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요약

본 발명은 디지털 영상을 부호화 할 때 단화소 단위의 움직임 추정의 계산량을 줄여 움직임 추정에서 나
타나는 계산의 중복성을 제거할 수 있는 디지털 영상을 위한 움직임 추정 장치 및 방법에 관한 것이다.

본 발명의 움직임 추정 장치는 이전영상을 탐색하여 입력 영상에 대한 상위필드 대 상위필드 경로와 하
위필드 대 하위필드의 경로의 단화소 움직임을 추정하는 제1움직임 추정수단과; 제1움직임 추정수단에서 
출력되는 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 벡터를 결정하는 프레임 벡터 결정수단과; 제1움직임 
추정수단에서 출력되는 움직임 벡터 각각을 스케일링하여 다른 경로의 필드 움직임 벡터를 결정하는 스
케일링 수단과; 제1움직임 추정수단 및 프레임 벡터 결정수단과 스케일링 수단에서 각각 출력되는 단화
소 움직임 벡터를 기준으로 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임을 추정하는 제2움직임 추정
수단을 구비한다.

본 발명에 의하면, 움직임 추정에 있어서 단화소 단위의 움직임 추정을 위한 복잡도를 종래에 비하여 
1/4로 줄일 수 있다.

대표도

명세서

도면의 간단한 설명

제1도는 종래의 MPEG-2 부호화기를 도시한 블록도.

제2도는 통상의 비월 주사 방식으로 입력되는 영상의 구성을 도시한 도면.

제3도는 제1도의 구성에서 움직임 추정부를 상세히 도시한 블록도.

제4도는 통상의 단화소 단위의 움직임 추정 방법을 나타내는 도면.

제5도는 통상의 반화소 단위의 움직임 추정 방법을 나타내는 도면.

제6도는 본 발명의 디지털 영상을 위한 움직임 추정부를 도시한 블록도.

제7도는 본 발명의 디지털 영상을 위한 움직임 추정 방법을 나타내는 도면.

제8도는 통상의 화면 유형과 움직임 추정 방향을 나타내는 도면.

제9도는 상위필드 대 상위필드 경로의 움직임 벡터를 스케일링하는 방법을 나타내는 도면.
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제10도는 하위필드 대 하위필드 경로의 움직임 벡터를 스케일링하는 방법을 나타내는 도면.

제11도는 계층적 블록 정합 알고리즘을 이용한 단화소 움직임 추정 방법을 나타내는 도면.

제12도는 계층적 블록 정합 알고리즘을 이용한 본 발명의 움직임 추정 장치를 실시 예 별로 도시한 도
면.

* 도면의 주요 부분에 대한 부호의 설명

2 : 프레임 메모리                   4 : 감산기

6 : 이산코사인변환부(DCT)           8 : 양자화기(Q)

10 : 비트율 제어부                  12 : 역양자화기(IQ)

14 : 역 이산코사인변환부(IDCT)      16, 27, 68 : 가산기

18 : 프레임 딜레이                  20 : 움직임 예측부

21, 62 : 반화소 움직임 벡터 검출부  24, 50 : 제1움직임 추정부

23, 25, 64, 66 : 멀티플렉서         24, 60 : 제2움직임 추정부

26 : 움직임 보상기                  29, 70 : 필드/프레임 결정부

30 : 가변길이 부호화기(VLC)         2 : 버퍼(FIFO)

52 : 단화소 움직임 벡터 검출부      54 : 프레임 벡터 결정부

56, 58 : 제1, 제2스케일러

발명의 상세한 설명

    발명의 목적

        발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 디지털 영상의 부호화에 관한 것으로, 특히 부호화기에 이용되는 디지털 영상을 위한 움직임 
추정장치 및 방법에 관한 것이다.

통상,  동영상  압축  표준인  MPEG(Motion  Picture  Experts  Group)-2  방식의  부호화기는 
매크로블럭(Macroblock)을 기본 단위로 신호 압축을 수행한다. 하나의 매크로블럭은 16×16 화소(Pixel)
의 휘도신호(Y) 블록과 8×8 화소의 색차신호(Cr 및 Cb) 블록으로 구성되게 된다.

영상압축을 위한 첫 단계는 임의의 입력 영상으로부터 매크로블록을 추출하는 것이다. 이를 위하여, 색
체계 변환, 색신호 성분 추림(Decimation), 그리고 블록 분할의 세가지 동작이 필요하다. 여기서, 색체
계 변환(Color Space Conversion)은 카메라로부터 입력되어 디지털 형태로 변환된 RGB 영상의 중복성을 
줄이기  위하여  YCrCb  체계로  변환하는  것을  말한다.  색신호  성분  추림(Chrominance  Component 
Decimation)은 Y신호가 영상의 명암을 나타내는 신호로서 주파수 대역도 넓고 시각적으로 인식이 잘 되
는데 비하여, Cr 및 Cb신호는 색상을 나타내는 신호로서 인식도가 Y신호에 비하여 낮기 때문에 이를 수
평, 수직 방향으로 추림하여 사용하는 것을 말한다. 예를 들어, 4:2:0 포맷(Format) 영상의 경우 추림정
도(Decimation Factor)는 수평 및 수직으로 각각 2:1이다. 그리고, 블럭분할(Block Partitioning)은 상
기 색체계 변환과 색신호 성분 추림을 통해 얻어진 YCrCb 영상을 부호화하기에 적합한 크기로 분할하는 
것으로써, Y 신호의 경우 16×16 화소 단위로 분할하게 되며 Cr 및 Cb 신호는 8×8단위로 분할 하게 된
다.

그 다음 단계는 전체 영상으로부터 규칙적으로 추출된 매크로블록을 움직임 추정 및 보상하는 것이다. 
이는 시간적으로 인접한 비디오 영상에 대하여 중복되는 부호화 과정을 제거하기 위한 것이다. 이하, 
제1도에 도시된 MPEG-2 부호화기를 참조하여 움직임 추정 장치 및 방법을 상세히 살펴보기로 한다.

제1도는 일반적인 MPEG-2 부호화기를 도시한 블록도로써, 통상 MPEG-2 부호화기는 입력라인(1)에 접속된 
프레임 메모리(Frame Memory, 2)와, 입력라인(1) 및 프레임 메모리(2)와 프레임 딜레이(18)에 접속되어 
입력 영상의 움직임을 추정 및 보상하는 움직임 예측부(20)를 구비한다.

프레임메모리(2)는 입력라인(1)을 통해 입력되는 시간적으로 인접한 이전영상을 저장하는 기능을 갖는
다. 움직임 예측부(20)는 입력라인(1)과 프레임메모리(2)에 접속된 제1움직임 추정부(Motion Estimator 
1;  22)와,  입력라인(1)  및  제1움직임  추정부(22)와  프레임  딜레이(18)에  접속된  제2움직임 
추정부(Motion  Estimator  2;24)와,  제2움직임  추정부(24)와  프레임  딜레이(18)에  접속된  움직임 
보상부(Motion  Compensator;  26)로  구성된다.  움직임  예측부(20)에서  제1움직임  추정부(22)는 
입력라인(1)을 통한 입력영상에서 매크로블록의 Y신호 블록에 대하여 프레임 메모리(2)에 저장된 이전영
상으로부터 가장 유사한 블록의 위치를 검출한다. 이때, 검출된 위치는 제2움직임 추정부(24)를 위한 기
준위치로 사용되게 된다. 제2움직임 추정부(24)는 입력라인(1)을 통한 입력영상과 프레임 딜레이(18)의 
복원영상을 입력받아 복원영상에서 제1움직임 추정부(22)로부터 입력된 기준위치를 중심으로 매크로블럭
의 Y신호와 가장 유사한 블록의 위치를 검출한다. MPEG-2 부호화기는 여기서 검출된 위치를 복호화기 쪽
으로 전송함으로써, 복호화기는 수신된 위치정보를 바탕으로 부호화기에서 참조하였던 복원영상과 정확
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히 일치하는 영상을 얻을 수 있게 된다. 움직임 보상부(26)는 제2움직임 추정부(24)로부터 발생된 최종 
위치정보를 바탕으로 프레임 딜레이(18)의 복원 영상으로부터 매크로블럭과 가장 유사한 블록을 추출한
다.

그리고,  제1도의  MPEG-2  부호화기는  프레임  메모리(2)의  입력  영상과  움직임  보상기(Motion 
Compensator,  26)의 복원영상 간의 차신호를 출력하는 감산기(4)와, 감산기(4)의 차신호를 부호화하는 
이산코사인변환(Discrete cosine transform; 이하, DCT 라함)부(6), 양자화기(Quantization, 8), 가변길
이 부호화기(Variable Length Coder; 이하, VLC라 함, 30)와, VLC(30)로부터 입력되는 비트 스트림을 선
입선출(First In First Out) 방식으로 출력하는 버퍼(32)와, 프레임 메모리(2)와 버퍼(32)로부터의 데이
터 양을 참조하여 양자화기(8)와 역양자화기(12)의 양자화수의 크기를 조절함으로써 비트 발생율을 제어
하는 비트율 제어부(10)를 구비한다. 또한, 제1도의 MPEG-2 부호화기는 상기 양자화기(8)에서 양자화된 
데이터를 복호하는 역양자화기(Inverse Quantization, 12) 및 역 이산코사인변환부(Inverse DCT; 이하, 
IDCT라 함, 14)와, IDCT(14)와 움직임 보상부(26)의 출력영상의 합신호를 출력하는 가산기(16)와, 가산
기(16)의 합신호를 저장하는 프레임 딜레이(18)를 더 구비한다.

제1도의 구성에서 감산기(4)는 입력라인(1)을 통해 프레임 메모리(2)에 저장된 영상의 매크로블록과 움
직임 보상기(26)에서 추출된 복원 영상의 블록간의 차영상(Difference  Image)을 DCT부(6)로 출력한다. 
DCT부(6)는 감산기(4)로부터의 차 영상을 8×8 화소 단위로 DCT변환하고 양자화기(6)에서 양자화 함으로
써, 시간적으로 인접한 영상간의 중복성을 제거하게 된다. 즉, 차 영상에 존재하는 공간 영역의 상관성
을 제거하게 된다. 이때, 양자화기(6)는 비트율 제어부(10)에서 조절된 양자화수의 크기(Qp)에 따라 양
자화를 수행한다. 역양자화기(12) 및 IDCT부(14)는 양자화기(8)에서 부호화된 차 영상에 대하여 복호화
기에서 수행되는 영상복원과정과 동일한 연산을 수행함으로써, 복호화기와 동일한 차 영상 신호를 복원
한다. 가산기(16)는 IDCT부(14)로부터 복원된 차 영상과 움직임 보상기(26)의 예측 영상을 합하여 프레
임딜레이(18)에 저장한다. 프레임딜레이(18)에 저장되는 영상은 다음에 입력될 영상을 예측하기 위한 새
로운 복원영상으로 이용된다.

그런데, 상기 움직임 예측부(20)에서 움직임 추정부(22,24)는 중복되는 움직임 추정을 수행함으로써, 부
호화기의 복잡성을 증가시키는 단점이 있다. 이하, 제2도 내지 제5도를 참조하여 상기 문제점을 살펴보
기로 한다.

통상, 비월주사방식의 영상은 제2도에 도시된 바와 같이 1/60초 마다 번갈아서 발생되는 두 필드, 즉 상
위 필드(Top Field)와 하위 필드(Bottom Field)를 조합한 형태로 구성된다. 이때, 한 화면을 구성하는 
두 필드 사이에는 1/60초만큼의 발생 시간차가 존재하게 된다. 이에 따라, 영상압축을 위한 모든 동작을 
프레임 단위로만 수행하는 것보다 각각의 필드로 나누어서 수행하는 것이 효과적일 수 있다. 이는 1/60
초 동안에 필드와 필드 사이에 있을 수 있는 물체의 이동을 고려하기 때문이다. 따라서, MPEG-2 동영상 
압축 표준은 비월주사 방식의 영상에 대해서 효과적으로 적용될 수 있도록 필드뿐만 아니라 프레임 영상
에 대해서도 움직임을 추정한다.

제3도는 제1도의 움직임 예측부(20)에서 제1및 제2움직임 추정부(22,24)를 상세히 도시한 블록도이다.

제1및  제1움직임  추정부(22,24)  각각은  5가지  경로(Path),  즉  프레임(Frame),  상위필드  대 
상위필드(Top-to-top),  하위필드  대  상위필드(Bottom-to-top),  상위필드  대  하위필드(Top-to-bottom), 
하위필드 대 하위필드(Bottom-to-bottom)의 경로에 대한 움직임 추정동작을 동시에 수행한다. 우선, 제3
도의 제1움직임 추정부(22)는 입력되는 영상과 이전 입력영상으로부터 상기 5가지 경로에 대한 단화소 
단위의 움직임 추정을 수행한다. 이때, 탐색영역에 해당하는 영상은 MPEG-2 부호화기의 부호화 순서에 
따라 프레임 메모리(2)에서 지연된 이전 영상이다. 제1움직임 추정부(22)는 단화소 단위로 움직임 추정
을 할 때 5-경로 각각에 대하여 제4도에 도시된 블록 정합 알고리즘(Block Matching Algorithm)을 사용
한다. 제4도에서 (a)는 현재 입력되는 영상(It)을 나타내고, (b)는 이전 입력 영상(It-1)을 나타낸다. 블

록 정합 알고리즘이란 현재 입력되는 영상(It)의 특정 블록(Bt)에 대하여 가장 유사한 블록을 이전 입력

영상(It-1)으로부터 찾아내는 과정을 말한다. 제4도의 입력영상에서 블록의 크기(NB)는 MPEG-2의 영상의 

경우 16이다.

상세히 하면, 우선 입력영상(It)에서 기준위치(x,y)의 특정블럭(Bt)에 대하여 유사한 블록을 찾기 위한 

국부영역을  이전  입력영상(It-1)에서  정한다.  이때,  이전  입력영상(It-1)에서  국부영역의  크기는 

기준위치(x,y)를 중심으로 하여 수평으로 x-S~x+S+NB-2, 수직으로 y-S ~ y+S+NB-2에 해당한다. 그 다음, 

입력영상(It)의 특정블럭(Bt)과 가장 유사한 블록을 찾기 위한 기준으로 평균 절대 오차(Mean Absolute 

Difference; MAD)를 사용한다. 이를 수식으로 표현하면 다음과 같다.

이와 같이, 이전 입력영상(It-1)의 국부영역 내에서 임의의 위치(u, v)마다 NB×NB 크기의 임의의 블록(Bt-

1)과  특정블록(Bt)간의  평균  절대  오차(MAD)를  계산한다.  이어서,  평균  절대  오차(MAD)가  가장  적은 

블록(Bt-1)의 위치위치((u,v)
*
)를 검출한다. 이때, 입력영상의 기준위치(z,y)로 부터 이전 입력 영상의 검

출((u,v)
*
)까지의 변위를 단화소 단위의 움직임 벡터(Motion Vector; 이하, MV라 함)라고 한다. 그리고, 

상기 평균 절대 오차(MAD)를 계산하는 수식으로부터 단화소 단위의 벡터(MV)를 구하기 위해서는 5-경로 
각각에 대하여 다음 수식과 같이 지수적으로 증가하는 계산이 요구됨을 알 수 있다.
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상위필드 대 상위필드, 하위필드 대 상위필드, 상위필드 대 하위필드, 하위필드 대 하위필드 :

여기서, M은 단위 화소당 평균 절대 오차를 계산하는데 요구되는 계산량이다. 따라서, 단화소 단위의 움
직임 벡터(MV)를 구하기 위해서는 전체적으로 2×NB×NB×2S×2S×M의 계산이 요구되기 때문에 S가 큰 경

우 단 화소 단위의 움직임 추정이 용이하지 않음을 알 수 있다.

제2움직임 추정부(24)는 반화소 움직임 벡터 검출부(21)와, 제1및 제2멀티플렉서(Multiplexer; 23, 25)
와, 제2가산기(27)와, 필드/프레임 결정부(29)로 구성된다. 제2움직임 추정부(24)에서 반화소 움직임 벡
터 검출부(21)는 상기 제1움직임 추정부(22)로부터 출력되는 5-경로의 단화소 움직임 벡터 각각을 기준
으로 하여 5-경로에 대한 반화소 단위의 움직임 벡터를 검출한다. 이때, 사용되는 탐색영역은 제1도의 
프레임 딜레이(18)에 저장된 이미 복호화된 영상이다. 다시 말하여, 제1도의 제2움직임 추정부(24)는 반
화소 단위의 움직임 추정을 수행할 때 프레임딜레이(18)의 복호화된 영상을 사용함으로써, 부호화기 및 
복호화기가  동일한  예측화상을  사용할  수  있게  된다.  제1멀티플렉서(23)는  반화소  움직임  벡터 
검출부(21)로부터 출력되는 상위필드 대 상위필드 움직임 벡터와 하위필드 대 상위필드 움직임 벡터를 
선택적으로 절환하여 가산기(27)로 출력한다. 제2멀티플렉서(25)는 반화소 움직임 벡터 검출부(21)로부
터 출력되는 상위필드 대 하위필드 움직임 벡터와 하위필드 대 하위필드 경로의 움직임 벡터를 선택적으
로 절환하여 가산기(27)로 출력한다. 가산기(27)는 제1및 제2멀티플렉서(23,25)로부터 출력되는 필드의 
반화소 움직임 벡터를 합하여 필드/프레임 결정부(29)로 출력한다. 필드/프레임 결정부(29)는 반화소 움
직임 벡터 검출부(21)로부터 출력되는 프레임의 반화소 움직임 벡터 값과 가산기(27)로부터 출력되는 필
드의 반화소 움직임 벡터 값을 비교하여 움직임 벡터 값이 적은 쪽을 선택하여 움직임 보상기(26)로 출
력한다. 다시 말하여, 제2움직임 추정부(24)는 프레임 단위 움직임 추정을 했을 때 발생하는 움직임 보
상오차와 필드 단위의 움직임 추정을 했을 때 발생하는 움직임 보상오차를 비교하여 오차가 적은 쪽을 
선택한다. 예를 들어, 필드 단위의 움직임 보상오차가 적은 경우는 스포츠(Sports) 영상과 같은 프레임
을 구성하는 두 필드 사이에 화면의 내용이 급격히 변할 때이다.

제5도를 참조하면, 제2움직임 추정부(24)는 단화소 단위의 움직임 벡터를 중심으로 ±0.5점에 위치하는 
9개의 반화소에 대해 가장 오차가 적은 블록의 위치를 검출함으로써, 반화소 단위의 움직임을 추정한다. 
이때, 위치를 검출하는 방법으로는 상기 제1움직임 추정부(22)의 단화소 단위의 움직임 추정방법과 마찬
가지로 블록 정합 알고리즘을 사용한다. 여기서, 제5도에 도시된 9개의 각 위치에 대응되는 블록을 계산
하는데 사용되는 수식은 다음과 같다.

상기 수식으로부터 5-경로 각각에 대한 반화소 단위의 움직임을 추정할 때 쓰이는 계산량은 다음과 같
다.

상위필드 대 상위필드, 하위필드 대 상위필드, 상위필드 대 하위필드, 하위필드 대 하위필드 :

여기서, L은 반화소 위치의 한 화소를 만드는데 요구되는 계산량이다. 상기 수식으로부터 반화소 단위의 
움직임 추정을 위해서 요구되는 전체 계산량은 3×NB×NB×8×(M+L)이므로 단화소 단위의 움직임 추정에 

비하여 무시할 수 있는 정도이다.

이상 설명한 바와 같이, 종래의 MPEG-2 부호화기에서 제1및 제2움직임 추정부(22, 24)는 5개의 경로(프
레임, 상위필드 대 상위필드, 하위필드 대 상위필드, 상위필드 대 하위필드, 하위필드 대 하위필드)에 
대하여 중복되는 움직임 추정을 수행하고 있다. 이는 보다 유사한 블록을 복원영상으로부터 예측하는 것
을 가능하게 하기 위한 것이다. 그러나, 계산이 중복되므로 부호화기의 복잡성을 증가시키고, VLSI(Very 
Large Scale Integration)로 구현할 때 보다 많은 하드웨어를 요구하는 단점을 갖는다. 특히, 단화소 단
위의 움직임을 추정하는 블록은 단일경로(Single Path)의 계산에도 상당히 많은 계산량과 복잡한 하드웨
어가 요구되는데, 중복되는 움직임 추정으로 인하여 그 복잡성이 증가하게 된다. 이에 따라, 단화소 단
위의 움직임을 추정하는 블록의 계산량을 줄이는 방안이 요구되고 있다.

        발명이 이루고자하는 기술적 과제

따라서, 본 발명의 목적은 디지털 영상을 부호화할 때 단화소 단위 움직임 추정의 계산량을 줄임으로써, 
움직임 추정에서 나타나는 계산의 중복성을 제거할 수 있는 디지털 영상을 위한 움직임 추정 장치 및 방
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법을 제공하는 것이다.

본 발명의 다른 목적은 디지털 영상을 부호화할 때 움직임 추정에서 중복되는 계산으로 인한 움직임 추
정 성능의 저하를 방지할 수 있는 디지털 영상을 위한 움직임 추정 장치 및 방법을 제공하는 것이다.

    발명의 구성 및 작용

상기 목적을 달성하기 위하여, 본 발명에 따른 디지털 영상을 위한 움직임 추정 장치는 이전영상을 탐색
하여 입력영상에 대한 상위필드 대 상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드의 경로의 단화소 움직임을 추
정하는 제1움직임 추정수단과; 제1움직임 추정수단에서 출력되는 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 
벡터를 결정하는 프레임 벡터 결정수단과; 제1움직임 추정수단에서 출력되는 움직임 벡터 각각을 스케일
링하여 다른 경로의 필드 움직임 벡터를 결정하는 스케일링 수단과; 제1움직임 추정수단 및 프레임 벡터 
결정수단과 스케일링 수단에서 각각 출력되는 단화소 움직임 벡터를 기준으로 복호화된 영상을 탐색하여 
반화소 단위의 움직임을 추정하는 제2움직임 추정수단을 구비하는 것을 특징으로 한다.

그리고, 본 발명에 따른 디지털 영상을 위한 움직임 추정 방법은 이전 영상을 탐색하여 입력영상에 대한 
상위필드 대 상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드의 경로의 단화소 단위의 움직임을 추정하여 움직임 
벡터를 검출하는 제1단계와; 필드 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 벡터를 결정하고 필드 움직임 
벡터를 각각 스케일링하여 다른 두 경로에 대한 필드 움직임 벡터를 결정하는 제2단계와; 제1및 제2단계
에서의 움직임 벡터를 기준으로 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임 벡터를 검출하는 제3단
계를 포함한다.

본 발명의 다른 특징에 따른 디지털 영상을 위한 움직임 추정 방법은 서로 다른 탐색영역의 크기를 갖는 
n(n 2)개의 계층으로 구성된 입력영상과 이전영상의 상위필드 대 상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드

의 경로에 대하여 계층적으로 단화소 단위의 움직임을 반복 추정하여 임의의 계층에서 단화소 움직임 벡
터를 검출하는 제1단계와; 필드 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 벡터를 결정하고 필드 움직임 벡
터들을 각각 스케일링하여 다른 두 경로에 대한 필드 움직임 벡터를 결정하는 제2단계와; 1 및 2단계에
서의 움직임 벡터들을 기준으로 상기 임의의 계층 다음의 m(1 m<n)개의 계층에서 계층적으로 단화소 단

위의 움직임을 반복 추정하여 최하위층에서 최종의 단화소 움직임 벡터를 검출하는 제3단계와; 3단계에
서 검출되는 단화소 움직임 벡터를 기준으로 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임을 추정하
는 제4단계를 포함한다.

본 발명의 또 다른 특징에 따른 디지털 영상을 위한 움직임 추정 방법은 서로 다른 탐색영역의 크기를 
갖는 n(n 2)개의 계층으로 구성된 입력영상과 이정영상의 상위필드 대 상위필드 경로와 하위필드 대 하

위필드의 경로에 대하여 계층적으로 단화소 단위의 움직임을 반복 추정하여 최하위층에서 단화소 움직임 
벡터를 검출하는 제1단계와; 필드 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 벡터를 결정하고 필드 움직임 
벡터들을 각각 스케일링하여 다른 두 경로에 대한 필드 움직임 벡터를 검출하는 제2단계와; 1 및 2단계
에서의 단화소 움직임 벡터들을 기준으로 상기 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임을 추정
하는 제3단계를 포함한다.

상기 목적 외에 본 발명의 다른 목적 및 특징들은 첨부도면을 참조한 실시예에 대한 설명을 통하여 명백
하게 드러나게 될 것이다.

본 발명의 디지탈 영상의 움직임 추정 방법을 간단히 설명하면, 단화소 단위의 움직임을 추정을 상위필
드 대 상위필드, 하위필드 대 하위필드의 경로에 대해서만 수행하여 단화소 단위의 움직임 추정을 위한 
복잡도를 종래에 비하여 1/4로 줄일 수 있도록 한다.

이하, 제6도 내지 제12도를 참조하여 본 발명의 바람직한 실시 예 대하여 상세히 설명하기로 한다.

제6도는 본 발명에 따른 디지탈 영상의 움직임 추정 장치를 나타내는 블록도써, 제6도의 움직임 추정 장
치는 입력영상으로부터 단화소 단위의 움직임 추정을 수행하는 제1움직임 추정부(50)와, 제1움직임 추정
부(50)의 단화소 단위의 움직임 벡터를 기준으로 반화소 단위의 움직임 추정을 수행하는 제2움직임 추정
부(60)를 구비한다.

제6도에서 제1움직임 추정부(50)는 단화소 움직임 벡터 검출부(52), 프레임 벡터 결정부(FVD, 54), 제1
및  제2스케일러(Scaler;  56,58)를  구비한다.  단화소  움직임  벡터  검출부(52)는  입력영상(t)과 
이전영상(t-1)의 상위필드와 하위필드로부터 상위필드 대 상위필드, 하위필드 대 하위필드의 경로에 대
해서만 단화소 움직임 벡터를 검출한다. 프레임 벡터 결정부(54)는 단화소 움직임 벡터 검출부(52)에서 
검출된 상위필드 대 상위필드, 하위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터들의 평균벡터를 구함으
로써, 프레임의 단화소 움직임 벡터를 검출한다. 다른 방법으로 프레임 벡터 결정부(54)는 프레임 움직
임 벡터를 상기 움직임 벡터들 중 어느 하나를 임의로 택일하여 구할 수도 있다. 또한, 프레임 벡터 결
정부(54)는 적응적인 방법으로 상기 각 필드의 움직임 정보에 따라 가중치를 두어 최종적인 프레임 움직
임 벡터를 구할 수도 있다.

제1스케일러(56)는 단화소 움직임 벡터 검출부(52)의 상위필드 대 상위필드 단화소 움직임 벡터를 상위
필드와 대 하위필드 사이의 시간차를 고려하여 스케일링함으로써, 제7b도에 도시된 바와 같이 하위필드 
대 상위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 검출한다. 제2스케일러(58)는 단화소 움직임 벡터 검출부(52)
의 하위필드 대 하위필드 단화소 움직임 벡터를 상위필드 대 하위필드 사이의 시간차를 고려하여 스케일
링함으로써, 제7c도에 도시된 바와 같이 상위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 검출한다. 
이는 제1및 제2스케일러(Scaler; 56, 58)가 단화소 단위의 움직임 벡터를 스케일링 할 때 제7a도와 같이 
연속되는 필드 사이의 물체의 움직임을 등속운동으로 가정하고, 화면유형(Picture Type) 및 움직임 추정
방향(순방향(Forward), 역방향(Backward)과 그에 따른 필드간의 거리에 의존하여 스케일링 정도를 다르
게 함으로써 가능하다.

이를 상세히 하기 위하여, 제8도 내지 제10도를 참조하면 다음과 같다.
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일반적으로,  MPEG-2  방식의  디지탈  영상에는  움직임  보상  방법에  따라  제8a도에  도시된  바와  같은 
3종류(I, P, B)의 화면이 있다. 여기서, I-화면(Intra-Picture; 프레임 내의 부호화 영상)은 화면 내의 
각 매크로블록을 처리할 때 움직임 추정 및 보상을 하지 않는다. P-화면(Predictive-Picture; 프레임간
의 순방향 예측 부호화 영상)은 각 매크로블록을 처리할 때 제8b도에 도시된 바와 같이 순방향의 움직임 
추정 및 보상을 통하여 시간적 중복성을 제거한다. 움직임 추정 및 보상을 위한 탐색 영역으로는 이전 
영상의 I-화면과 P-화면이 사용된다. 이때, I-화면과 P-화면, 또는 P-화면과 P-화면 사이의 프레임 간격
은  M으로  정의되며,  이  값은  비디오  영상의  특성에  따라  가변  된다.  제8a도에서  M은  3이다. 
B-화면(Bidirectionally  predictive-Picture;  쌍방향 예측 부호화 영상)은 화면 내의 각 매크로블록에 
대하여 시간적 중복성을 제거할 때, 이전의 I, P-화면과 다음의 I, P-화면이 탐색 영역으로 사용된다. 
B-화면의 움직임 추정은 제8c도에 도시된 바와 같이 순방향과 역방향으로 이루어진다. 움직임 보상을 위
해서는 순방향 움직임 벡터를 사용하여 예측된 영상과, 역방향 움직임 벡터를 사용하여 예측된 영상, 그
리고 두 예측 영상을 보간(Interpolation)한 영상 중에서 최적의 것이 선택된다. 제8a도에서 PB는 이전
의 I, P-화면과 B-화면 사이의 프레임 간격을 의미한다. (a)에서 첫 번째 B- 화면에 대한 PB의 값은 1이
고, 두 번째 B화면에 대한 PB의 값은 2이다.

제1움직임 추정부(50)의 제1스케일러(56)는 상위필드 대 상위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 제2움직
임 추정부(60)의 하위필드 대 상위필드 경로의 반화소 움직임 추정에 적용하기 위한 움직임 벡터 스케일
링을 수행한다. 제9도는 P-화면과 B-화면에서 상위필드 대 상위필드 경로의 움직임 벡터를 스케일링하는 
예를 나타낸 것이다.

제9a도는 제1스케일러(56)에서 수행되는 P-화면의 순방향 움직임 추정을 위한 스케일링 방법을 나타낸
다. 여기서, P-화면과 이전 I, P-화면의 프레임 간격이 M이기 때문에 상위 필드(t-3)와 상위 필드(t)간
의 간격은 제9a도와 같이 2×M이 되고, 하위 필드(t-3)와 상위 필드(t)의 간격은 2×M-1이 된다. 따라
서, 하위필드 대 상위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 구하기 위해 상위필드 대 상위필드 경로의 움직
임 벡터에 적용하는 스케일링 계수(Scaling Factor)는 다음식과 같이 정의된다.

제9b도는 제1스케일러(56)에서 수행되는 B-화면의 순방향 움직임 추정을 위한 스케일링 방법을 도시한 
것으로써, PB=1인 경우에 대하여 상위필드 대 상위필드 경로의 움직임 벡터를 스케일링한 예이다. 여기
서, 상위 필드(t-3)와 상위 필드(t-2)의 간격은 2×PB 가 되고, 하위 필드(t-3)와 상위 필드(t-2)의 간
격은 2×PB-1이 된다. 따라서, 이에 대한 스케일링 계수는 다음 식과 같이 정의된다.

제9c도는 제1스케일러(56)에서 수행되는 B-화면의 역방향 움직임 추정을 위한 스케일링 방법을 도시한 
것으로써, 역방향 움직임 추정의 경우 프레임 간격은 M-PB로 표현할 수 있다. 이에 따라, 역방향 움직임 
추정과  관련되는  상위필드(t)와  상위  필드(t-2)의  간격은  2×(M-PB)가  되고,  하위  필드(t)와  상위 
필드(t-2)의 간격은 2×(M-PB)+1이 된다. 따라서, 하위필드 대 상위필드 경로의 움직임 벡터를 구하기 
위해 상위필드 대 상위필드 경로의 움직임 벡터에 적용하는 스케일링 계수는 다음 식과 같이 정의된다.

제1스케일러(56)는 상기와 같은 스케일링 계수들(FS1)을 사용하여 다음 식과 같이 하위필드 대 상위필드 

경로의 움직임 벡터를 계산한다.

또한, 제6도의 제1움직임 추정부(50)에서 제2스케일러(58)는 단화소 움직임 벡터 검출부(52)로 부터 출
력된 하위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 상위필드 대 하위필드 경로의 반화소 움직임 
추정에 적용하기 위한 움직임 벡터 스케일링을 수행한다. 제10도는 P-화면과 B-화면에 대한 하위필드 대 
하위필드 경로의 움직임 벡터를 스케일링하는 예를 나타내는 것이다.

제10a도는 제2스케일러(58)에서 수행하는 P-화면의 순방향 움직임 추정을 위한 스케일링 방법을 나타내
는 것으로써, 하위필드(t-3)와 하위 필드(t)의 간격은 2×M이 되고, 상위 필드(t-3)와 하위 필드(t)의 
간격은 2×M+1이 된다. 따라서, 상위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 구하기 위해 하위필
드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터에 적용하는 스케일링 계수는 다음 식과 같이 정의 된다.

제10b도는 제2스케일러(58)에서 수행하는 B-화면의 순방향 움직임 추정을 위한 스케일링 방법을 나타내
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는 것으로써, 하위필드(t-3)와 하위 필드(t-2)의 간격은 2×PB가 되고, 상위 필드(t-3)와 하위 필드(t-
2)의 간격은 2×PB+1이 된다. 따라서, 상위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 구하기 위해 
하위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터에 적용하는 스케일링 계수는 다음 식과 같이 정의 된
다.

제10c도는 제2스케일러(58)에서 수행하는 B-화면의 역방향 움직임 추정을 위한 스케일링 방법을 나타내
는 것으로써, 역방향 움직임 추정과 관련되는 하위필드(t)와 하위 필드(t-2)의 간격은 2×(M-PB)가 되
고, 상위 필드(t)와 하위 필드(t-2)의 간격은 2×(M-PB)-1이 된다. 따라서, 상위필드 대 하위필드 경로
의 단화소 움직임 벡터를 구하기 위해 하위필드 대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터에 적용하는 스
케일링 계수는 다음 식과 같이 정의 된다.

제2스케일러(58)는 상기와 같은 스케일링 계수들(FS2)을 사용하여 다음 식과 같이 상위필드 대 하위필드 

경로의 단화소 움직임 벡터를 계산한다.

제6도로  되돌아와서  제2움직임  추정부(60)는  반화소  움직임  벡터  검출부(62)와,  제1및 
제2멀티플렉서(Multiplexer;  64,66)와, 제2가산기(68)와, 필드/프레임 결정부(70)로 구성된다. 제2움직
임 추정부(60)에서 반화소 움직임 벡터 검출부(62)는 상기 제1움직임 추정부(50)로부터 출력되는 5-경로
의 단화소 움직임 벡터 각각을 기준으로 하여 5-경로에 대한 반화소 단위의 움직임 벡터를 각각 검출한
다. 제1멀티플렉서(64)는 반화소 움직임 벡터 검출부(62)로부터 출력되는 상위필드 대 상위필드 움직임 
벡터와 하위필드 대 상위필드 움직임 벡터를 선택적으로 절환하여 가산기(68)로 출력한다. 제2멀티플렉
서(66)는 반화소 움직임 벡터 검출부(62)로부터 출력되는 상위필드 대 하위필드의 움직임 벡터와 하위필
드 대 하위필드 움직임 벡터를 선택적으로 절환하여 가산기(68)로 출력한다. 가산기(68)는 제1및 제2멀
티플렉서(64,66)로부터 출력되는 필드의 반화소 움직임 벡터를 합하여 필드/프레임 결정부(70)로 출력한
다. 필드/프레임 결정부(70)은 반화소 움직임 벡터 검출부(62)로부터 출력되는 프레임의 반화소 움직임 
벡터 값과 가산기(68)로부터 출력되는 필드의 반화소 움직임 벡터 값을 비교하여 움직임 벡터 값이 적은 
쪽을 선택하여 출력한다. 이에 따라, 제7a도에 도시된 바와 같이 화면의 물체가 4개의 필드에 걸쳐서 연
속적으로 움직이는 경우, 즉 움직임이 큰 경우 우수하게 반화소 단위의 움직임 추정을 할 수 있게 된다.

그리고, 단화소 단위의 움직임 추정을 위하여 움직임 추정영역 내의 모든 위치를 탐색할 경우, 탐색영역
의 크기가 증가함에 따라 단일 경로에 대한 단화소 단위의 움직임 추정 자체가 막대한 계산량을 요구하
게 된다. 따라서, 단일 경로의 움직임 추정 자체의 계산량을 줄이기 위한 고속 탐색 알고리즘들이 많이 
개발되었다. 그 대표적인 예가 계층적 블록 정합 알고리즘이다. 이하, 본 발명의 디지탈 영상을 위한 움
직임 추정 방법을 계층적 정합 알고리즘을 사용하는 상황에 적용하여 설명하기로 한다.

제11도는 3개의 레이어(Layer)로 구성된 계층적 블록 정합 알고리즘의 예를 나타내고 있다.

계층적 블록 정합 알고리즘을 위해서는 단위 영상을 계층적 구조의 영상으로 재구성한다. 제11도에서 레
이어 ℓ+1 영상은 레이어 l 영상을 필터링 및 서브-샘플링하여 만든 영상으로써 레이어 l 영상에 비하여 
수평, 수직 방향의 화소 수가 1/2로 줄어든 영상이다. 이러한 계층적 구조의 영상을 사용하여 단 화소 
단위의 움직임 추정을 하는 과정을 살펴보면 다음과 같다.

우선, 제11도에 도시된 레이어 2(즉, l=2)에서의 움직임을 추정한다. 여기서, 레이어 2는 원 영상의 크
기가 수평, 수직으로 1/4씩 줄어든 영상을 가지고 움직임 추정을 한다. 이때, 움직임 추정 방법은 종래
의 기술에서 언급한 바와 같이 줄어든 탐색 영역 전체에 대하여 크기가 줄어든 블록을 사용하여 블록 정
합 오차를 계산하고, 비교하는 것이다. 블록 정합 방법의 계산량이 단위 블록 크기의 제곱과 탐색 영역 

크기의 제곱의 곱에 비례하므로 레이어 2에서는 (1/4)
2
×(1/4)

2
 만큼 줄어든 계산으로 움직임 추정을 수

행할 수 있다.

다음, 제11도의 레이어 1 (즉, l=1)에서의 움직임 추정을 한다. 여기서, 상기 레이어 2에서 구한 움직임 
벡터의 정확도를 향상시키기 위하여 레이어 2에서 구한 움직임 1를 중심으로 하는 국부 영역에 대하여 
블록 정합 방법을 적용한다. 레이어 1에서 국부 영역의 크기는 전체 탐색 영역에 비하여 무시할 수 있을 
정도로 작기 때무에 레이어 1에서는 계산량의 큰 증가 없이 움직임 벡터의 정확도를 높일 수 있다.

그리고, 제11도의 레이어 0(즉, l=0)에서의 움직임 추정을 한다. 레이어 0(즉, l=0)에서 움직임 추정은 
레이어 1에서의 움직임 추정과 마찬가지로 상기 레이어에서 구한 움직임 벡터를 중심으로 하는 국부 영
역에 대하여 움직임 추정을 수행한다.

계층적 블록 정합 알고리즘을 적용하여 구한 최종 움직임 벡터는 상기 각 레이어에서 얻어진 움직임 벡
터들의 벡터 합이 된다. 이때, 상위 레이어의 움직임 벡터는 가장 하위 레이어의 해상도에 맞춰서 적절
히 스케일링-업(Scaling-up) 된다.

제12도는 계층적 블록 정합 알고리즘을 단화소 움직임 추정 방법으로 사용하는 움직임 추정 방법을 설명
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하는 움직임 추정 장치를 도시한 것이다.

제12a도에서는 계층적 블록 정합 알고리즘을 사용하는 종래의 움직임 추정 방법을 나타내는 것으로써, 
제1움직임 추정부(22)는 계층적 블록 정합 알고리즘을 사용하여 단화소 단위의 움직임 추정을 수행한다. 
제2움직임 추정부(24)는 계층적 블록 정합 알고리즘의 가장 하위 레이어(즉, 레이어 0)를 사용하여 반화
소 단위의 움직임 추정을 수행하는 방법을 생각할 수 있다. 여기서, 반화소 단위의 움직임 추정을 하나
의 레이어로 보면 전체적으로는 4-레이어 계층적 탐색 기법이 되게 된다.

제12b도에서는 계층적 블록 정합 알고리즘을 사용하는 본 발명의 움직임 추정 방법의 제1실시 예를 나타
내는 것으로써, 단화소 움직임 추정단계에서 움직임 스케일링은 레이어 2와 레이어 1사이에서 수행된다. 
제12c도는 계층적 블록 정합 알고리즘을 사용하는 본 발명의 움직임 추정 방법의 제2실시 예를 나타내는 
것으로써,  단화소  움직임  추정단계에서  움직임  스케일링은  레이어  1과  레이어  0사이에서  수행된다. 
제12d도에서는 계층적 블록 정합 알고리즘을 사용하는 본 발명의 움직임 추정 방법의 제 3실시 예를 나
타내는 것으로써, 단화소 움직임 추정 단계에서 움직임 스케일링은 레이어 2와 반화소 벡터 단위의 움직
임 추정 레이어 사이에서 수행된다.

표 1은 본 발명의 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법의 효과를 확인하기 위하여 13종류의 MPEG-2 표
준 영상을 사용하여 부호화/복호화를 거친 영상에 대한 평균 PSNR을 나타낸 것이다. 여기서, 사용된 영
상의 이름은 '발레(Bllet), 자전거(Bicycle), 버스(Bus), 치어리더(Ceerleaders), 컨페티(Confetti), 화
원(Flower  garden),  축구(Football),  믹스(Mix),  모빌  ＆  캘린더(Mobile  and  calendar), 
거친파도(Popple), 수지(susie), tempete, 테니스(Tennis)'이다. 각 영상은 모두 30 frame/sec의 프레임 
속도를 갖고, 각 영상의 유효 화소수는 NTSC 화면에 대응하는 720×480화소이다. 성능비교를 위해 선택
된 방법은 제12a, c, d도에 도시된 계층적 블록 정합 알고리즘을 사용한 움직임 추정 방법이다. 표 1은 
비교할 3가지 방법을 MPEG-2 영상의 소프트웨어에 적용하였을 때, 부호화/복호화를 거친 영상에 대한 평
균 PSNR을 나타낸 것이다. 이때, 평균 PSNR은 다음 식과 같이 정의 된다.

여기서, 는 각각 원 영상, 부호화/복호화된 영상, 영상의 수평, 수직 화
소수를 의미한다. 부호화/복호화를 위해서 적용한 파라미터 값은 N(Group of Picture의 크기)=12 프레
임, M(I, P-화면과 P-화면의 프레임 간격)=2, T(압축된 영상의 비트 전송율)=6Mbps이다. 표 1은 계층적 
블록 정합 알고리즘을 사용한 본 발명의 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법이 1/4의 계산량으로도 종
래의 움직임 추정 방법과 근접한 성능을 갖게 됨을 나타내고 있다.

    발명의 효과

상술한 바와 같이, 본 발명의 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 장치 및 방법에 의하면, 단화소 움직임 
벡터를 추정할 때 상위필드 대 상위필드, 하위필드 대 하위필드 경로의 단화소 단위의 움직임 벡터를 스
케일링하여 상위필드 대 하위필드, 하위필드 대 상위필드 경로의 반화소 움직임 추정에 적용함으로써, 
단화소 단위의 움직임 추정을 위한 계산량이 종래에 비하여 1/4만큼 감소되는 효과가 있다. 또한, 단화
소와 반화소 단위의 움직임 추정에서 발생하는 중복된 계산을 방지할 수 있다. 이에 따라, 중복된 계산
으로 인한 움직임 추정 성능의 저하를 방지할 수 있다.

이상 설명한 내용을 통해 당업자라면 본 발명의 기술사상을 일탈하지 아니하는 범위에서 다양한 변경 및 
수정이 가능함을 알 수 있을 것이다. 따라서, 본 발명의 기술적 범위는 명세서의 상세한 설명에 기재된 
내용으로 한정되는 것이 아니라 특허 청구의 범위에 의해 정하여 져야만 할 것이다.
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[표 1]

(57) 청구의 범위

청구항 1 

입력 영상을 부호화함에 있어 움직임을 추정하는 움직임 추정 장치에 있어서, 이전영상을 탐색하여 입력
영상에 대한 상위필드 대 상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드의 경로의 단화소 움직임을 추정하는 
제1움직임 추정수단과; 상기 제1움직임 추정수단에서 출력되는 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 
벡터를 결정하는 프레임 벡터 결정수단과; 상기 제1움직임 추정수단에서 출력되는 움직임 벡터 각각을 
스케일링하여 상위필드 대 하위필드의 경로와 하위필드 대 상위필드의 경로에 대한 필드 움직임 벡터를 
결정하는 스케일링 수단과; 상기 제1움직임 추정수단 및 프레임 벡터 결정수단과 스케일링 수단에서 각
각 출력되는 단화소 움직임 벡터를 기준으로 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임을 추정하
는 제2움직임 추정수단을 구비하는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정장치.

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 프레임 벡터 결정수단은 상기 움직임 벡터들을 평균하여 프레임 벡터를 결정하는 
것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 장치.

청구항 3 

제1항에 있어서, 상기 제2움직임 추정수단은 상기 프레임의 움직임 벡터와 필드의 움직임 벡터를 비교하
여 보상오차가 작은 쪽을 선택하여 출력하는 필드/프레임 결정수단을 추가로 구비하는 것을 특징으로 하
는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 장치.

청구항 4 

제1항에 있어서, 상기 스케일링 수단은 상기 제1움직임 추정수단에서 출력되는 상기 상위필드 대 상위필
드 경로의 단화소 움직임 벡터에 임의의 스케일링 계수를 곱하여 하위필드 대 상위필드 경로의 단화소 
움직임 벡터를 검출하는 제1스케일링 수단과; 상기 단화소 움직임 검출수단에서 출력되는 상기 하위필드 
대 하위필드 경로의 단화소 움직임 벡터에 임의의 스케일링 계수를 곱하여 상위필드 대 하위필드 경로의 
단화소 움직임 벡터를 검출하는 제2스케일링 수단을 구비하는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 
움직임 추정 장치.

청구항 5 

제4항에 있어서, 상기 스케일링 수단은 연속되는 필드 사이에 물체의 움직임을 등속운동으로 가정하고 
화면 유형 및 움직임 추정 방향과 그에 따른 필드간의 거리에 따라 스케일링 계수를 결정하는 것을 특징
으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 장치.

청구항 6 

입력 영상을 부호화함에 있어 움직임을 추정하는 움직임 추정 방법에 있어서, 이전영상을 탐색하여 입력
영상에 대한 상위필드 대 상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드의 경로의 단화소 움직임을 추정하여 움
직임 벡터를 검출하는 제1단계와; 상기 필드 움직임 벡터를 기초하여 프레임 움직임 벡터를 결정하고 상
기 필드 움직임 벡터를 각각 스케일링하여 상위필드 대 하위필드의 경로와 하위필드 대 상위필드의 경로
에 대한 필드 움직임 벡터를 결정하는 제2단계와; 상기 제1및 제2단계에서의 움직임 벡터를 기준으로 복
호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임 벡터를 검출하는 제3단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 
디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법.

청구항 7 

제6항에 있어서, 상기 프레임 단위의 움직임 벡터와 필드 단위의 움직임 벡터를 비교하여 보상오차가 작
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은 쪽을 선택하여 출력하는 단계를 추가로 포함하는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추
정 방법.

청구항 8 

제6항에 있어서, 상기 2단계에서 상기 프레임 움직임 벡터는 상기 필드 움직임 벡터들을 평균하여 구하
는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 장치.

청구항 9 

제6항에 있어서, 상기 2단계에서 상기 상위필드 대 상위필드 경로의 단화소 움직임 벡터에 임의의 스케
일링 계수를 곱하여 하위필드 대 상위필드 경로의 단화소 움직임 벡터를 검출하고, 상기 하위필드 대 하
위필드 경로의 단화소 움직임 벡터에 임의의 스케일링 계수를 곱하여 상위필드 대 하위필드 경로의 단화
소 움직임 벡터를 검출하는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법.

청구항 10 

제9항에 있어서, 상기 스케일링 계수는 연속되는 필드 사이에 물체의 움직임을 등속운동으로 가정하고 
화면 유형 및 움직임 추정 방향과 그에 따른 필드간의 거리에 따라 가변적으로 결정되는 것을 특징으로 
하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법.

청구항 11 

입력 영상을 부호화함에 있어 계층적 구조로 나누어 움직임을 추정을 수행하는 움직임 추정 방법에 있어
서, 서로 다른 탐색영역의 크기를 갖는 n(n 2)개의 계층으로 구성된 입력영상과 이전영상의 상위필드 대 

상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드의 경로에 대하여 계층적으로 단화소 단위의 움직임을 반복 추정
하여 임의의 계층에서 단화소 움직임 벡터를 검출하는 제1단계와; 상기 필드 움직임 벡터를 기초하여 프
레임 움직임 벡터를 결정하고 상기 필드 움직임 벡터들을 각각 스케일링하여 상위필드 대 하위필드의 경
로와 하위필드 대 상위필드의 경로에 대한 필드 움직임 벡터를 결정하는 제2단계와; 상기 1 및 2단계에
서의 움직임 벡터들을 기준으로 상기 임의의 계층 다음의 m(1 m<n)개의 계층에서 계층적으로 단화소 단

위의 움직임을 반복 추정하여 최하위층에서 최종의 단화소 움직임 벡터를 검출하는 제3단계와; 상기 3단
계에서 검출되는 단화소 움직임 벡터를 기준으로 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임을 추
정하는 제4단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법.

청구항 12 

입력 영상을 부호화함에 있어 계층적 구조로 나누어 움직임을 추정을 수행하는 움직임 추정 방법에 있어
서, 서로 다른 탐색영역의 크기를 갖는 n(n 2)개의 계층으로 구성된 입력영상과 이전영상의 상위필드 대 

상위필드 경로와 하위필드 대 하위필드의 경로에 대하여 계층적으로 단화소 단위의 움직임을 반복 추정
하여 최하위층에서 단화소 움직임 벡터를 검출하는 제1단계와; 상기 필드 움직임 벡터를 기초하여 프레
임 움직임 벡터를 결정하고 상기 필드 움직임 벡터들을 각각 스케일링하여 상위필드 대 하위필드의 경로
와 하위필드 대 상위필드의 경로에 대한 필드 움직임 벡터를 검출하는 제2단계와; 상기 1 및 2단계에서
의 단화소 움직임 벡터들을 기준으로 상기 복호화된 영상을 탐색하여 반화소 단위의 움직임을 추정하는 
제3단계를 포함하는 것을 특징으로 하는 디지탈 영상을 위한 움직임 추정 방법.
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