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적으로 가변되도록, 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계를 포함하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을

이용한 움직임 추정 방법이 제공된다.
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특허청구의 범위

청구항 1 

임의의 영상에 대한 움직임 벡터의 분포를 조사하는 단계;

예측된 움직임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포를 데이터화하는 단계; 

상기 데이터를 이용하여 상기 예측된 움직임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포 특성을 도출

하는 단계; 및

상기 영상의 매크로블록 내의 탐색 영역이 상기 예측된 움직임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의

분포 특성에 상응하여 적응적으로 가변되도록, 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계를 포함하는 것을 특징

으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법.

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 움직임 추정 방법은,

해당 매크로블록의 예측된 움직임 벡터를 생성하는 단계;

상기 탐색 영역 설정 알고리즘을 이용하여, 상기 해당 매크로블록의 탐색 영역을 설정하는 단계; 및

상기 해당 매크로블록의 설정된 탐색 영역 내에서 오차 에너지를 측정하는 단계를 더 포함하는 것을 특

징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법.

청구항 3 

제1항에 있어서, 상기 예측된 움직임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포를 데이터화하는 단

계는,

상기 예측된 움직임 벡터의 크기 및 방향 중 어느 하나이거나 또는 그 조합에 따른 상기 영상의 움직임

벡터의 분포를 데이터화하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한

움직임 추정 방법.

청구항 4 

제1항에 있어서, 상기 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계는,

상기 영상의 움직임 벡터가 존재할 확률이 상대적으로 높은 영역을 상기 탐색 영역 내에 포함시키기 위

하여, 상기 탐색 영역의 크기 및 위치를 조절하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응

적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법. 

청구항 5 

제4항에 있어서, 상기 영상이 상기 예측된 움직임 벡터와 반대방향으로 상기 움직임 벡터들이 많이 분

포하고 있는 경우, 상기 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계는,

상기 탐색 영역의 중심 위치가 상기 매크로블록의 중심을 기준으로 상기 예측된 움직임 벡터의 방향과

반대방향으로 이동되도록 조절하는 단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을

이용한 움직임 추정 방법. 

청구항 6 
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제5항에 있어서,

MVp_x = 0 이면  -N≤ SR_X ≤N 로 설정되며,

이때, N은 정수이고, MVp_x는 예측된 움직임 벡터의 X 좌표값, SR_X는 탐색 영역의 X 좌표값인 것을 특

징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법.

청구항 7 

제5항에 있어서,

MVp_y = 0 이면  -N ≤ SR_Y ≤ N 로 설정되며, 

이때, N은 정수이고, MVp_y는 예측된 움직임 벡터의 Y 좌표값 및 SR_Y는 탐색 영역의 Y 좌표값인 것을

특징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법.

청구항 8 

제5항에 있어서,

MVp_x > 0 일 때,  -[(K+MVp_x)*K] ≤ SR_X ≤ K+ MVp_x 로 설정되고,

MVp_x < 0 일 때, -K+MVp_x ≤ SR_X ≤ [K-(MVp_x)]*K 설정되며,

이때, K는 정수이며, MVp_x는 예측된 움직임 벡터의 X 좌표값, SR_X는 탐색 영역의 X 좌표값인 것을 특

징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법. 

청구항 9 

제5항에 있어서,

MVp_y > 0 일 때, -[(K+MVp_y)*K] ≤ SR_Y ≤ K+MVp_y 로 설정되고,

MVp_y < 0 일 때, -K+MVp_y ≤ SR_Y ≤ [K-(MVp_y)]*K 로 설정되며, 

이때, K는 정수이며, MVp_y는 예측된 움직임 벡터의 Y 좌표값 및 SR_Y는 탐색 영역의 Y 좌표값인 것을

특징으로 하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법.

청구항 10 

제4항 내지 제9항 중 어느 한 항에 있어서,

상기 탐색 영역의 크기는 상기 매크로블록의 크기 보다 작게 형성하는 것을 특징으로 하는 완전 탐색

기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법.

명 세 서

발명의 상세한 설명

    기 술 분 야

본 발명은 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법 에 관한 것으로, 보다 상세하게는 탐[0001]

색 영역 전부를 고려하지 않고, 움직임 벡터가 존재할 확률이 큰 영역을 집중적으로 탐색하여 성능을 유지하면

서 연산량은 감소시킬 수 있는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 기법에 관한 것이다.

    배 경 기 술
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H.264/AVC는 ISO/IEC의 Moving Picture Experts Group(MPEG)과 ITU-T의 Video Coding Experts Group(VCEG) 두[0002]

그룹이 전문가들의 연합팀인 JVT(Joint Video Team)을 창설하여 새롭게 제안한 동영상 압축에 관련한 국제 표준

이다.[1] H.264/AVC는 MPEG-4 Visual 보다 좁은 범위를 갖는 효율적이고 강인한 부호화와 사각형 비디오 화면의

전송을 지원하기 위해 설계되어 기존의 압축 표준들(H.263+, MPEG-4 Simple Profile)과 비교해서 같은 인코더

최적화 상태에서 최고 50%까지 비트율을 절감할 수 있다. 하지만 이로 인해 복잡도와 연산량이 매우 증가하였으

며 부호화 시간이 많이 증가하였다. 특히 H.264/AVC의 움직임 추정은 많은 부호화 시간을 필요로 하게 된다.

영상 시퀀스(Image Sequence)에서 움직임이란 시간 축으로 연속된 화면에서의 차이로 정의된다. 만약[0003]

화면이 거의 변하지 않으면 두 개의 연속된 화면은 상관관계가 높을 것이다. 따라서 화면의 차이는 적을 것이고

이러한 차이만을 고려한다면 영상 압축의 양도 줄어들 것이다. 이러한 사실을 바탕으로 화면간의 영상을 압축하

는데 움직임 추정을 이용한다. 움직임 추정 중 블록 정합 알고리즘은 블록 단위의 움직임 추정 방식들 중에서

예측 효율과 추정의 정확도, 계산상의 복잡도, 그리고 움직임 벡터 표현을 위한 부가정보량 등의 서로 상충되는

요건들을 대체로 잘 만족시켜 가장 많이 사용되는 알고리즘이다. 

이러한 블록 정합 알고리즘은 완전 탐색과 부분 탐색으로 구분된다. 완전 탐색 방식은 탐색 범위내의[0004]

모든 후보들을 탐색한다. 탐색 범위 내의 모든 후보들을 탐색하기 때문에 주어진 블록정합 척도 내에서는 최대

의 성능을 얻을 수 있고, 데이터의 흐름이 규칙적이어서 병렬처리 구조로 설계하기가 비교적 쉽다. 블록정합 알

고리즘은 연산량 (Computational Operation)에 의해 구분될 수 있는데, 한 프레임이 가로로 Np개의 화소와 세로

로 Nl개의 화소 라인으로 구성되고, 프레임 율(frame rate)이 Ff인 프레임율을 가상해 보자. 여기서 기준 블록의

크기가 n×n개의 화소로 구성되고, 최대 허용 가능한 이동 변위를 p라고 하면, 아래 식 1에서 알 수 있듯이, 탐

색영역 내의 각각의 후보블록 당 3n
2
(n

2
의 뺄셈, n

2
의 절대값 계산, n

2
의 누적연산)의 연산이 필요하고 여기에

최소값을 찾기 위해 약 3번의 추가 연산이 필요하다.

[식 1][0005]

   [0006]

따라서(2p+1)
2
 (p=q이면)개의 모든 후보블록들을 비교하기 위해서는 총 (2p+1)

2
×(3n

2
+3)의 연산이 필요[0007]

하다. 이는 한 개의 기준블록을 탐색영역 내의 모든 후보블록들과 정합하는데 필요한 연산량이다. 완전 탐색 알

고리즘은 상당히 많은 연산량을 요구하게 된다.

한편, 부분 탐색은 최적의 블록을 찾는데 특정한 탐색 패턴을 가지고 있다. 예를 들어 Two-Dimensional[0008]

Logarithmic Search는 '+'패턴을 가지고 있으며 Cross-Search 알고리즘과 Search-Window adjustment 알고리즘

은 각각 'X'패턴과 '+'패턴을 가지고 있다.  그리고 Three-Step  Search(TSS),  New  TSS,  Four-Step  Search와

Block-Based Gradient Descent Search는 Square형의 다이아몬드 탐색 패턴을 가지고 있다. 이러한 탐색 패턴을

가지는 움직임 추정 알고리즘은 전역 탐색을 하지 않고, 탐색 영역의 일부에 대해서만 탐색을 수행하므로 계산

량을 크게 줄일 수 있다. 하지만 전체 영역에 대해 탐색을 수행하지 않고 일부만을 검색하므로 국부 최소점

(local-minimum)에 빠져 움직임을 정확하게 찾지 못할 경우 추정 오차가 커지는 단점이 있다. 또한 정적인 이미

지에 대해서는 좋은 성능을 보이지만, 움직임이 큰 영상에서는 성능의 저하를 보인다.

따라서, 완전 탐색의 성능을 유지하면서 연산량은 줄일 수 있는 움직임 추정 기법에 대한 요구가 절실[0009]

한 상황이다.  

    발명의 내용

        해결 하고자하는 과제

본 발명은 상술한 종래의 문제점을 극복하기 위한 것으로서, 본 발명이 해결하고자 하는 과제는 완전 탐색(Full[0010]

Search)  기반으로  움직임  벡터를  예측하여  탐색  영역을  적응적으로  가변시킴으로써  화질(PSNR)  및  비트율

(Bitrate)은 완전 탐색의 성능을 유지하면서 연산량을 줄일 수 있는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용

한 움직임 추정 방법을 제공하기 위한 것이다.
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        과제 해결수단

본 발명의 예시적인 실시예에 따르면, 임의의 영상에 대한 움직임 벡터의 분포를 조사하는 단계; 예측된 움직임[0011]

벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포를 데이터화하는 단계; 상기 데이터를 이용하여 상기 예측된 움직

임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포 특성을 도출하는 단계; 및 상기 영상의 매크로블록 내의 탐색

영역이 상기 예측된 움직임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포 특성에 상응하여 적응적으로 가변되도

록, 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계를 포함하는 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임

추정 방법이 제공된다.

상기 움직임 추정 방법은 해당 매크로블록의 예측된 움직임 벡터를 생성하는 단계; 상기 탐색 영역 설[0012]

정 알고리즘을 이용하여, 상기 해당 매크로블록의 탐색 영역을 설정하는 단계; 및 상기 해당 매크로블록의 설정

된 탐색 영역 내에서 오차 에너지를 측정하는 단계를 더 포함한다.

상기 예측된 움직임 벡터에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포를 데이터화하는 단계는, 상기 예측된[0013]

움직임 벡터의 크기 및 방향 중 어느 하나이거나 또는 그 조합에 따른 상기 영상의 움직임 벡터의 분포를 데이

터화하는 단계를 포함한다.

상기 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계는, 상기 영상의 움직임 벡터가 존재할 확률이 상대적으[0014]

로 높은 영역을 상기 탐색 영역 내에 포함시키기 위하여, 상기 탐색 영역의 크기 및 위치를 조절하는 단계를 포

함한다.

상기 영상이 상기 예측된 움직임 벡터와 반대방향으로 상기 움직임 벡터들이 많이 분포하고 있는 경우,[0015]

상기 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 단계는 상기 탐색 영역의 중심 위치가 상기 매크로블록의 중심을 기

준으로 상기 예측된 움직임 벡터의 방향과 반대방향으로 이동되도록 조절하는 단계를 포함한다.

MVp_x = 0 이면  -N≤ SR_X ≤N 로 설정되며, MVp_y = 0 이면  -N ≤ SR_Y ≤ N 로 설정되는 것을 특[0016]

징으로 한다.

MVp_x > 0 일 때,  -[(K+MVp_x)*K] ≤ SR_X ≤ K+ MVp_x 로 설정되고, MVp_x < 0 일 때, -K+MVp_x ≤[0017]

SR_X ≤ [K-(MVp_x)]*K 설정된다.

MVp_y > 0 일 때, -[(K+MVp_y)*K] ≤ SR_Y ≤ K+MVp_y 로 설정되고, MVp_y < 0 일 때, -K+MVp_y ≤[0018]

SR_Y ≤ [K-(MVp_y)]*K 로 설정된다. 

상기 탐색 영역의 크기는 상기 매크로블록의 크기 보다 작게 형성한다.[0019]

        효 과

본 발명에서와 같이, 예측된 움직임 벡터의 크기와 방향에 따른 움직임 벡터의 분포 관계를 파악한 후, 예측된[0020]

움직임  벡터의  크기와  방향에  따라  실제  움직임  벡터가  분포할  확률이  높은  영역을  탐색  영역으로

설정함으로써, 기존의 완전탐색의 연산량보다 최대 92.6%까지 줄일 수 있었으며, 기존의 움직임 탐색의 성능과

비교하였을 때도 뒤지지 않는 성능을 보여주었으며 완전탐색의 성능과도 거의 비슷한 수준을 갖는 효과를 얻을

수 있었다.

    발명의 실시를 위한 구체적인 내용

이하, 첨부된 도면을 참조하여 본 발명의 바람직한 실시예에 대해 상세히 설명한다.[0021]

도 1은 본 발명에 따른 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법의 흐름도이다.[0022]

도 1을 참조하면, 우선 임의의 영상에 대한 움직임 벡터의 분포를 조사하는 과정을 수행한다(S100).[0023]

그리고 나서, 예측된 움직임 벡터(MV_p)에 따른 영상의 움직임 벡터(MV)의 분포를 조사하여, 이를 데이터화하는[0024]

과정을 수행한다(S200). S200 과정에서, 예측된 움직임 벡터의 크기에 따른 영상의 움직임 벡터의 분포 및 예측

된 움직임 벡터의 방향에 따른 영상의 움직임 벡터의 분포를 조사하여, 이를 데이터화 한다.

S200 과정을 통하여 얻은 예측된 움직임 벡터에 따른 영상의 움직임 벡터 데이터를 이용하여, 예측된[0025]

움직임 벡터의 크기와 방향에 따른 영상의 움직임 벡터의 분포 특성을 도출하는 과정을 수행한다(S300). 즉, 예

측된 움직임 벡터에 따른 영상의 움직임 벡터 데이터를 이용하면, 예측된 움직임 벡터의 크기와 방향에 따라 영
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상의 움직임 벡터가 존재할 확률이 큰 영역이 어디에 분포하는지 도출할 수 있다.

그리고 나서, 영상의 매크로블록 내의 탐색 영역이 예측된 움직임 벡터에 따른 영상의 움직임 벡터의[0026]

분포 특성에 상응하여 적응적으로 가변되도록, 탐색 영역 설정 알고리즘을 세팅하는 과정을 수행한다(S400).

그 다음, 해당 매크로블록의 예측된 움직임 벡터를 생성하는 과정을 수행한다(S500). 해당 매크로블록[0027]

의 움직임 벡터는 주변 블록의 움직임 벡터와 높은 상관관계를 가진다. 각 매크로블록에 대한 움직임 벡터를 인

코딩하는데 많은 비트 수가 요구되므로, 움직임 벡터의 상관관계를 이용하여 각 움직임 벡터는 주위에 있는 이

전에 인코딩된 매크로블록의 벡터로 예측되어 그 차분 벡터만을 부호화 하여 발생 비트 수를 줄일 수 있다. 즉,

예측된 움직임 벡터는 이전에 계산된 움직임 벡터에 의해 생성하고, 현재의 벡터와 예측된 벡터의 차이가 인코

딩되어 전송된다. 

S500 과정을 통하여, 해당 매크로블록의 예측된 움직임 벡터의 생성이 완료되면, S400 과정을 통하여[0028]

세팅된 탐색 영역 설정 알고리즘을 이용하여, 해당 매크로블록의 탐색 영역을 설정하는 과정을 수행한다(S600).

이때, 영상의 움직임 벡터가 존재할 확률이 상대적으로 높은 영역을 탐색 영역 내에 최대한 많이 포함시키기 위

하여, 탐색 영역의 크기 및 위치를 조절한다.

그리고 나서, 해당 매크로블록의 설정된 탐색 영역 내에서 오차 에너지를 측정하는 과정을 수행한다[0029]

(S700). 본 실시예의 경우, 최적의 정합 블록을 찾기 위한 정합 기준으로는 앞에서 설명한 [식 1]인 SAD(sum of

absolute  difference)를  사용하나,  이에  한정되는  것은  아니며,  MSD(mean  square  difference),  PDC(pixel

difference  classification),  IP(integral  projection)등과 같이 예측오차나 블록의 상관성을 계산하는 비용

함수(cost function)들이 사용될 수도 있다.

종래에 사용된 완전 탐색 움직임 추정 방법의 경우, 탐색 영역의 크기는 해당 매크로블록 보다 크게 설[0030]

정되고, 설정된 탐색 영역의 모든 지점에서 SAD를 수행했기 때문에 연산량이 많은 문제점이 있었다. 반면에, 본

발명에서와 같이, 예측된 움직임 벡터에 따른 영상의 움직임 벡터의 분포 특성을 이용하면, 움직임 벡터가 존재

할 확률이 큰 영역을 집중적으로 탐색할 수 있도록, 탐색 영역이 가변되게 설정할 수 있게 된다. 그 결과, 움직

임 벡터가 존재할 확률이 적은 영역에 대한 연산과정을 생략할 수 있으므로, 연산량은 크게 감소하는 반면에 움

직임 추정의 성능은 종래 완전 탐색 움직임 추정 방법과 유사한 성능을 나타낸다.

도 2a 내지 도 2c는 테스트 영상 1 내지 테스트 영상 3의 움직임 벡터 분포도이다. 도 2a 내지 도 2c는 도 1의[0031]

S100 과정을 실제로 수행한 결과를 나타낸 도이다.

탐색 영역을 적응적으로 가변시키기 위하여, 우선 움직임 벡터의 분포 특성을 살펴봐야 한다. 이를 위[0032]

해,  움직임이 거의 없는 영상인 테스트 영상 1(Akiyo,  도  2a),  움직임이 중간 정도의 영상인 테스트 영상

2(Foreman, 도 2b) 및 움직임이 큰 영상인 테스트 영상 3(Stefan, 도 2c)의 움직임 벡터 분포 특성을 살펴보았

다.  각  영상은  H.264/AVC  Reference  Software  JM10.1을  사용하였으며  176×144(QCIF)영상  300프레임을

GOP(IPPP)크기 30, frame rate 는 30.0, 참조 프레임 1, QP(Quantization Parameter) 28로 부호화 하였다. 

도 2a에 도시된 바와 같이, 테스트 영상 1(Akiyo) 즉, 움직임이 거의 없는 영상은 움직임 벡터가 ±1내[0033]

에 집중되어 있음을 알 수 있다. 도 2b에 도시된 바와 같이, 테스트 영상 2(Foreman) 즉, 움직임이 중간 정도인

영상은 대부분의 움직임 벡터들이 ±3내에 집중되어 있고, 약간의 움직임 벡터들이 x>, y>0인 영역의 6내에 분

포되어 있다. 그리고, 도 2c에 도시된 바와 같이, 테스트 영상 3(Stefan)즉, 움직임이 큰 영상은 움직임 벡터들

이x축을 따라 원점을 중심으로 넓게 분포하고 있고, y축으로는 ±2내에 집중되어 있음을 알 수 있다. 즉, 좌우

의 움직임은 큰데 반하여 상하의 움직임은 작다는 것을 알 수 있다.

이와 같이 영상에 따라 움직임 벡터의 분포는 조금씩 다르나, 대부분 규칙적인 분포를 가지므로, 이러[0034]

한 움직임 벡터의 분포 특성을 이용하여 탐색 영역을 적응적으로 변화시킬 수 있게 된다.

도 3a는 테스트 영상 1의 예측된 움직임 벡터에 대한 실제 움직임 벡터 분포 데이터이며, 도 3b 및 도 3c는 테[0035]

스트 영상 2의 예측된 움직임 벡터에 대한 실제 움직임 벡터 분포 데이터이고, 도 3d 및 도 3e는 테스트 영상 3

의 예측된 움직임 벡터에 대한 실제 움직임 벡터 분포 데이터이며, 도 4a 및 도 4b는 테스트 영상 2의 MVp≤4일

때 탐색 영역(SR)≤4인 움직임 벡터의 분포도이다.
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예측된 움직임 벡터를 기반으로 탐색 영역을 결정하기 위해서는 예측된 움직임 벡터의 크기와 방향에[0036]

따른 움직임 벡터의 분포 데이터가 필요하다. 

도 3a는 탐색 영역의 크기가 16일 때, 테스트 영상 1(Akiyo)의 예측된 움직임 벡터의 크기와 방향에 따[0037]

른 움직임 벡터 분포 데이터를 나타낸 표이다. 테스트 영상 1의 경우, 예측된 움직임 벡터가 0일 때, 실제 움직

임 벡터도 0일 확률이 95.52%(1136166/1177110)를 차지하고, 예측된 움직임 벡터의 크기가 4이하 일 때, 실제

움직임 벡터가 탐색 영역 크기 4 이내에 존재할 확률이 99.87%(1175608/1177110)로 나타나 움직임이 없는 영상

인 경우에는 탐색 영역의 크기를 작게 설정하더라도, 탐색 영역 내에서 움직임 벡터를 거의 찾을 수 있음을 알

수 있다.

도 3b 및 도 3c를 살펴보면, 테스트 영상 2(Foreman)의 경우 예측된 움직임 벡터가 0일 때, 실제 움직[0038]

임 벡터도 0일 확률이 36.72%(432265/1177110)를 차지한다. 또한, 예측된 움직임 벡터의 크기가 4이하일 때, 실

제 움직임 벡터가 탐색 영역의 크기 4 이내에 존재할 확률은 85%(1000232/1177110)이며, 이때의 움직임 벡터의

분포를 살펴보면 도 4a 및 도 4b에 도시된 바와 같이, 실제 움직임 벡터의 분포는 예측된 움직임 벡터와 반대방

향에 많이 분포하고 있음을 알 수 있다. 또한, 예측된 움직임 벡터와 탐색 영역의 크기가 클 때에도 이와 동일

한 분포 특성을 갖는 것을 알 수 있다.

도 3d 및 도 3e를 살펴보면, 테스트 영상 3(Stefan)의 경우 예측된 움직임 벡터가 0일 때 실제 움직임[0039]

벡터도 0일 확률은 15.65%를 차지하고, 예측된 움직임 벡터가 4이하일 때, 실제 움직임 벡터가 탐색 영역 크기

4 이내에 존재할 확률은 69.21%임을 알 수 있다. 즉, 움직임이 큰 영상은 움직임이 작은 영상에 비하여, 작은

탐색 영역에서 실제 움직임 벡터를 찾을 확률이 작아짐을 알 수 있다. 따라서, 해당 영상의 움직임 정도에 따라

서 탐색 영역을 설정할 필요가 있다.

테스트 영상 3의 예측된 움직임 벡터가 4이하일 때, 탐색 영역 크기 4 이내에 존재하는 실제 움직임 벡[0040]

터의 분포를 살펴보면, 실제 움직임 벡터는 예측된 움직임 벡터와 반대방향으로 움직임 벡터들이 많이 분포하고

있음을 알 수 있으며, 예측된 움직임 벡터와 탐색 영역의 크기가 클 때에도 이와 동일한 분포 특성을 갖는다.

또한, 예측된 움직임 벡터가 좌표축 위에 있을 때 즉, 상하 혹은 좌우의 움직임을 가질 때에도 예측된 움직임

벡터와 반대방향으로 움직임 벡터들이 많이 분포하고 있음을 알 수 있다.

따라서, 움직임의 많고 적음에 따라서 정도의 차이는 있을 수 있으나, 대체로 영상의 실제 움직임 벡터는 예측[0041]

된 움직임 벡터의 크기 및 방향과 반대방향에 많이 분포한다는 특성을 알 수 있다. 이러한 예측된 움직임 벡터

의 크기와 방향에 따른 실제 움직임 벡터의 분포 특성을 이용하면, 탐색 영역의 크기를 줄이더라도 탐색 영역의

위치를 조절함으로써 탐색 영역 내에서 움직임 벡터를 찾을 수 있는 확률을 보다 높일 수 있게 된다.

도 5는 본 발명의 예시적인 실시예의 탐색 영역 설정 알고리즘에 따라 행당 매크로 블록의 탐색 영역을 설정하[0042]

는 과정을 나타낸 도이다. 도 5에서는 테스트 영상 2에 대한 탐색 영역 설정 알고리즘을 예로서 상술한다.

도  5를  참조하면,  S411  과정을  통하여,  해당  매크로블록의  예측된  움직임  벡터(이하,  MVp)가  (0,  0)로[0043]

판단되면, 해당 매크로블록의 탐색 영역의 X 좌표값(이하, SR_X)과 탐색 영역의 Y 좌표값(이하, SR_Y)은 각각

-N≤ SR_X ≤N 및 -N ≤ SR_Y ≤ N 로 설정되며, 본 실시예에서 N은 4로 설정된다(S412). 

S413 및 S414 과정을 통하여, 만약 해당 매크로블록의 MVp의 X 좌표값(이하, MVp_x)은 0이고, MVp의 Y[0044]

좌표값(이하, MVp_x)이 0 보다 큰 경우로 판단되면, 탐색 영역은 -N≤ SR_X ≤N,  -[(K+MVp_y)*K] ≤ SR_Y ≤

K+MVp_y 로 설정된다(S415). 한편, 해당 매크로블록의 MVp_x = 0이고, MVp_x < 0인 경우로 판단되면, 탐색 영

역은  -N≤  SR_X  ≤N,  -K+MVp_y  ≤  SR_Y  ≤  [K-(MVp_y)]*K  로  설정되며(S416),  본  실시예에서  K는  2로

설정된다.

S417 및 S418 과정을 통하여, MVp_y = 0이고, MVp_x > 0로 판단되면, 해당 매크로블록의 탐색 영역은[0045]

-N ≤ SR_Y ≤ N, -[(K+MVp_x)*K] ≤ SR_X ≤ K+ MVp_x 로 설정된다(S419). 만약, MVp_y = 0이고, MVp_x < 0로

판단되면, 해당 매크로블록의 탐색 영역은 -N ≤ SR_Y ≤ N, -K+MVp_x ≤ SR_X ≤ [K-(MVp_x)]*K로 설정된다

(S420).

S421 과정을 통하여, MVp_x > 0이고, MVp_y > 0로 판단되면,  탐색 영역은 [0046]

-[(K+MVp_x)*K] ≤ SR_X ≤ K+ MVp_x, -[(K+MVp_y)*K] ≤ SR_Y ≤ K+MVp_y 로 설정된다(S422).[0047]
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S423 과정을 통하여, MVp_x > 0이고, MVp_y < 0로 판단되면, 탐색 영역은[0048]

-[(K+MVp_x)*K] ≤ SR_X ≤ K+ MVp_x, -K+MVp_y ≤ SR_Y ≤ [K-(MVp_y)]*K 로 설정된다(S424).[0049]

S425 과정을 통하여, MVp_x < 0이고, MVp_y > 0로 판단되면, 탐색 영역은[0050]

-K+MVp_x ≤ SR_X ≤ [K-(MVp_x)]*K, -[(K+MVp_y)*K] ≤ SR_Y ≤ K+MVp_y 로 설정된다(S426).[0051]

만약, MVp_x < 0이고, MVp_y < 0로 판단되면,  탐색 영역은[0052]

-K+MVp_x ≤ SR_X ≤ [K-(MVp_x)]*K, -K+MVp_y ≤ SR_Y ≤ [K-(MVp_y)]*K 로 설정된다(S427). [0053]

도 6a 내지 도 6f는 도 5에 도시된 탐색 영역 설정 알고리즘에 따라 가변되게 설정되는 탐색 영역을 나타낸 도[0054]

이다.

도 6a에는 해당 매크로블록의 MVp = (0, 0)일 때, -4≤ SR_X ≤4, -4 ≤ SR_Y ≤ 4인 탐색 영역(ASR0)이 도시된[0055]

다. 

도 6b에는 해당 매크로블록의 MVp = (0, 1)일 때, -4≤ SR_X ≤4, -6 ≤ SR_Y ≤ 3로 설정된 탐색 영역(ASR1)이[0056]

도시되며, 탐색 영역(ASR1)은 MVp의 방향과 반대방향인 =Y축 방향으로 이동되어 설정된다. 즉, 해당 매크로블록

의 +Y축 영역 보다는 -Y축 영역을 더 많이 탐색하도록 탐색 영역이 설정된다.

도 6c 내지 도 6f에서는 해당 매크로블록의 MVp = (0, -1), (1, 0), (-1, 0) 및 (1, 1)일 때, 각각 설정된 탐[0057]

색 영역(ASR2 ~ ASR5)이 도시된다. 도 6b에서 살펴본 바와 같이, 도 6c 내지 도 6f에 도시된 탐색 영역(ASR2 ~

ASR5)은 모두 해당 매크로블록의 MVp의 방향과 반대 방향으로 이동되어 설정됨을 알 수 있다.

도 7a 내지 도 7c는 본 발명에 따른 움직임 추정 기법과 종래 기술들에 따른 움직임 추정 기법의 성능을 비교한[0058]

표이다.

움직임 추정 방법의 성능을 알아보기 위해서 PSNR(Peak to Noise Ratio) 및 비트율(Bitrate)를 사용하[0059]

였다. PSNR은 움직임 추정 방법을 사용하여 복원된 영상과 원 영상이 얼마나 유사한지에 대한 정확도를 나타낸

것이며, 비트율은 움직임 추정 방법을 사용하여 인코딩 했을 때 발생되는 비트를 알아보기 위해 사용하였다. 실

험을  위하여  사용된  영상은  Grandma(도  7a),  Foreman(도  7b)  및   Carphone(도  7c)영상으로  H.264/AVC

Reference Software JM10.1을 사용하였으며, 탐색범위가 ±16일 때의 PSNR과 비트율을 나타낸 것이다. 도 7a

내지 도 7c에 도시된 바와 같이, 3가지 영상 모두 기존의 다른 알고리즘과 비교하였을 때 비슷하거나 약간 우수

한 성능임을 알 수 있다. 완전 탐색(Full Search)와 비교하여 PSNR은 +0.02~-0.04의 차이를 보여주었고, 비트율

(bitrate)은 최대 1.85 kbits/s의 차이를 보였다. 한편, 본 발명에 따른 적응적 탐색 영역(ASR)을 이용한 움직

임 추정 방법의 연산량은  완전탐색의 연산량보다 최대 90%이상을 줄일 수 있는 효과를 얻을 수 있다.

이상에서 설명한 것은 본 발명에 따른 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법의 예시적[0060]

인 실시예에 불과한 것으로서, 본 발명은 상기한 실시예에 한정되지 않고, 이하의 특허청구범위에서 청구하는

바와 같이, 본 발명의 요지를 벗어남이 없이 당해 발명이 속하는 분야에서 통상의 지식을 가진 자라면 누구든지

다양한 변경 실시가 가능한 범위까지 본 발명의 기술적 정신이 있다고 할 것이다.

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명에 따른 완전 탐색 기반의 적응적 탐색 영역을 이용한 움직임 추정 방법의 흐름도이다.[0061]

도 2a 내지 도 2c는 테스트 영상 1 내지 테스트 영상 3의 움직임 벡터 분포도이다.[0062]

도 3a는 테스트 영상 1의 예측된 움직임 벡터에 대한 실제 움직임 벡터 분포 데이터이며, 도 3b 및 도 3c는 테[0063]

스트 영상 2의 예측된 움직임 벡터에 대한 실제 움직임 벡터 분포 데이터이고, 도 3d 및 도 3e는 테스트 영상 3
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의 예측된 움직임 벡터에 대한 실제 움직임 벡터 분포 데이터이다.

도 4a 및 도 4b는 테스트 영상 2의 MVp≤4일 때 SR≤4인 움직임 벡터의 분포도이다.[0064]

도 5는 본 발명의 예시적인 실시예의 탐색 영역 설정 알고리즘에 따라 행당 매크로 블록의 탐색 영역을 설정하[0065]

는 과정을 나타낸 도이다.

도 6a 내지 도 6f는 도 5에 도시된 탐색 영역 설정 알고리즘에 따라 가변되게 설정되는 탐색 영역을 나타낸 도[0066]

이다.

도 7a 내지 도 7c는 본 발명에 따른 움직임 추정 기법과 종래 기술들에 따른 움직임 추정 기법의 성능[0067]

을 비교한 표이다. 

도면

    도면1
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