ubicacion en la imagen FX, vector de movimiento de orden m que estd
normalizado entre dos imdgenes sucesivas, y en la que el peso w*,(X) es una funcion de la fiabilidad del vector de

movimiento DX (X). En esta realizacién la interpolacién (II) se lleva a cabo entre dos imdgenes sucesivas FX y F**! lo
que lleva a una imagen FX™ interpolada muy precisa. La implementacion de la funcién de la mediana en la ecuacién
(II) es una medida adicional que reduce el riesgo de interpolar detalles de fluctuacién incorrecta.

Otra realizacién de la invencién se caracteriza porque la fiabilidad y por tanto, el peso del vector de movimiento
Dk (X) es una funcién de la diferencia entre las intensidades luminosas I¥(X) e I*!(X + DX (X)) y también es una funcién

de la frecuencia relativa de la incidencia de D_‘;(i’) en la vecindad de la ubicacién x en la imagen F¥. De esta manera, la
fiabilidad del vector de movimiento comprende dos componentes. La primera componente es la precision del vector de
movimiento, que se establece basdndose en al menos dos intensidades luminosas de al menos dos imdgenes sucesivas.
La segunda componente es la coherencia, que se establece basdndose en la incidencia relativa del vector de movimiento
en al menos una imagen.

En otra realizacién mds el método de la invencion se caracteriza porque la generacién de intensidades luminosas
interpoladas de grupos de pixeles segiin el método de la invencion sélo se realiza en aquellas partes en las imdgenes
de la sefial de datos en las que estdn situados bordes en el campo de vector de movimiento. Esto lleva a la ventaja de
que la interpolacién segtin la invencién sélo se realiza en aquellas partes de la imagen en las que es mds probable que
se produzca el efecto de tipo halo. Esto puede ahorrar tiempo de procesamiento.

Una realizacion adicional de la invencién se caracteriza porque comprende una etapa de deteccion de borde, en la

que se detecta un borde en (el campo de vector de movimiento de) la imagen F¥ si se satisface al menos una de las
desigualdades (IIT) y (IV) siguientes:

(D} (%~ K)), - [DE(E+ R N> T, [11))

I[D; G - K)), - [D; GG + K)L 1> T, av)

en las que q es un valor predeterminado de niimero entero, en las que ||.|| es una funcién que arroja el valor absoluto
de su argumento de entrada y en la que [.], es una funcién que arroja el componente de orden p de su argumento de

entrada vectorial. Ademads, en (III) y (IV), T es un umbral de valor real fijo predeterminado y K es un vector dado por:

3
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K=(K;K,), )

en la que K, y K, son valores de niimero entero. En esta realizacién de la invencién, con (II) y (IV), la definicién
de un borde estd determinada por discontinuidades que aparecen entre vectores de movimiento del mismo tipo en la
misma imagen.

Estos y otros aspectos de la invencién seran evidentes de y se aclarardn con referencia a las realizaciones descritas
a continuacién en el presente documento.

En los dibujos adjuntos, en los que se muestran ciertos modos de llevar a cabo la presente invencién con fines
ilustrativos:

la figura 1 es una vista general en perspectiva esquemadtica de una sefial de datos que comprende imagenes sucesi-
vas;

la figura 2 muestra una imagen de la sefial de datos; y

la figura 3 es un diagrama esquemadtico de un aparato de visualizacién que comprende un dispositivo segtin la
invencidn para la interpolacién compensada en movimiento de la sefial de datos.

En el método de interpolacién compensada en movimiento segiin la invencién una sefial de datos comprende una
secuencia F" de imdgenes, n = 1,2,....k.k + 1,...,N. La sefial de datos puede ser una pelicula en la que cada imagen es
una fotografia. En la figura 1 se muestra esquematicamente una sefial 2 de datos de este tipo mediante la representacién
de las imdgenes F', F¥, F**! y FN. Ademds se muestra una imagen F**2, Esta imagen, por ejemplo, puede obtenerse
interpolando las imagenes F* yF**!. El valor real A define la posicion relativa de la imagen F*** interpolada en la
secuencia de imagenes.

La figura 2 muestra la imagen F* con més detalle. Cada imagen estd formada por pixeles. Un pixel 4 es el ele-
mento més pequefio de una imagen al que puede conferirse una cierta intensidad luminosa. Un nimero de pixeles
4 constituyen un grupo de pixeles 6 (también denominado bloque), este nimero de pixeles en un grupo de pixeles
(o en un bloque) estd predefinido y puede ser cualquier niimero entero que sea superior a cero. La ubicacién de un
grupo particular de pixeles en la imagen estd indicada con un vector de niimero entero bidimensional X = [x;, X,]7,
los componentes x; y x, de X del grupo de pixeles 6 se muestran en la figura 2. Cada grupo de pixeles tienen una
cierta intensidad luminosa. La intensidad luminosa del grupo de pixeles en la ubicacién X en la imagen F* es I¥(X).

. ., ~ . . 3
Para la interpolacién de la sefial 2 de datos han de establecerse los vectores 8 de movimiento D (X). Estos vectores
de movimiento son vectores de nimero entero bidimensionales que estdn normalizados entre imédgenes sucesivas. Un

. . 2 . . . . ., . N .
vector de movimiento DX (X) esté asignado a un grupo de pixeles en la ubicacion en la imagen F* y predice la ubica-
cién de la intensidad luminosa correspondiente en la imagen F**'. Dado que un mdltiplo de M vectores de movimiento

23 . pa . M z
Dk (X) puede asignarse a cada grupo de pixeles, los vectores de movimiento estdn numerados m = 1,2,...,M.

En una primera etapa, para una imagen particular, para cada grupo de pixeles de la imagen se calcula un vector
8 de movimiento. A continuacién, en una segunda etapa, a cada grupo de pixeles también se le asignardn aquellos
vectores de movimiento que ya se asignaron a grupos vecinos de pixeles en la etapa anterior. En este ejemplo, el grupo
de pixeles y sus grupos vecinos estdn todos ubicados en la misma imagen. Ademds, en este ejemplo, s6lo se utilizan
los ocho grupos de pixeles vecinos mds préximos. En otras realizaciones de la invencién puede elegirse el nimero y
la ubicacion relativa de los grupos de pixeles vecinos de diferente manera que en este ejemplo.

En esta fase a cada grupo de pixeles se le han asignado multiples vectores de movimiento. En una tercera etapa se
calcula la fiabilidad de cada vector de movimiento. La fiabilidad de un vector de movimiento puede ser una funcién
de la precision del vector de movimiento. La precision del vector de movimiento se determina por la diferencia de una
intensidad luminosa prevista basdndose en el vector de movimiento, en la que el vector de movimiento estd asignado
a un primer grupo de pixeles de una primera imagen, para un segundo grupo de pixeles en una segunda imagen y la
intensidad luminosa real del segundo grupo de pixeles de la segunda imagen. La fiabilidad de un vector de movimiento
puede ser también una funcién de la frecuencia relativa de incidencia del vector de movimiento en los grupos de pixeles
vecinos del primer grupo de pixeles. Generalmente, habrd ocho grupos de pixeles vecinos en la primera imagen del
primer grupo de pixeles. La fiabilidad del vector de movimiento puede ser también una funcién tanto de la precisién
del vector de movimiento como de su incidencia relativa.

La cuarta etapa comprende la interpolacion entre las imdgenes. Esta interpolacion se lleva a cabo en principio para
cada vector de movimiento que se ha asignado a los grupos de pixeles. Cada vector de movimiento arroja un resultado
de interpolacidn, en el que cada resultado de interpolacién estd dotado de un peso que se calcula basdndose en la
fiabilidad de los vectores de movimiento.

Finalmente, en la quinta etapa, se promedian los resultados de interpolacién segtn los pesos, arrojando las intensi-
dades luminosas de interpolacion I¥4(X). Todas estas intensidades luminosas de interpolacion juntas definen la imagen
F*4 interpolada.
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El método de interpolacién tal como se describié anteriormente en el presente documento se explica con mas
detalle con las férmulas matemdticas siguientes. Para cada uno de los M vectores de movimiento del grupo de pixeles
correspondiente de la imagen F* se calcula un resultado de interpolacién I (X) para la imagen F*. El resultado de

interpolacién I*  (X) de orden m correspondiente a D_‘}n(i) viene dado por ejemplo por:

i"“n(2 ) = mediana { (I¢maoncen(% ~ A * B2 ()}),

@z Iz ) , VD
(Ihl(rwondoar{f +(1-4)* b: (%)} )12

en la que medianaf{.} es una funcién que proporciona el valor de la mediana de sus argumentos de entrada y redon-
dear{.} es una funcién que proporciona el valor de nimero entero mas préximo a cada componente de su argumento
de entrada. La razén de elegir una funcién de la mediana en (VI) es la siguiente. Si las intensidades luminosas I*

(redondear{X - A* DT‘;]()?)}) e I*¥!(redondear{X + (1-A)* ])T;[,()@}) corresponden ambos a un objeto en movimiento,
objeto que por tanto debe ser visible tanto en las imdgenes F* como F**! entonces los argumentos primero y tercero
de (VI) llevardn ambos a aproximadamente los mismos valores. En consecuencia, una intensidad luminosa I'*2 (%),
que es uno de estos dos valores, serd el resultado deseado de (VI). Sin embargo, si el objeto en movimiento no es
visible (por ejemplo porque estd cubierto por el fondo de la fotografia en la imagen) en al menos una de las imagenes
F* y F*!, entonces los argumentos primero y tercero pueden llevar a valores diferentes de la intensidad luminosa. En
este caso, no existe coherencia entre las fotografias de las dos imdgenes sucesivas y la mejor manera de manejar esta
situacion es evitar intensidades luminosas extremas. Esto puede realizarse seleccionando el valor de la mediana de
las dos intensidades luminosas del objeto en movimiento en las imdgenes F* y F**! (que son el argumento de entrada
primero y tercero en (VI)) y el promedio de las intensidades luminosas de las imagenes F* y F<*! del grupo de pixeles
en la ubicacién x (este es el segundo argumento de entrada en (VI)).

En esta fase para cada vector de movimiento DE()‘(’) m = 1,2,...,M se obtiene un resultado de interpolacion i, (X)
segin (VI). Ademds, se calcula un peso relativo w*,(X) correspondiente al resultado de interpolacién i**4(X) de orden
m basandose en la fiabilidad del vector de movimiento. Con esto puede calcularse la intensidad luminosa interpolada

resultante i**,(X) de la imagen F*** de la manera siguiente:

%2 Y=(Timmt, M (Wi (2) * 202D / Zenmt, M (W2} (VIN)

En una realizacién avanzada de la invencidn la fiabilidad del vector de movimiento es una funcién de dos com-
. o, . . o, 2 ., . . . .
ponentes: su precision y su coherencia. La precisién de DX (X) es una funcién de la diferencia entre las intensidades
. 2 . 23 ., . . . . .
luminosas I¥(X) e I"!(X - DX (X)). La coherencia de DX (X) es una funcién de la frecuencia relativa de incidencia de

D_E](i') en la vecindad de la ubicacién (X) en la imagen F*. Con este enfoque se estima la precisién del vector de
movimiento en relacion al tamafio del objeto en movimiento, medido en grupos de pixeles, comparando intensida-
des luminosas de al menos dos imagenes sucesivas. La coherencia del vector de movimiento se estima basandose en
informacidn de al menos una imagen.

En una realizacién avanzada adicional segin la invencién la generacién de intensidades luminosas interpoladas
segun la invencidn se realiza s6lo en aquellas partes de las imadgenes de la sefial de datos en las que se detectan bordes
dentro del campo de vector de movimiento. Normalmente la interpolacion de dreas planas, es decir, dreas sin bordes,
en un campo de vector de movimiento no dard lugar a errores de interpolacién molestos, por tanto en estas partes de
las imdgenes puede utilizarse un método de interpolacién convencional.

De nuevo en una realizacidn avanzada adicional de la invencion el método comprende una etapa de deteccion de
borde en la que se detecta un borde en (el campo de vector de movimiento de) la imagen F* si se satisface al menos
una de las desigualdades (VIII) y (IX):
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WDk - By, - D E+BOLII> T, (VIOD)
ILDEGE- B, - (DG + B, I>T, (X)

en las que q es un valor de niimero entero predeterminado y en la que ||.|| es una funcién que arroja el valor absoluto
de su argumento de entrada. Ademds [.], es una funcién que arroja el componente de orden p de su argumento de

entrada vectorial, en este ejemplo p puede ser 1 6 2. El valor real T es un umbral predeterminado y K es un vector de
nimero entero bidimensional que viene dado por:

K=(K|;K2)Ta (X)

en la que K; y K, son valores de nimero entero. Si mds de un vector de movimiento estd asignado a un grupo de
pixeles (M>1) entonces debe seleccionarse un vector de movimiento particular para ese grupo de pixeles eligiendo
un valor de ndmero entero para q (1<q<M) en (VIII) y (IX). Para la deteccién de bordes en la direccién [1,0]T un
procedimiento posible es seleccionar K, para que no sea igual a 0 y K, para que sea igual a cero. Los bordes en la
direccion [1,0]" pueden detectarse con K igual a cero y K, no igual a 0.

La figura 3 muestra esquematicamente una realizacién de un dispositivo 10 para la interpolacién compensada en
movimiento de una sefial 2 de datos. La entrada 12 del dispositivo es la sefial 2 de datos y la salida 14 proporciona
intensidades luminosas interpoladas para la imagen F***. La salida 12 se alimenta a un bloque 16 y a un bloque
18. En el bloque 16 se calculan los resultados de interpolacion segtin (VI) y las intensidades luminosas interpoladas
segun (VII). En el bloque 18 se calcula un primer vector de movimiento para cada grupo de pixeles. A continuacion,
en el bloque 18 se asignan un nimero predeterminado de segundos vectores de movimiento procedentes de grupos
circundantes de pixeles a cada grupo de pixeles. Esto lleva a un total de M vectores de movimiento por cada grupo de

. ., . . . 3 .
pixeles. A continuacién, se alimenta cada vector de movimiento DX (X) a su bloque 20.m correspondiente, bloque que
calcula la fiabilidad del vector de movimiento. A continuacién, mediante cada bloque 20.m, m = 1,..., M, el vector de

movimiento li‘n()@ y su fiabilidad estimada se alimentan al bloque 16.

Ademds es un objeto de la invencién proporcionar en un aparato de visualizacién de sefnales de fotografia que com-
prende medios para recibir una sefial 2 de datos, un dispositivo 10 para generar intensidades luminosas interpoladas
que incluye medios (16) para generar una imagen interpolada, y medios 22 adicionales para entrelazar dicha sefial de
datos con al menos una imagen interpolada y un dispositivo D de visualizacién. Un aparato de visualizacién de sefiales
de fotografia de este tipo puede utilizarse por ejemplo para generar una sefial de televisiéon de 100 Hz a partir de una
sefial de entrada de 50 Hz.

Para los expertos en la técnica sera evidente que la invencion puede realizarse de otro modo diferente al ilustrado
y descrito especificamente sin apartarse de su alcance. Por ejemplo, el método de interpolacion descrito puede basarse
en imdgenes que no sean sucesivas. Ademads es posible que se utilicen mas de dos imdgenes en el método de interpo-
lacién. También es una opcién utilizar el método y/o dispositivo de la invencién para extrapolar en lugar de interpolar
intensidades luminosas (en ese caso el valor real A es superior a 1 o inferior a 0). Por tanto deberd indicarse que las
realizaciones anteriormente mencionadas ilustran mas que limitan la invencidn, y que los expertos en la técnica podran
disenar muchas realizaciones alternativas sin apartarse del alcance de las reivindicaciones adjuntas. En las reivindica-
ciones, ninguno de los signos de los signos de referencia entre paréntesis deberd interpretarse como limitativo de la
reivindicacién. El término “comprender” no excluye la presencia de elementos o etapas diferentes a las enumeradas
en una reivindicacién. El término “un” o “una” precediendo a un elemento no excluye la presencia de una pluralidad
de tales elementos. La invencién puede implementarse por medio de un hardware que comprenda diversos elementos
distintos, y por medio de un ordenador programado adecuadamente. En la reivindicacién del dispositivo que enumera
varios medios, varios de estos medios pueden realizarse por uno y el mismo elemento de hardware. El mero hecho de
enumerar ciertas medidas en reivindicaciones dependientes diferentes entre si no indica que no pueda utilizarse una
combinacién de estas medidas de manera ventajosa.
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REIVINDICACIONES

1. Método de interpolacién compensada en movimiento de una sefial de datos, sefial de datos que comprende
imagenes sucesivas en las que cada imagen comprende grupos de pixeles, comprendiendo el método:

generar (18) vectores de movimiento, correspondiendo cada vector de movimiento a un grupo de pixeles de una
imagen, entre un grupo de pixeles de dicha una imagen y un segundo grupo de pixeles de otra imagen en la sefial de
datos;

generar (16) resultados interpolados como una funcién de estos vectores de movimiento;
estimar (20) la fiabilidad de cada vector de movimiento correspondiente a un grupo particular de pixeles;
calcular (20) pesos como una funcién de la fiabilidad de los vectores de movimiento; y

generar (20) una intensidad luminosa interpolada de un grupo de pixeles para una imagen interpolada calculando,
basandose en estos pesos, un promedio ponderado de los resultados interpolados.

2. Método segtin la reivindicacién 1, en el que se calcula la intensidad luminosa interpolada de un grupo de pixeles
seglin:

8% ) = (Zmet, M AW (3) * %00 %)}) / ZvmtM (W X)), (A)

en la que I¥*2(X) es la intensidad luminosa interpolada del grupo de pixeles de una imagen interpolada F**2, en la
que la ubicacién del grupo de pixeles en la imagen esta definida por el vector X bidimensional de nimero entero y en la
que el valor real A define el lugar de la imagen interpolada F**2 en la secuencia F" de imdgenes, n=1,2,...,k, k + 1,...,

resultado de interpolacién de orden m i (X):

i**4 (% ) =medianaf (I*(edondear{% — A * D* ()} ),
@z )+ G0, (B)
(1" (redondear{ + (1~ A) * D} (%)} ).

en la que mediana{.} es una funcién que proporciona el valor de la mediana de sus argumentos de entrada y redon-
dear{.} es una funcién que proporciona el valor de nimero entero mds préximo a cada componente de su argumento
de entrada, y en la que I*(X) es una intensidad luminosa del grupo de pixeles en la ubicacién de la imagen F¥ y en la

23 . . P . g0 . 2 .
que Dk (X) es el vector de movimiento de niimero entero bidimensional de orden m, que estd normalizado entre dos
imagenes sucesivas, de los M vectores de movimiento que corresponden al grupo de pixeles en la ubicacién X y en la

que el peso w¥,,(X) es una funcién de la fiabilidad del vector de movimiento D_f‘n()?).

-

3. Método segun la reivindicacién 2, en el que la fiabilidad del vector de movimiento DX (X) es una funcién de la

w

diferencia entre las intensidades luminosas I¥(X) e I¥*'(X + D_‘);n(@) y en el que la fiabilidad es también una funcién de
la frecuencia relativa de incidencia de X en la vecindad de la ubicacién en la imagen F*.

4. Método segun la reivindicacién 1, en el que la generacidn de las intensidades luminosas interpoladas segin la
invencidn sélo se realiza en aquellas partes de las imagenes de la sefial de datos en las que estdn situados bordes en el
campo de vector de movimiento de las imédgenes.

5. Método segtin la reivindicacion 4, en el que el método comprende una etapa de deteccion de borde, en la que se

detecta un borde en el campo de vector de movimiento de la imagen F* si se satisface al menos una de las desigualdades
(CDHy (C2):

I[DE-K)), - (DIG+K))>T, (C1)
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I[D}(E-K)), - [DiGE+K)LII>T, (€2)

en las que q es un valor predeterminado de nimero entero y en las que ||.|| es una funcién que arroja el valor
absoluto de su argumento de entrada, [.], es una funcién que arroja el componente de orden p de su argumento de

entrada vectorial, en la que T es un umbral de valor real fijo predeterminado y en la que K es un vector dado por:

v T
K= (Kl’KZ) ’ (D)
en la que K; y K, son valores de nimero entero.

6. Dispositivo para la interpolaciéon compensada en movimiento de una sefial de datos, sefial de datos que com-
prende imagenes sucesivas en las que cada imagen comprende grupos de pixeles, comprendiendo el dispositivo:

medios (18) para generar vectores de movimiento, correspondiendo cada vector de movimiento a un grupo de
pixeles de una imagen, entre un grupo de pixeles de dicha una imagen y un segundo grupo de pixeles de otra imagen
en la sefial de datos;

medios (16) para generar resultados interpolados como una funcién de esos vectores de movimiento; medios (20)
para estimar la fiabilidad de cada vector de movimiento correspondiente a un grupo particular de pixeles;

medios (20) para calcular pesos como una funcién de la fiabilidad de los vectores de movimiento; y

medios (20) para generar intensidades luminosas interpoladas de grupos de pixeles calculando, basdndose en estos
pesos, promedios ponderados de los resultados interpolados.

7. Aparato de visualizacion de sefiales de fotografia, que comprende

medios (12) para recibir una sefial de datos, sefial de datos que comprende imdgenes sucesivas en las que cada
imagen comprende grupos de pixeles;

un dispositivo (10) para la interpolacién compensada en movimiento de dicha sefial de datos segun la reivindicacién
6;

medios para generar al menos una imagen interpolada basdndose en dichas intensidades luminosas interpoladas; y

medios (D) para visualizar la al menos una imagen interpolada.
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