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(54) 3 차원 동영상 형성 방법 및 장치

요약

본 발명은 대상체에 대한 3 차원 동영상을 획득하기 위한 방법 및 장치에 관한 것이다. 이 방법은 대상체로 초음파
신호를 전송하고 반사된 초음파 신호를 수신하는 단계와, 수신한 초음파 신호로부터 로우 데이터(raw data)를 획득
하는 단계와, 획득된 로우 데이터로부터 다수의 영상 프레임 데이터를 생성하는 단계와, 다수의 영상 프레임 데이터
로부터 다수의 영상 프레임들 사이에 삽입될 다수의 가상 프레임 데이터를 생성하는 단계와, 다수의 영상 프레임 데
이터 및 다수의 가상 프레임 데이터를 이용하여 대상체에 대한 3 차원 동영상을 렌더링하는 단계를 포함한다. 이 장
치는 프로브와, 3D 로우 데이터 획득부와, 3D 이미지 및 가상 이미지를 생성하기 위한 인핸스드 라이브 3D 이미징
부와, 3D 동영상을 디스플레이하기 위한 디스플레이부를 포함한다. 본 발명에 따르면, 오리지널 라이브 3D 이미지
들 사이에 인터폴레이션 기법 또는 엑스트라폴레이션 기법을 통해 획득한 가상 이미지를 삽입함으로써, 디스플레이
되는 라이브 3D 이미지의 프레임 레이트를 증가시켜 보다 자연스러운 3차원 초음파 동영상을 제공한다.

대표도

도 3

색인어

인터폴레이션, 엑스트라폴레이션, 라이브 3D 이미지, 3D 로우 데이터, 가상 이미지

명세서

도면의 간단한 설명
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도 1은 라이브 3D(live three-dimensional) 이미지를 형성하기 위한 종래 기술에 따른 장치의 개략적인 블럭도.

도 2는 라이브 3D 이미지를 형성하기 위한 종래 기술에 따른 방법을 설명하기 위한 흐름도.

도 3은 라이브 3D 이미지를 형성하기 위한 본 발명에 따른 장치의 개략적인 블럭도.

도 4a는 본 발명에 따라 인터폴레이션(interpolation) 기법을 이용하여 생성되는 가상 이미지를 설명하기 위한 도
면.

도 4b는 본 발명에 따라 엑스트라폴레이션(extrapolation) 기법을 이용하여 생성되는 가상 이미지를 설명하기 위한
도면.

도 4c는 본 발명에 따라 인터폴레이션 기법을 이용하여 생성되는 가상 이미지의 예를 나타내는 도면.

도 5는 라이브 3D 이미지를 형성하기 위한 본 발명에 따른 방법을 설명하기 위한 흐름도.

<도면의 주요 부분에 대한 부호의 설명>

302 : 프로브(probe)

304 : 3D 로우 데이터(three-dimensional raw data) 획득부

306 : 인핸스드(enhanced) 라이브 3D 이미징부

308 : 디스플레이부

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 3D(three-dimensional) 초음파 이미지 형성 방법 및 장치에 관한 것으로, 보다 상세하게는 대상체에 대
한 3D 동영상을 형성하기 위한 방법 및 장치에 관한 것이다.

일반적으로, 스태틱(static) 3D 이미지는 3D 프로브(probe)를 통해 시간에 관계 없이 3D 로우 데이터(raw
data)(즉, x, y, z 좌표 상의 데이터)를 획득한 후, 연속하는 프레임들을 하나씩 일정한 간격으로 쌓아서 이를 3D 렌
더링(rendering) 기법을 통해 구성되는 3D이미지이다. 이러한 스태틱 3D 이미지를 초음파 진단에 이용하는 경우,
예를 들어 외과 수술과 같은 번거로운 절차 없이 인체 내부를 정확하게 관찰하며 진단하거나 치료할 수 있기 때문
에, 최근에 널리 사용되고 있다. 그러나, 스태틱 3D이미지는 정지된 이미지이므로, 예컨대 산모 태중의 아기와 같이
움직이는 대상체를 실시간으로 관찰하기 어렵다는 단점이 있다. 따라서, 전술한 바와 같은 문제점을 해결하기 위해,
최근에는 스태틱 3D 이미지가 아닌 3D 동영상을 제공하기 위한 방법으로서 라이브 3D 이미징(live three-
dimensional imaging) 기법이 사용되고 있다. 본 명세서에 있어서, "라이브 3D 이미지"는 초당 30 프레임 이상으로
구성되는 "실시간 3D 이미지"보다는 프레임 수가 적어, 대상체에 대한 완전한 움직임을 나타내지는 못하지만, 예컨
대 초당 2 내지 4 프레임으로 구성되는 "스태틱 3D 이미지"보다는 프레임 수가 많아 어느 정도의 대상체에 대한 움
직임을 나타내는 "준 실시간 3D"의 의미로서 해석되고 이해되어야 한다.

도 1을 참조하면, 라이브 3D 이미지를 형성하기 위한 종래 기술에 따른 장치의 개략적인 블럭도가 도시되어 있다.
도 1에 도시한 바와 같이, 종래의 라이브 3D이미지 형성 장치(100)는 초음파 신호를 대상체(도시하지 않음)로 전송
하고 이로부터 반사된 초음파 신호를 수신, 즉 스캐닝(scanning)하는 프로브(102), 이 프로브(102)로부터 수신한
데이터를 이용하여 라이브 3D 이미지를 생성하기 위한 이미지 처리부(104), 이미지 처리부(104)에서 생성된 라이
브 3D 이미지를 표시하는 디스플레이부(106)를 포함하고 있으며, 이미지 처리부(104)는 3D 로우 데이터 획득부
(108)와 렌더링부(110)로 구성되어 있다.

3D 로우 데이터 획득부(108)는 프로브(102)를 통해 수신한 초음파 반사 신호로부터 라이브 3D이미지를 생성하기
위한 로우 데이터(raw data)(이하, 3D 로우 데이터로 지칭함)를 획득하여 이를 렌더링부(110)로 전송한다. 이때,
3D 로우 데이터 획득부(108)는 한 프레임에 해당하는 3D 로우 데이터를 획득하여 자체의 사전설정된 장소에 저장
한 후 이를 순차적으로 렌더링부(110)로 전송할 수도 있다. 이어, 렌더링부(110)는 3D 로우 데이터 획득부(108)로
부터 수신한 3D 로우 데이터를 공지된 렌더링 기법에 따라 렌더링 처리하여 디스플레이될 라이브 3D 이미지를 형
성한 후, 이를 디스플레이(106)로 전송한다. 그러면, 디스플레이(106)는 형성된 라이브 3D 이미지를 디스플레이한
다.

도 2를 참조하면, 라이브 3D 이미지를 형성하기 위한 종래 기술에 따른 방법을 설명하기 위한 흐름도가 도시되어 있
다. 먼저, 단계(S202)에서, 프로브(102)가 초음파 신호를 대상체로 전송한 후 이로부터 반사된 초음파 신호를 수신
함으로써 대상체에 대한 스캐닝을 수행한다. 단계(S204)에서, 영상 처리부(104)의 3D 로우 데이터 획득부(108)가
3D 로우 데이터를 획득하고, 이를 자체에 마련된 소정의 장소에 저장한다. 이때, 3D 로우 데이터의 저장은 연속하는
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프레임들을 프레임별로 데이터화하여 저장함으로써 이루어진다. 다음에, 이와 같이 저장된 3D 로우 데이터가 n개의
프레임에 대응하는 3D로우 데이터인 경우, 렌더링부(110)는 단계(S206)에서 (n-1)번째 프레임에 해당하는 3D로
우 데이터, 즉 시간적으로 바로 직전에 저장되어 있던 3D 로우 데이터를 렌더링을 위해 판독하고, 시간적으로 (n-1)
번째 프레임 바로 직전에 대기하고 있던 (n-2)번째 프레임에 대응하는 3D 로우 데이터를 고속으로 랜더링한다
(S206). 이러한 병렬적인 렌더링을 연속적으로 수행함으로써, 렌더링부(110)가 라이브 3D이미징(imaging)을 수행
한다. 단계(S208)에서, 디스플레이(106)는 렌더링된 이미지, 즉 라이브 3D 이미지를 디스플레이한다. 이때, 디스플
레이되는 라이브 3D이미지의 프레임 레이트(frame rate)는 통상적으로 2 내지 4 프레임/초 정도이다.

전술한 바와 같이, 영화와 같은 자연스러운 동영상을 얻기 위해서는 초당 30 프레임 정도의 이미지가 필요하지만,
종래의 라이브 3D이미지 장치(100)는 하드웨어적인 제한으로 인해 실시간 동영상보다 초당 매우 적은수의 프레임
(통상적으로 2 내지 4 프레임)으로 3D 이미지를 디스플레이함으로써 3D 이미지가 자연스럽게 연속적으로 디스플
레이되는 데에 어려움이 있다. 예를 들어, 프레임 레이트가 4 프레임/초라고 가정하면, 초당 4 프레임의 이미지가 표
시됨으로 인해 3D이미지 각각이 한 동작씩 끊어져서 디스플레이됨을 알 수 있다.

따라서, 라이브 3D이미지 장치의 계산 부하를 크게 증가시키지 않으면서도 종래의 라이브 3D이미지의 프레임 레
이트를 높여 보다 자연스러운 3D동영상 이미지를 제공할 수 있는 방법 및 장치에 대한 요구가 있다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명은 3D 로우 데이터로부터 획득한 3D 이미지들 사이에 사전설정된 갯수의 가상 이미지를 일정한 시간 간격
으로 삽입하여 프레임 레이트를 증가시킴으로써, 종래의 라이브 3D이미지보다 자연스러운 라이브 3D이미지를 디
스플레이할 수 있는 장치 및 방법을 제공하는 것을 목적으로 한다.

본 발명의 특징에 따르면, 움직이는 대상체에 대한 3 차원 동영상을 형성하기 위해, a) 상기 대상체로 초음파 신호를
전송하고 반사된 초음파 신호를 수신하는 단계와, b) 상기 수신한 초음파 신호로부터 로우 데이터(raw data)를 획득
하는 단계와, c) 상기 획득된 로우 데이터로부터 다수의 영상 프레임 데이터를 생성하는 단계와, d) 상기 다수의 영
상 프레임 데이터로부터 상기 다수의 영상 프레임들 사이에 삽입될 복수개의 가상 프레임 데이터를 생성하는 단계
와, e) 상기 다수의 영상 프레임 데이터 및 상기 다수의 가상 프레임 데이터를 이용하여 상기 대상체에 대한 3 차원
동영상을 렌더링하는 단계를 포함하는 3 차원 동영상 형성 방법이 제공된다.

본 발명의 다른 특징에 따르면, 움직이는 대상체에 대한 3 차원 동영상을 형성하기 위해, 상기 대상체로 초음파 신호
를 전송하고 반사된 초음파 신호를 수신하기 위한 수단과; 상기 수신한 초음파 신호로부터 로우 데이터(raw data)를
획득하기 위한 수단과; 상기 획득된 로우 데이터로부터 다수의 영상 프레임 데이터를 생성하고, 상기 다수의 영상
프레임 데이터로부터 상기 다수의 영상 프레임들 사이에 삽입될 복수개의 가상 프레임 데이터를 생성하며, 상기 다
수의 영상 프레임 데이터 및 상기 다수의 가상 프레임 데이터를 이용하여 상기 대상체에 대한 3 차원 동영상을 렌더
링하기 위한 수단을 포함하는 3 차원 동영상 형성 장치가 제공된다.

발명의 구성 및 작용

이제, 도 3 내지 도 5를 참조하여 본 발명의 바람직한 실시예를 설명하기로 한다. 먼저, 도 3을 참조하면 라이브 3D
이미지를 형성하기 위한 본 발명에 따른 장치의 개략적인 블럭도가 도시되어 있다.

도 3에 도시한 바와 같이, 본 발명에 따른 라이브 3D이미지 형성 장치(300)는 초음파 신호를 움직이는 대상체(도시
하지 않음)로 전송하고 이로부터 반사된 초음파 신호를 수신, 즉 스캐닝하는 프로브(302), 이 프로브(302)로부터 수
신한 데이터를 이용하여 라이브 3D이미지를 생성하기 위한 이미지 처리부(310), 이미지 처리부(310)에서 생성된
라이브 3D이미지를 표시하는 디스플레이부(308)를 포함하고 있으며, 이미지 처리부(310)는 3D 로우 데이터 획득
부(304) 및 인핸스드 라이브 3D이미징부(enhanced live three-dimensional imaging)(306)로 구성되어 있다.

이미지 처리부(310)의 3D 로우 데이터 획득부(304)는 프로브(302)로부터 수신한 초음파 반사 신호로부터 3D 이미
지를 생성하기 위한 로우 데이터(raw data)(이하, 3D 로우 데이터로 지칭함)를 획득하여 인핸스드 라이브 3D 이미
징부(306)로 전송한다. 이때, 3D 로우 데이터 획득부(304)는 라이브 3D 이미지의 한 프레임에 해당하는 3D 로우
데이터를 획득하여 순차적으로 인핸스드 라이브 3D 이미징부(306)에 전송한다. 인핸스드 라이브 3D 이미징부
(306)는 3D 로우 데이터 획득부(304)로부터 전송된 3D 로우 데이터에 근거하여, 디스플레이부(308)를 통해 디스
플레이될 오리지널(original) 라이브 3D 이미지에 관한 데이터를 생성하고, 생성된 오리지널 라이브 3D 이미지 데
이터에 근거하여 이들 이미지 사이에 삽입될 가상 이미지에 관한 데이터를 생성한 다음, 이들 데이터를 3D 렌더링
함으로써 오리지널 라이브 3D 이미지와 가상 이미지가 혼합된 최종적인 라이브 3D 이미지를 생성한다. 이때, 인핸
스드 라이브 3D 이미징부(306)는 가상 이미지에 관한 데이터를 생성하기 위해 후술하는 인터폴레이션
(interpolation) 기법 또는 엑스트라폴레이션(extrapolation) 기법을 사용한다.

이제, 도 4a 내지 도 4c를 참조하여, 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)의 동작을 상세하게 설명하기로 한다. 도 4a
는 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)가 오리지널 라이브 3D이미지의 n개 프레임 중 (n-1)번째 프레임(402) 및 n
번째 프레임(406)과 이들 프레임들(402, 406) 사이에 삽입되는, 인터폴레이션 기법을 사용하여 생성한 m개의 가상
이미지(404)들을 나타내는 도면이다. 도 4b는 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)가 오리지널 라이브 3D이미지의
n번째 프레임(406)과 이 프레임(406)의 다음에 삽입되는, 엑스트라폴레이션 기법을 사용하여 생성한 m개의 가상
이미지들을 나타내는 도면이다. 도 4c는 도 4a에서 설명한 바와 같이 인터폴레이션 기법을 이용하여 생성되는 가상
이미지의 예를 나타내는 도면으로써, 오리지날 라이브 3D 이미지의 (n-1)번째 프레임과 n번째 프레임 사이에 생성
된 가상 이미지들이 삽입됨으로써 태아의 움직임이 자연스럽게 디스플레이됨을 알 수 있다. 여기서, 3D 로우 데이
터에 근거하여 생성되는 오리지널 라이브 3D이미지의 프레임 총 갯수는 n개이며, 인터폴레이션 기법 또는 엑스트
라폴레이션 기법을 통해 생성되는 가상 이미지의 총 갯수는 m개이고, n 및 m은 정수이다.
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먼저, 도 4a를 참조하면 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)가 선형(linear) 인터폴레이션 기법을 사용하는 경우, 오
리지널 라이브 3D 이미지의 (n-1)번째 프레임(402)과 n번째 프레임(406) 사이에 삽입되는, m개의 가상 이미지
(404) 중 j번째 가상 이미지의 디스플레이 시간 및 j번째 가상 이미지 내의 어느 한 화소(pixel) 좌표를 (taj, yaj)라고

정의할 때 이의 영상값은 다음의 수학식 1과 같이 표현된다.

여기서, taj는 j번째 가상 이미지를 디스플레이하여야 하는 시간이고, yaj는 j번째 가상 이미지 중 (taj, yaj)의 좌표를

갖는 화소에서의 영상값(즉, 맵핑된 컬러값)이며, yN은 시간 tn에서 디스플레이되는 오리지널 라이브 3D 이미지 내

의 특정한 화소의 영상값이고, m은 (n-1)번째 프레임(402)과 n번째 프레임(406) 사이에 삽입되는 가상 이미지
(404)의 갯수를 나타내며, a는 하나의 가상 이미지를 구성하는 화소들 중 어느 하나의 화소를 나타낸다. 수학식 1을
(n-1)번째 프레임(402)과 n번째 프레임(406) 사이에 삽입되는 m개의 가상 이미지들(404) 각각의 모든 화소들에
적용함으로써 m개의 가상 이미지에 관한 데이터(이하, 가상 이미지 데이터로 지칭함)를 모두 생성할 수 있다. 마찬
가지로, 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)는 다음 (n+1)번째 프레임(도시하지 않음)에 대한 오리지널 라이브 3D
이미지에 관한 데이터가 입력되면, 전술한 과정을 반복하여 n번째 프레임(406)과 (n+1)번째 프레임 사이에 삽입될
가상 이미지 데이터를 생성한다.

인핸스드 라이브 3D이미징부(306)가 선형 인터폴레이션 기법 대신에 고차 인터폴레이션 기법을 사용하는 경우, N
차의 인터폴레이션 다항식은 다음의 수학식 2와 같이 표현된다.

여기서, c0 내지 cn은 임의의 계수이고, t는 오리지널 라이브 3D이미지의 디스플레이 시간을 나타내며, y는 가상 이

미지 데이터를 나타내고, n은 획득되는 프레임의 총 갯수를 나타낸다. 오리지널 라이브 3D 이미지의 (n-1)번째 프
레임(402)과 n번째 프레임(406) 사이에 삽입되는 m개의 가상 이미지 데이터를 생성하는 경우, 생성된 m개의 가상
이미지 중 j번째 가상 이미지를 디스플레이하여야 하는 시간 taj는 전술한 수학식 1과 같이 표현된다. 시간이 taj일때,

j번째 가상 이미지 내의 특정한 화소에서의 영상값 yaj는 다음의 수학식 3과 같이 표현된다.

수학식 3을 사용하여 m개의 가상 이미지 중 j번째 가상 이미지의 모든 화소에 대한 영상값을 계산함으로써, j번째
가상 이미지 데이터가 획득될 수 있다. 전술한 바와 같은 선형 및 고차 인터폴레이션 방법을 사용하면, 초당 디스플
레이되는 오리지널 라이브 3D 이미지의 갯수가 F개인 경우, 초당 디스플레이되어야 하는 전체 프레임의 갯수는
F*(m+1)개이며, 3D 로우 데이터로부터 획득되는 오리지널 라이브 3D이미지 사이에 m개의 가상 이미지들이 삽입
됨으로써 종래 기술에 따른 라이브 3D 이미지보다 훨씬 자연스러운 라이브 3D이미지, 즉 3D 동영상을 얻을 수 있
다.

도 4b를 참조하면, 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)가 고차(high-order) 엑스트라폴레이션 기법을 사용하는 경
우, n번째 프레임(406) 이후에 m개의 가상 이미지를 삽입할 때, 삽입되는 m개의 가상 이미지 중 j번째 가상 이미지
를 디스플레이해야 하는 시간 tej는 및 j번째 가상 이미지 내의 어느 한 화소의 영상값 yej는 다음의 수학식 4와 같이

표현된다.

수학식 4를 사용하여 삽입되는 m개의 가상 이미지 각각의 모든 화소에 대하여 영상값을 계산함으로써 가상 이미지
데이터를 획득한다. 고차 엑스트라폴레이션을 사용하는 경우, 초당 디스플레이되는 오리지널 라이브 3D 이미지의
갯수가 F개인 경우, 초당 디스플레이되어야 하는 전체 프레임의 갯수는 F*(m+1)개이다.

본 명세서에서는 인핸스드 라이브 3D이미징부(306)가 선형 인터폴레이션, 고차 인터폴레이션, 고차 엑스트라폴레
이션의 3 가지 기법을 사용하여 가상 이미지 데이터를 생성하는 것에 대하여 설명하였지만, 본 발명은 이에 한정되
지 않고 다른 적합한 가상 이미지 데이터 생성 기법이 사용될 수도 있다.

라이브 3D 이미지의 프레임 레이트는 프로브의 종류, 초음파 이미지의 깊이, 3D 이미지 획득 속도 등 여러 가지 상
황에 따라 달라지므로, 이러한 상황에 적합하도록 인터폴레이션 기법 또는 엑스트라폴레이션 기법을 통해 획득되는
가상 이미지의 갯수를 조절하여, 인터폴레이션 기법 또는 엑스트라폴레이션 기법에 소요되는 작업 시간을 최소화하
고, 획득되는 가상 이미지를 오리지널 3D 이미지 사이에 균일한 간격으로 삽입하여 디스플레이하여야 한다. 예를
들어, 오리지널 라이브 3D 이미지의 프레임율이 F 프레임/초인 경우, 초당 F장에 해당하는 데이터를 획득한다는 것
을 의미하므로, m개의 가상 이미지가 오리지널 라이브 3D 이미지 사이에 삽입되는 경우 m개의 인터폴레이션 또는
엑스트라폴레이션된 가상 이미지가 추가되면 오리지널 라이브 3D 이미지와 추가된 가상 이미지를 포함하여 1/
(F*(m+1))초마다 이미지를 디스플레이하여야 하므로, m개의 가상 이미지를 인터폴레이션 또는 엑스트라폴레이션
하는 데 소요되는 시간은 1/(F*(m+1))초를 초과해서는 않된다. 따라서, 1/(F*(m+1))초 내에 획득될 수 있는 가상
이미지의 갯수 m을 결정해야 한다.

도 5를 참조하면, 라이브 3D 이미지를 형성하기 위한 본 발명에 따른 방법을 설명하기 위한 흐름도가 도시되어 있
다. 먼저, 단계(S502)에서 프로브(302)가 초음파 신호를 대상체로 전송한 후 이로부터 반사된 초음파 신호를 수신
함으로써 대상체에 대한 스캐닝을 수행한다. 단계(S504)에서, 영상 처리부(310)의 3D 로우 데이터 획득부(304)에
서 3D 로우 데이터를 획득하고 저장한다. 단계(S506)에서, 인핸스드 라이브 3D 이미징부(306)는 3D 로우 데이터
획득부(304)에서 획득된 3D로우 데이터에 근거하여 오리지널 라이브 3D이미지 데이터를 발생하고, 발생된 오리
지널 라이브 3D 이미지 데이터에 기초하여 오리지널 라이브 3D이미지 사이에 삽입될 가상 이미지 데이터를 생성
한다. 단계(S508)에서, 인핸스드 라이브 3D 이미징부(306)는 오리지널 3D이미지 데이터 및 가상 이미지 데이터에
대한 렌더링을 수행하여 최종적인 라이브 3D 이미지를 발생한다. 단계(S510)에서, 디스플레이부(308)는 발생된 최
종 라이브 3D이미지, 즉 3D 동영상을 디스플레이한다.

본 발명이 바람직한 실시예를 통해 설명되고 예시되었으나, 당업자라면 첨부한 청구 범위의 사상 및 범주를 벗어나
지 않고 여러 가지 변형 및 변경이 이루어질 수 있음을 알 수 있을 것이다.
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발명의 효과

전술한 바와 같이, 본 발명은 오리지널 라이브 3D이미지 사이에 추가적으로 가상 이미지를 삽입함으로써 최종적으
로 디스플레이되는 라이브 3D 이미지의 프레임 레이트를 증가시킴으로써, 라이브 3D 이미지 형성 장치의 계산 부
하를 크게 증가시키지 않으면서도 종래의 라이브 3D 이미지보다 자연스러운 라이브 3D이미지, 즉 3D 동영상을 제
공할 수 있는 효과가 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.

움직이는 대상체에 대한 3 차원 동영상을 형성하기 위한 방법에 있어서,

a) 상기 대상체로 초음파 신호를 전송하고 반사된 초음파 신호를 수신하는 단계와,

b) 상기 수신한 초음파 신호로부터 로우 데이터(raw data)를 획득하는 단계와,

c) 상기 획득된 로우 데이터로부터 프레임 레이트가 F 프레임/초인 다수의 영상 프레임 데이터를 생성하는 단계와,

d) 상기 다수의 영상 프레임 데이터로부터 상기 다수의 영상 프레임들 사이에 삽입될 m개의 가상 프레임 데이터를
1/(F*(m+1))초 내에 생성하는 단계와,

e) 상기 다수의 영상 프레임 데이터 및 상기 다수의 가상 프레임 데이터를 이용하여 상기 대상체에 대한 3 차원 동영
상을 렌더링하는 단계

를 포함하는 3 차원 동영상 형성 방법.

청구항 2.

제 1 항에 있어서,

상기 다수의 가상 프레임 데이터는 인터폴레이션(interpolation) 기법 및 엑스트라폴레이션(extrapolation) 기법 중
하나를 이용하여 생성되는 3 차원 동영상 형성 방법.

청구항 3.
삭제

청구항 4.

움직이는 대상체에 대한 3 차원 동영상을 형성하기 위한 장치에 있어서,

상기 대상체로 초음파 신호를 전송하고 반사된 초음파 신호를 수신하기 위한 수단과,

상기 수신한 초음파 신호로부터 로우 데이터(raw data)를 획득하기 위한 수단과,

상기 획득된 로우 데이터로부터 프레임 레이트가 F 프레임/초인 다수의 영상 프레임 데이터를 생성하고, 상기 다수
의 영상 프레임 데이터로부터 상기 다수의 영상 프레임들 사이에 삽입될 m개의 가상 프레임 데이터를 1/(F*(m+1))
초 내에 생성하며, 상기 다수의 영상 프레임 데이터 및 상기 다수의 가상 프레임 데이터를 이용하여 상기 대상체에
대한 3 차원 동영상을 렌더링하기 위한 수단

을 포함하는 3 차원 동영상 형성 장치.

청구항 5.

제 4 항에 있어서,

상기 다수의 가상 프레임 데이터는 인터폴레이션(interpolation) 기법 및 엑스트라폴레이션(extrapolation) 기법 중
하나를 이용하여 생성되는 3 차원 동영상 형성 장치.
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청구항 6.
삭제

도면

도면1

등록특허 10-0478165

- 6 -



도면2

도면3
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도면4b
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摘要(译)

本发明涉及一种用于获取物体的三维运动图像的方法和装置。该方法包
括将超声信号发送到目标对象并接收反射的超声信号，从接收的超声信
号中获取原始数据，从获得的原始数据生成多个图像帧数据，从多个图
像帧数据，生成要插入帧之间的多个虚拟帧数据，并使用多个图像帧数
据和多个虚拟帧数据绘制对象的三维运动图像。该装置包括探头，3D原
始数据采集单元，用于生成3D图像和虚拟图像的增强型实时3D成像单
元，和一个显示单元。根据本发明，通过将通过原始实况3D图像之间内
插技术或额外极插图技术获得的虚像，通过增加显示的实时3D图像的帧
速率提供了更自然的三维超声视频。 3 指数方面 插值，特保迁移，实况
3D图像，3D原始数据，虚拟
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