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명 세 서

청구범위

청구항 1 

영상촬영장치의 입력영상에서 특징점을 추출하는 특징점추출부; 

상기 영상촬영장치의 자이로 센서를 이용하여 상기 영상촬영장치의 물리적 회전량을 검출하는 회전량검출부; 

상기 검출된 회전량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local Motion Vector)를 추출하고, 상기 로컬움직임벡터를 이용

하여 상기 영상촬영장치의 흔들림으로 인하여 상기 추출된 특징점이 이동된 이동위치를 예측하는 이동위치예측

부;

상기 자이로센서에서 물리적 회전량이 검출된 경우, 상기 자이로센서에서 물리적 회전량이 검출되기 직전에 상

기 영상촬영장치에서 촬영된 제 1 입력영상에서 추출된 특징점에 대응하는 대응특징점의 위치를, 상기 자이로센

서에서 물리적 회전량이 검출된 직후에 상기 영상촬영장치에서 촬영된 제 2 입력영상에서 검출하는 대응위치추

출부; 

상기 자이로센서에서 검출된 물리적 회전량에 기초하여 예측된 상기 영상촬영장치의 이동위치와 상기 영상촬영

장치에서 이용하는 영상센서를 이용하여 추출된 상기 대응특징점의 위치를 비교하여 상기 예측된 상기 영상촬영

장치의 이동위치와 상기 대응특징점의 위치의 간격이 기설정된 범위 이내인 경우만 상기 대응특징점의 위치가

정확한 것으로 검증하는 검증부;및

상기 검증부에서 검증된 상기 대응특징점의 위치 정보를 이용하여 영상의 흔들림을 보정하는 영상안정화부;를

포함하는 것을 특징으로 하는 영상안정화장치.

청구항 2 

삭제

청구항 3 

삭제

청구항 4 

제 1 항에 있어서, 상기 검증부는

상기 예측된 이동위치와 상기 대응특징점의 위치의 간격이 기설정된 범위를 초과하는 경우, 상기 대응특징점으

로 구성된 객체는 이동객체로 판단하는 것을 특징으로 하는 영상안정화장치.

청구항 5 

제 1 항에 있어서, 상기 대응위치추출부는

LPF(Low Pass Filter) 또는 HPF(High Pass Filter)를 이용하여 상기 제 2 입력영상의 왜곡이 상기 영상촬영장

치를 이용하는 사용자에 의해 발생한 것인지를 판단하는 것을 특징으로 하는 영상안정화장치.

청구항 6 

삭제

청구항 7 

삭제

청구항 8 

영상촬영장치에서 촬영한 영상 내에서 특징점을 추출하는 특징점추출부; 
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상기 영상촬영장치에 설치된 움직임센서(Motion sensor)를 이용하여 상기 영상촬영장치의 물리적 회전량을 검출

하는 회전량검출부; 

상기 검출된 물리적 회전량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local Motion Vector)를 추출하고, 상기 로컬움직임벡터

를 이용하여 상기 영상촬영장치의 흔들림으로 인하여 상기 추출된 특징점이 이동된 이동위치를 예측하는 이동위

치예측부;

상기 움직임센서에서 물리적 회전량이 검출된 경우, 상기 움직임센서에서 물리적 회전량이 검출되기 직전에 영

상촬영장치에서 촬영된 제 1 입력영상에서 추출된 특징점에 대응하는 대응특징점의 위치를, 상기 움직임센서에

서 물리적 회전량이 검출된 직후에 촬영된 제 2 입력영상에서 검출하는 대응위치추출부; 및

상기 예측된 이동위치와 상기 대응특징점의 위치가 기설정된 범위 이내인 경우에 상기 대응특징점의 위치를 이

용하여 영상의 흔들림을 보정하는 영상안정화부;를 포함하고, 

상기 영상안정화부는 상기 추출된 특징점들로 이루어진 특징점 집합과 상기 대응특징점들로 이루어진 대응특징

점 집합을 이용하여 글로벌움직임벡터(Global Motion Vector)를 계산하며, 상기 글로벌움직임벡터와 상기 로컬

움직임벡터의 차가 기설정된 범위 이내인 경우, 상기 글로벌움직임벡터를 이용하여 영상의 움직임을 보정하는

것을 특징으로 하는 영상안정화장치.

청구항 9 

삭제

청구항 10 

삭제

청구항 11 

삭제

청구항 12 

삭제

청구항 13 

삭제

청구항 14 

삭제

청구항 15 

제 8 항에 있어서, 상기 영상안정화부는 

상기 대응특징점 및 상기 글로벌움직임벡터를 이용하여 와블링을 제거하는 것을 특징으로 하는 영상안정화장치.

청구항 16 

삭제

청구항 17 

영상촬영장치에서 영상안정화를 수행하는 방법으로서, 

특징점추출부에서 입력영상 내의 특징점을 추출하는 단계; 

상기 영상촬영장치가 흔들린 경우 회전량검출부에서 상기 영상촬영장치의 자이로 센서를 이용하여 상기 영상촬

영장치의 물리적 회전량을 검출하는 단계; 

이동위치예측부에서 상기 검출된 물리적 회전량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local Motion Vector)를 추출하는
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단계; 

이동위치예측부에서 상기 로컬움직임벡터를 이용하여 상기 영상촬영장치의 물리적 흔들림으로 인하여 상기 추출

된 특징점이 이동된 이동위치를 예측하는 단계;

상기 자이로센서에서 물리적 회전량이 검출된 경우, 대응위치추출부에서 상기 자이로센서에서 물리적 회전량이

검출되기 직전에 영상촬영장치에서 촬영된 제 1 입력영상에서 추출된 특징점에 대응하는 대응특징점의 위치를

상기 자이로센서에서 물리적 회전량이 검출된 직후에 촬영된 제 2 입력영상에서 검출하는 단계; 

검증부에서 상기 예측된 이동위치와 상기 대응특징점의 위치를 비교하여 상기 대응특징점의 위치가 정확한지 검

증하는 단계;및

영상안정화부에서 검증된 상기 대응특징점의 위치 정보를 이용하여 영상의 흔들림을 보정하는 단계;를 포함하는

것을 특징으로 하는 방법.

청구항 18 

삭제

발명의 설명

기 술 분 야

본 발명에서는 센서 융합 방식을 이용하여 영상을 안정화하는 방법을 개시한다. [0001]

배 경 기 술

병진, 회전, 줌, 스큐(skew), 와블링(wobbling) 등과 같은 영상의 다양한 흔들림을 보정하는 영상 안정화 방식[0002]

은 주로 두 개의 영상 내에서 대응점을 추적하거나 매칭하는 방법을 이용한다. 

그러나, 이러한 영상 안정화 방식은 영상의 화질 저하, 외부의 충격 등에 매우 취약하다. 또한, 촬영 영상 내에[0003]

움직이는 물체가 있는 경우, 움직이는 물체에 대한 영상 보정이 제대로 이루어지지 않는 문제가 있다. 

특히, 영상처리를 기반으로 움직임을 보정하는 방법의 경우, 추적 영역 내지 추적 윈도우의 크기를 벗어날 정도[0004]

의 움직임이 발생할 경우, 움직임을 보정하기 힘든 문제점이 있다.

선행기술문헌

특허문헌

(특허문헌 0001) US 2010-0053343 [0005]

발명의 내용

해결하려는 과제

본 발명에서는 센서 융합 방식을 이용하여 영상의 화질이 저하된 경우, 영상촬영장치에 외부의 충격이 발생한[0006]

경우, 촬영한 영상 내에 움직이는 물체가 있는 경우에도 흔들림이 제거된 안정된 영상을 출력하는 방법을 개시

한다. 

과제의 해결 수단

본 발명의 바람직한 일 실시예로서 영상안정화장치는 영상촬영장치의 제 1 입력영상에서 특징점을 추출하는 특[0007]

징점추출부; 상기 영상촬영장치가 흔들린 경우, 상기 영상촬영장치의 자이로 센서를 이용하여 상기 영상촬영장

치의 물리적 회전량을 검출하는 회전량검출부; 상기 검출된 회전량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local  Motion

Vector)를 추출하고, 상기 로컬움직임벡터를 이용하여 상기 영상촬영장치의 흔들림으로 인하여 상기 추출된 특

징점이 이동된 이동위치를 예측하는 이동위치예측부; 상기 영상촬영장치에 흔들림이 발생한 이후에, 상기 영상

촬영장치에서 촬영한 제 2 입력영상을 이용하여 상기 입력 영상 내에서 상기 추출된 특징점에 대응하는 대응특
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징점의 위치를 검출하는 대응위치추출부; 상기 예측된 이동위치와 상기 대응특징점의 위치를 비교하여 상기 대

응특징점의 위치가 정확한지 검증하는 검증부;및 상기 검증부에서 검증된 상기 대응특징점의 위치 정보를 이용

하여 영상의 흔들림을 보정하는 영상안정화부;를 포함하는 것을 특징으로 한다. 

본 발명의 또 다른 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치는 영상촬영장치에서 촬영한 영상 내에서 특징점을[0008]

추출하는  특징점추출부;  상기  영상촬영장치가  흔들린  경우,  상기  영상촬영장치에  설치된  움직임센서(Motion

sensor, 자이로 센서)를 이용하여 상기 영상촬영장치의 회전량을 검출하는 회전량검출부; 상기 검출된 회전량을

이용하여 로컬움직임벡터(Local Motion Vector)를 추출하고, 상기 로컬움직임벡터를 이용하여 상기 영상촬영장

치의 흔들림으로 인하여 상기 추출된 특징점이 이동된 이동위치를 예측하는 이동위치예측부; 상기 영상촬영장치

에 흔들림이 발생한 이후에, 상기 영상촬영장치의 영상센서에서 촬영한 입력영상을 이용하여 상기 입력 영상 내

에 상기 추출된 특징점에 대응하는 대응특징점의 위치를 검출하는 대응위치추출부; 및 상기 예측된 이동위치와

상기 대응특징점의 위치가 기설정된 범위 이내인 경우에 상기 대응특징점의 위치를 이용하여 영상의 흔들림을

보정하는 영상안정화부;를 포함하는 것을 특징으로 한다. 

본 발명의 또 다른 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치에서 영상안정화를 수행하는 방법은 특징점추출부에서[0009]

제 1 입력영상 내의 특징점을 추출하는 단계; 상기 영상촬영장치가 흔들린 경우 회전량검출부에서 상기 영상촬

영장치의 자이로 센서를 이용하여 상기 영상촬영장치의 물리적 회전량을 검출하는 단계; 이동위치예측부에서 상

기 검출된 회전량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local Motion Vector)를 추출하는 단계; 이동위치예측부에서 상기

로컬움직임벡터를 이용하여 상기 영상촬영장치의 흔들림으로 인하여 상기 추출된 특징점이 이동된 이동위치를

예측하는 단계; 상기 영상촬영장치에 흔들림이 발생한 이후에, 대응위치추출부에서 상기 영상촬영장치에서 촬영

한 제 2 입력영상을 이용하여 상기 입력 영상 내에서 상기 추출된 특징점에 대응하는 대응특징점의 위치를 검출

하는 단계; 검증부에서 상기 예측된 이동위치와 상기 대응특징점의 위치를 비교하여 상기 대응특징점의 위치가

정확한지 검증하는 단계;및 영상안정화부에서 검증된 상기 대응특징점의 위치 정보를 이용하여 영상의 흔들림을

보정하는 단계;를 포함하는 것을 특징으로 한다. 

본 발명의 또 다른 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치에서 영상안정화를 수행하는 방법은 특징점추출부에서[0010]

영상촬영장치의 입력영상 내의 특징점을 추출하는 단계; 상기 영상촬영장치가 흔들린 경우, 상기 영상촬영장치

의 움직임센서를 이용하여 상기 영상촬영장치의 회전량을 검출하는 단계; 이동위치예측부에서 상기 검출된 회전

량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local Motion Vector)를 추출하는 단계; 이동위치예측부에서 상기 로컬움직임벡

터를  이용하여  상기  영상촬영장치의  흔들림으로  인하여  상기  추출된  특징점이  이동된  이동위치를  예측하는

단계; 상기 영상촬영장치에 흔들림이 발생한 이후에, 상기 영상촬영장치의 영상센서에서 촬영한 입력영상 내에

서 상기 특징점추출부에서 추출된 특징점에 대응하는 대응특징점의 위치를 검출하는 단계; 및 영상안정화부에서

상기 예측된 이동위치와 상기 대응특징점의 위치가 기설정된 범위 이내인 경우에 상기 대응특징점의 위치를 이

용하여 영상의 흔들림을 보정하는 단계;를 포함하는 것을 특징으로 한다. 

발명의 효과

본 발명의 바람직한 일 실시예로서 영상 안정화 장치는 3축 회전과 3축 병진 움직임과 같은 카메라의 흔들림과[0011]

외부 충격 등에 의해서 발생하는 영상의 병진(translation), 회전(in-plane rotation), 흔들림에 대응할 수 있

는 효과가 있다. 

본 발명의 바람직한 일 실시예로서 영상안정화장치 및 방법은 공항 군사, 항만, 도로, 교량 등 주요 국가시설,[0012]

지하철, 버스, 빌딩 옥상, 경기장, 주차장, 자동차 및 모바일 기기, 로봇에 이르기까지 다양한 지능형 영상 감

시 시스템에서 안정적인 영상신호를 제공할 수 있는 효과가 있다. 

도면의 간단한 설명

도 1 은 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치(S100)에 흔들림이 발생한 일 실시예를 도시한다. [0013]

도 2 는 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치의 내부 구성도를 도시한다. 

 도 3 은 영상안정화장치에서 영상 센서와 움직임 센서를 함께 이용하여 영상안정화를 수행하는 주요 개념을 도

시한다.

도 4 는 영상안정화장치에서 이용하는 움직임 센서의 일 예를 도시한다. 

도 5 는 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치가 구현된 영상처리장치의 내부 구성도를 도시한다. 
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도 6 은 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치에서 영상의 흔들림을 보정할 때 이용하는 스캔라인

의 속성을 도시한다.

도 7 은 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치에서 영상안정화를 수행하는 흐름도를 도시한다. 

도 8은 본 발명의 일 실시 예에 따른 영상촬영장치의 일 예로 디지털 카메라의 구성을 나타낸 블럭도이다. 

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

도 1 은 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치(S100)에 흔들림이 발생한 일 실시예를 도시한다. [0014]

영상촬영장치(S100)가  외부의  충격  등으로  흔들린  경우,  회전이동(Rotation)  또는  병진(Translation)  이동[0015]

(S120)이 발생할 수 있다. 이 경우, 영상촬영장치는 이동이 발생하기 이전 t1의 최초의 위치(S100)에서 흔들림

이 발생한 이후 t2의 위치(S110)로 이동하게 된다. 

영상촬영장치(S100)는 흔들림이 발생하기 이전 t1에 촬영한 영상과 흔들림이 발생한 t2 이후에 촬영한 영상에는[0016]

왜곡이 발생하게 된다.  일 예로, 피사체(100)를 구성하는 특징점 P는 흔들림(S120)이 발생하기 이전 t1 시점의

카메라(S100)의 입력 영상(S101)에서 P1(S102) 지점에서 검출된다.  그러나, 흔들림(S120)이 발생한 이후 t2시

점의 카메라(S110)의 입력 영상(S111)에서 P2(S112) 지점에서 검출된다.

본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치(S100)는 센서융합 방식을 이용하여 영상을 안정화한다.  영[0017]

상안정화장치(S100)는 영상 센서 및 움직임 센서를 모두 이용하여 흔들림, 와블링 등의 왜곡을 제거하여 영상을

안정화한다. 영상안정화장치(S100)는 로봇, 차량, 군사용 기기, 카메라, PTZ 카메라, CCTV, 핸드폰, 스마트폰,

노트북, 네트워크 카메라, 캠코더, 테블릿 및 핸드헬드 장치 등과 같은 영상촬영장치에 구현이 가능하다.  본

발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치는 CMOS 이미지 센서를 이용하여 영상을 촬영할 수 있다. 

영상안정화장치(S100)의 일 예인 카메라의 예시를 들면 아래와 같다. 도 3 은 영상안정화장치에서 영상 센서와[0018]

움직임 센서를 함께 이용하여 영상안정화를 수행하는 주요 개념을 도시한다.

도 3 을 참고하면, 카메라는 카메라에 흔들림이 발생하기 이전에 촬영한 이전촬영영상(a previous image)에서[0019]

특징점 P1(310)을 검출한다.  

그리고, 사용자의 손떨림, 바람, 외부 충격 등으로 인해 카메라에 흔들림이 발생한 경우, 움직임 센서를 이용하[0020]

여 카메라의 물리적 회전량을 검출한다. 검출된 물리적 회전량을 기초로 흔들림이 발생한 이후에 촬영한 현재촬

영영상(a current image)내에 특징점 P1(310)이 이동했을 이동위치 P2(320)를 예측한다. 

이 후, 흔들림이 발생한 이후 카메라에서 촬영한 현재촬영영상(the current image)내에서 이전촬영영상에서 검[0021]

출된 특징점 P1(310)에 대응하는 대응특징점 P3(330)를 검출한다. 

예측된 이동위치 P2(320)와 대응특징점 P3(330)의 거리 차가 기설정된 범위 이내인 경우, 대응특징점 P3(330)의[0022]

위치가 정확하다고 판단하여 왜곡을 보정시 유효데이터로 이용된다. 

그러나, 예측된 이동위치 P2(320)와 대응특징점 P3(330)의 거리 차가 기설정된 범위를 초과한 경우, 대응특징점[0023]

P3(330)의 추적이 부정확하거나 또는 대응특징점P3(330)을 이동객체를 구성하는 특징점을 구성으로 판단하여 대

응특징점 P3(330) 데이터를 이용하지 않는다.(If distance between predicted and tracked features is larger

than predefined threshold, the feature is failed for tracking or located on a moving object.) 

도 2 는 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치의 내부 구성도를 도시한다. [0024]

도 2 를 참고하면, 영상안정화장치(200)는 특징점추출부(210), 회전량검출부(220), 대응위치검출부(230), 이동[0025]

위치예측부(240), 검증부(250) 및 영상안정화부(260)를 포함한다. 

특징점추출부(210)는 영상촬영장치에 입력되는 영상신호에서 특징점을 추출한다. 본 발명의 바람직한 일 실시예[0026]

로서, 입력영상에서 특징점을 추출하는 방법은 일반적인 특징점 추출 기술을 채용한다. 

회전량검출부(220)는 영상촬영장치가 흔들린 경우, 영상촬영장치에 장착된 움직임 센서를 이용하여 영상장치의[0027]

물리적 회전량을 검출한다.  움직임 센서의 일 예로는 자이로 센서가 있다. 바람직하게, 자이로 센서는 3차원

자이로 센서를 이용할 수 있다. 또한, 도 4의 일 실시예와 같이 IMU(Inertial Measurement Unit) sensor (도

4, 410)를 이용하여  회전량, 움직임 등을 측정할 수 있다. 

이동위치예측부(240)는 회전량검출부(220)에서 검출된 회전량을 이용하여 로컬움직임벡터(Local  Motion  Vecto[0028]
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r)를 추출한다(도 3 참고, S311). 또한, 추출된 로컬움직임벡터를 이용하여 영상촬영장치의 흔들림으로 인하여

특징점(도 3 참고, P1, 310)이 이동된 이동위치를 예측한다(도 3 참고, P2, 320). 

대응위치추출부(230)는 영상촬영장치에 흔들림이 발생한 이후에, 영상촬영장치에서 촬영한 입력영상을 이용하여[0029]

입력 영상 내에서 추출된 특징점(도 3 참고, P1, 310)에 대응하는 대응특징점(도 3 참고, P3, 330)의 위치를 추

적한다.  

이 경우, 대응위치추출부(230)는 특징점추출부(210)에서 추출된 특징점들로 이루어진 특징점 집합과 이에 대응[0030]

하는  대응특징점들로  이루어진  대응특징점  집합을  이용하여  글로벌움직임벡터(Global  Motion  Vector)(도  1

참고, S130)를 계산한다.

본 발명의 또 다른 바람직한 일 실시예로서, 대응위치추출부(230)는 LPF(Low Pass Filter) 또는 HPF(High Pass[0031]

Filter)를 이용하여 입력영상의 왜곡이 카메라를 이용하는 사용자에 의해 발생한 것인지 또는 외부 환경에 의해

발생한 것인지를 판단하도록 구현된다. 

본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 사용자에 의해 발생한 손떨림과 같은 움직임은 저주파 영역에 분포하는 경[0032]

우가 높으므로 LPF(Low Pass Filter)를 이용하여 분리한다.  또한, 바람 등과 같이 외부 환경에 의한 움직임은

고주파 영역에 분포하는 경우가 높으므로 HPF(High Pass Filter)를 이용하여 분리한다.

검증부(250)는 이동위치예측부(240)에서 움직임 센서를 이용하여 예측된 이동위치(도 3 참고, P2, 320)와 대응[0033]

위치추출부(230)에서 추적한 대응특징점(도 3 참고, P3,  330)의 위치를 비교하여 대응특징점(도 3 참고, P3,

330)의 위치가 기설정된 범위 이내인 경우 정확한 것으로 판단하고, 기설정된 범위를 초과된 경우 부정확한 것

으로 판단한다. 

영상안정화부(260)는 검증부(250)에서 정확하다고 검증된 대응특징점(도 3 참고, P3, 330)의 위치 정보를 이용[0034]

하여 영상의 흔들림을 보정한다. 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화부(260)는 CMOS 센서의 롤링 셔

터 효과 및 스캔 라인의 속성을 이용하여 흔들림 보정을 수행한다. 이와 관련하여 도 6을 참고한다. 

도 4 는 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치가 구현된 카메라에서 움직임 센서의 일 예로 IMU[0035]

센서(410)를 이용하는 일 예를 도시한다. 

도 5 는 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치가 구현된 영상처리장치의 내부 구성도를 도시한다. [0036]

영상처리장치(500)는 수신한 영상 신호(S500)의 왜곡을 보정한 후, 특징점을 추출한다(510). 이 후, 영상처리장[0037]

치(500)의 흔들림으로 인해 추출한 특징점이 물리적으로 이동한 지점을 IMU 센서(501)등을 이용하여 예측한다

(511). 이 과정을 통해 이전촬영영상에서 추출한 특징점(510)과 예측된 이동지점(511)을 추적한 로컬움직임벡터

(Local Motion Vector)를 계산한다(510). 

또한, 영상처리장치(500)는 이전촬영영상에서 추출한 특징점(510)과 현재촬영영상에서 추출한 특징점과 대응하[0038]

는 부분을 매칭한다(513). 

계산된 로컬움직임벡터(S510)값이 정확한지 검증하기 위하여 움직임센서를 이용하여 측정된 영상처리장치(500)[0039]

의 물리적 이동량에 기반하여 예측된 이동지점(511)의 위치와 영상처리장치(500)에서 이용하는 영상 센서를 이

용하여 현재촬영영상에서 추출한 대응특징점(513)의 위치 간의 거리가 기설정된 범위 이내인지를 판단한다(520,

530).

기설정된 범위 이내인 경우, 영상센서를 이용하여 추출한 대응특징점(513) 정보를 이용하여 영상의 흔들림을 보[0040]

정한 후, 안정화된 영상 이미지(S520)를 출력한다.

기설정된 범위를 초과하는 경우, 현재촬영영상에서 추출한 대응특징점(513)의 정보가 부정확하거나 또는 움직이[0041]

는 객체에서 추출한 특징점으로 판단하여 해당 정보를 이용하지 않는다(S531). 

도 6 은 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상안정화장치에서 영상의 흔들림을 보정할 때 이용하는 스캔라인[0042]

의 속성을 도시한다.

스캔라인은 기준영상 내의 임의의 스캔라인 Iref(610)에 대응하는 선분 Iwobbled(620)이 상기 와블링된 입력영상 내[0043]

에 존재하는 특성을 지닌다. 또한, 기준영상 내의 임의의 스캔라인 Iref(610)내의 임의의 점 PR(611)에 대응하는

점 PW(61`)이 상기 와블링된 입력영상 내에 대응되는 선분 Iwobbled(620)내에 존재하는 특성이 있다.
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도 7 은 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치에서 영상안정화를 수행하는 흐름도를 도시한다. [0044]

영상촬영장치는  영상촬영장치에  흔들림이  발생하기  이전  t1  시점의  이전촬영영상  내에서  특징점을  추출한다[0045]

(S710).  사용자의 조작, 손떨림, 또는 바람, 외부 충격 등으로 영상촬영장치가 흔들린 경우, IMU 센서, 자이로

센서 등의 움직임 센서를 이용하여 영상촬영장치의 물리적 회전량을 검출한다(S720)(도 2, 220 참고).

영상촬영장치의 이동위치예측부(도 2,  240참고)는 검출된 물리적 회전량을 이용하여 영상촬영장치의 회전량을[0046]

나타내는 로컬움직임벡터를 계산한다(S730). 그 후, 로컬움직임벡터를 이용하여 영상촬영장치의 흔들림으로 인

하여 상기 추출된 특징점이 이동된 이동위치를 예측한다(S740). 

또한, 본 발명의 바람직한 일 실시예로서, 영상촬영장치는 영상촬영장치가 흔들린 경우 대응위치검출부(도 2,[0047]

230)에서 영상처리를 통해 t2  시간의 현재촬영영상 내에서 특징점을 추출한다(S750).  대응위치검출부(도 2,

230)는 현재촬영영상 내에서 추출된 특징점 중 이전영상내에서 추출한 특징점에 대응하는 대응특징점을 검출한

다(S760). 이 과정에서, 대응위치검출부(도 2, 230)는 이전영상에서 추출한 특징점의 집합들과 현재촬영영상에

서 추출한 특징점의 집합들을 이용하여 글로벌움직임벡터를 계산할 수 있다. 

영상촬영장치의 검증부(250)는 대응특징점의 위치와 예측된 이동위치의 거리차가 기설정된 범위 이내인지를 판[0048]

단하여 대응특징점이 유효한 데이터인지를 검증한다(S770).  그 후 기설정된 범위 이내의 대응특징점의 위치 정

보를 이용하여 영상의 흔들림을 보정한다(S780).

도 8은 본 발명의 일 실시 예에 따른 영상촬영장치의 일 예로 디지털 카메라의 구성을 나타낸 블럭도이다. [0049]

디지털 카메라(100)는 피사체로부터의 광학 신호를 입력하는 광학부(11), 상기 광학부(11)를 통해 입력된 광학[0050]

신호를 전기 신호로 변환하는 촬상 소자(12), 촬상 소자(12)로부터 제공된 전기 신호에 대해 노이즈 저감 처리,

디지털 신호로 변환 처리 등의 신호 처리를 행하는 입력 신호 처리부(13)를 구비한다. 상기 광학부(11)를 구동

하는 모터(14) 및 모터(14)의 동작을 제어하는 구동부(15)를 구비한다.  

또한, 상기 디지털 카메라(100)는 사용자의 조작 신호를 입력하는 사용자 입력부(UI, 20), 입력 영상의 데이터,[0051]

연산 처리를 위한 데이터, 처리 결과 등을 임시 저장하는 SDRAM(30), 디지털 카메라(100)의 동작에 필요한 알고

리즘, 설정 데이터 등을 저장하는 플래시 메모리(40), 영상 파일을 저장하는 기록 장치로서 SD/CF/SM 카드(50)

를 구비할 수 있다. 

그리고  상기  디지털  카메라(100)는  디스플레이  장치로서  액정  디스플레이  장치(LCD,  60)가  장착되어  있다.[0052]

또한, 소리를 디지털 신호로 변환하거나 또는 음원의 디지털 신호를 아날로그 신호를 변화하는 처리, 오디오 파

일을 생성하는 처리 등을 수행하는 오디오 신호 처리부(71), 소리를 출력하는 스피커(72), 소리를 입력하는 마

이크(73)를 구비할 수 있다. 그리고, 상기 디지털 카메라(100)는 상기 디지털 카메라(100)의 동작을 제어하는

디지털 신호 처리부(DSP, 80)를 구비한다. 

각 구성부에 대해 더욱 구체적으로 살펴본다. [0053]

상기 모터(14)는 구동부(15)에 의해 제어된다. 상기 구동부(15)는 DSP(80)로부터 입력된 제어 신호에 따라 상기[0054]

모터(14)의 동작을 제어한다.

촬상 소자(12)는 광학부(11)로부터 입력된 광학 신호를 수광하여, 피사체의 상을 결상한다. 촬상 소자(12)로[0055]

CMOS(Complementary Metal Oxide Semiconductor) 등을 사용할 수 있다. 

입력 신호 처리부(13)는 CCD로부터 공급된 전기 신호는 아날로그 신호로서 이를 디지털화하는 A/D 컨버터를 더[0056]

구비할 수 있다. 또한, 촬상 소자(12)로부터 제공된 전기 신호에 대해 게인(gain) 조정이나 파형을 정형화하는

신호 처리를 행하는 회로를 구비할 수 있다.

DSP(80)는 입력된 영상 데이터에 대해 노이즈를 저감하고, 감마 컬렉션(Gamma Correction),  색필터 배열보간[0057]

(color filter array interpolation), 색 매트릭스(color matrix), 색보정(color correction), 색 향상(color

enhancement), 와블링파라미터 추정 및 추정된 와블링파라미터 기반 영상 복원 등의 영상 신호 처리를 수행할

수 있다. 또한, 영상 신호 처리하여 생성한 영상 데이터를 압축 처리하여 영상 파일을 생성할 수 있으며, 또는

상기 영상 파일로부터 영상 데이터를 복원할 수 있다. 영상의 압축 형식은 가역 형식 또는 비 가역 형식이어도

된다. 

DSP(80)는 상술한 바와 같은 영상 신호 처리를 수행하며, 상기 처리 결과에 따라 각 구성부를 제어할 수 있다.[0058]
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또한 UI(20)를 통해 입력된 사용자의 제어 신호에 따라 각 구성부를 제어할 수 있다. 

이상 도면과 명세서에서 최적 실시예들이 개시되었다. 여기서 특정한 용어들이 사용되었으나, 이는 단지 본 발[0059]

명을 설명하기 위한 목적에서 사용된 것이지 의미 한정이나 특허청구범위에 기재된 본 발명의 범위를 제한하기

위하여 사용된 것은 아니다. 그러므로 본 기술 분야의 통상의 지식을 가진 자라면 이로부터 다양한 변형 및 균

등한 타 실시예가 가능하다는 점을 이해할 것이다. 따라서, 본 발명의 진정한 기술적 보호 범위는 첨부된 특허

청구범위의 기술적 사상에 의해 정해져야 할 것이다.

도면

도면1

도면2
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도면3

도면4
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도면5

도면6
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