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(54) 계층적 움직임 추정방법 및 이를 적용한 초음파 영상장치

(57) 요약

본 발명은 계층적 움직임 추정방법을 적용한 초음파 영상장치에 관한 것으로, 제1 및 제2 초음파 입력영상을 적어도 하나

이상의 계층적인 다중 레벨의 해상도를 가지는 영상으로 각각 분할하는 영상 분할수단과, 제2 입력영상으로부터 분할된

영상 중 가장 낮은 레벨의 해상도를 가지는 영상을 적어도 하나 이상의 움직임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출하는

특징점 추출수단과, 움직임 추정영역 내에서 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며 이 특징점을 중심으로 소정 크기

의 블록을 배치하는 블록 배치수단과, 제1 영상과 정합하여 블록의 국소 움직임을 각각 추정하며 움직임 추정영역의 전역

움직임을 예측하는 움직임 예측수단을 포함하는 초음파 영상장치를 제공한다.

대표도

도 1

특허청구의 범위

청구항 1.

제1 및 제2 입력영상을 적어도 하나 이상의 계층적인 다중 레벨의 해상도를 가지는 영상으로 각각 분할하는 단계와,
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상기 제2 입력영상으로부터 분할된 상기 영상 중 임의의 레벨의 해상도를 가지는 임의의 영상을 적어도 하나 이상의 움직

임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출하는 단계와,

상기 움직임 추정영역 내에서 상기 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며 상기 특징점을 중심으로 소정 크기의 블록

을 배치하는 단계와,

상기 제1 영상과 정합하여 상기 블록의 국소 움직임을 각각 추정하며 상기 움직임 추정영역의 전역 움직임을 예측하는 단

계를 포함하는 계층적 움직임 추정방법.

청구항 2.

제 1 항에 있어서,

상기 블록은 상기 영상에서 소정의 거리로 각각 이격되어 배치되는 계층적 움직임 추정방법.

청구항 3.

제 1 항에 있어서,

상기 계층적인 다중 레벨의 영상으로 분할하는 수학식은 다음과 같으며,

여기서, 는 k 레벨의 영상의 (i,j) 위치의 픽셀이며, i,j(i,j = 0,..,2k-1)는 픽셀 좌표인 계층적 움직임 추정방법.

청구항 4.

제 1 항에 있어서,

상기 특징점을 가장 낮은 해상도를 가지는 영상에서 추출하는 계층적 움직임 추정방법.

청구항 5.

제 1 항에 있어서,

상기 특징점을 추출하는 수학식은 다음과 같으며,

이며, 이며, k는 가중치이며, Ix 는 x축 방향으로

의 기울기 크기이며, Iy 는 y축 방향으로의 기울기 크기인 계층적 움직임 추정방법.

청구항 6.
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제 1 항에 있어서,

상기 입력 영상은 초음파 영상인 계층적 움직임 추정방법.

청구항 7.

제 1 항에 있어서,

상기 제1 및 제2 입력영상은 시간적으로 인접하는 영상인 계층적 움직임 추정방법.

청구항 8.

제1 및 제2 초음파 입력영상을 적어도 하나 이상의 계층적인 다중 레벨의 해상도를 가지는 영상으로 각각 분할하는 영상

분할수단과,

상기 제2 입력영상으로부터 분할된 상기 영상 중 임의의 레벨의 해상도를 가지는 임의의 영상을 적어도 하나 이상의 움직

임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출하는 특징점 추출수단과,

상기 움직임 추정영역 내에서 상기 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며 상기 특징점을 중심으로 소정 크기의 블록

을 배치하는 블록 배치수단과,

상기 제1 영상과 정합하여 상기 블록의 국소 움직임을 각각 추정하며 상기 움직임 추정영역의 전역 움직임을 예측하는 움

직임 예측수단을 포함하는 초음파 영상장치.

청구항 9.

제 8 항에 있어서,

상기 블록은 상기 영상에서 소정의 거리로 각각 이격되어 배치되는 초음파 영상장치.

명세서

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 계층적 움직임 추정방법 및 이를 적용한 초음파 영상장치에 관한 것으로, 특히 연속 초음파 영상으로부터 실시

간으로 보다 더 정확한 움직임을 추정하기 위한 계층적 움직임 추정방법 및 이를 적용한 초음파 영상장치에 관한 것이다.

일반적으로, 영상의 집합 또는 동영상으로부터 파노라마 영상을 얻는 방법은 동영상 압축이나 영상 검색 등 다양한 분야에

서 연구되어 왔다.

한편, 초음파 영상을 통한 진료분야가 확대됨에 따라 동영상으로부터 파노라마 기술을 이용하여 넓은 시야(field of view)

의 영상을 구하는 기술에 대한 요구가 늘어나고 있다.
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파노라마 영상을 얻기 위해서는 연속적인 영상들의 정확한 움직임 예측이 중요하다. 이러한 움직임 예측을 위한 기법으로

는 그래디언트 테크닉(Gradient Techniques), 펠-리커시브 테크닉(Pel-recursive Techniques), 블록 정합법(Block

Matching Techniques) 등이 있다. 그래디언트 테크닉 및 펠-리커시브 테크닉은 복잡하고 움직임 정보를 위해 모든 픽셀

에 대해 움직임을 추정해야 하므로 계산량이 많아 블록 정합법이 가장 많이 사용된다.

블록 정합법으로 움직임을 예측할 때, 블록 배치와 블록의 크기가 성능에 중요한 영향을 준다. 블록의 배치는 전역 움직임

요소의 예측 분산에 영향을 주며, 블록의 크기는 계산량에 많은 영향을 준다.

전역 움직임을 예측하기 위하여 움직임 영역 내에 블록을 분산 배치하는 것이 중요하기는 하지만, 특징이 뚜렷한 영역에서

움직임 추정이 정확하기 때문에 규칙적으로 배치할 경우 특징 영역이 포함되도록 블록을 크게 해야 하므로 계산량이 증가

하게 되는 문제점이 있다.

또한, 초음파 영상은 찍고자 하는 부위로 초음파를 내보낸 후, 반사되는 초음파를 분석하여 얻는 영상이다. 하지만, 반사되

는 음파는 반사되는 매질과 기타 이유 때문에 위상(phase) 변화가 일어나며 획득한 영상은 스펙클 노이즈(speckle noise)

가 나타난다. 이 스펙클 노이즈는 영상의 화질을 떨어뜨릴 뿐 아니라, 보고자 하는 신체기관과 배경과 경계 등의 중요한 형

태적 정확성을 떨어뜨리는 문제점이 있다.

더 나아가, 영상을 연속해서 취득할 경우 각 영상은 여러 가지 변형을 겪기 때문에 각 영상 전체를 조합하는 것은 부정확하

거나 흐려질 수 있으며, 두 개의 전체 영상이 한 평면을 이룬다는 것도 가정하기 힘든 문제점이 있다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

본 발명은 상기와 같은 문제점을 해결하기 위해 안출된 것으로, 연속 초음파 영상을 처리하기 위한 계산량을 줄이며 전역

움직임의 오차를 줄임으로써, 실시간으로 보다 더 정확하며 연속적인 초음파 영상을 디스플레이하는 계층적 움직임 추정

방법을 제공하는 데 있다.

또한, 계층적 움직임 추정방법을 적용한 초음파 영상장치를 제공하는 데 있다.

발명의 구성

상술한 목적을 달성하기 위한 본 발명의 일 실시예에 의한 계층적 움직임 추정방법은 제1 및 제2 입력영상을 적어도 하나

이상의 계층적인 다중 레벨의 해상도를 가지는 영상으로 각각 분할하는 단계와, 상기 제2 입력영상으로부터 분할된 상기

영상 중 임의의 레벨의 해상도를 가지는 임의의 영상을 적어도 하나 이상의 움직임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출

하는 단계와, 상기 움직임 추정영역 내에서 상기 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며 상기 특징점을 중심으로 소

정 크기의 블록을 배치하는 단계와, 상기 제1 영상과 정합하여 상기 블록의 국소 움직임을 각각 추정하며 상기 움직임 추

정영역의 전역 움직임을 예측하는 단계를 포함한다.

바람직하게, 상기 블록은 상기 영상에서 소정의 거리로 각각 이격되어 배치된다. 상기 계층적인 다중 레벨의 영상으로 분

할하는 수학식은 다음과 같으며,

이며, 여기서, 는 k 레벨의 영상의 (i,j) 위치의 픽셀이며, i,j(i,j =

0,..,2k-1)는 픽셀 좌표이다. 상기 특징점을 가장 낮은 해상도를 가지는 영상에서 추출한다. 상기 특징점을 추출하는 수학

식은 다음과 같으며,

이며, 이며, k는 가중치이며, Ix 는 x축 방향으

로의 기울기 크기이며, Iy 는 y축 방향으로의 기울기 크기이다. 상기 입력 영상은 초음파 영상이다. 상기 제1 및 제2 입력영

상은 시간적으로 인접하는 영상이다.
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본 발명의 다른 실시예에 의한 초음파 영상장치는 제1 및 제2 초음파 입력영상을 적어도 하나 이상의 계층적인 다중 레벨

의 해상도를 가지는 영상으로 각각 분할하는 영상 분할수단과, 상기 제2 입력영상으로부터 분할된 상기 영상 중 임의의 레

벨의 해상도를 가지는 임의의 영상을 적어도 하나 이상의 움직임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출하는 특징점 추출

수단과, 상기 움직임 추정영역 내에서 상기 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며 상기 특징점을 중심으로 소정 크

기의 블록을 배치하는 블록 배치수단과, 상기 제1 영상과 정합하여 상기 블록의 국소 움직임을 각각 추정하며 상기 움직임

추정영역의 전역 움직임을 예측하는 움직임 예측수단을 포함한다.

바람직하게, 상기 블록은 상기 영상에서 소정의 거리로 각각 이격되어 배치된다.

이하 첨부된 도면을 참조하여 본 발명의 바람직한 실시예에 대하여 상세하게 설명한다.

도 1은 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법을 개략적으로 도시하는 흐름도이며, 도 2a는 도 1의 다해상도 영상분할구

조를 개략적으로 나타낸 것이고, 도 2b는 도 2a의 맵핑구조를 개략적으로 나타낸 것이다.

도 1, 도 2a 및 도 2b를 참조하면, 본 실시예에 의한 계층적 움직임 추정방법은 초음파 입력영상 분할단계(S110)와, 특징

점 추출단계(S120)와, 블록 배치단계(S130), 국소 움직임 추정단계(S140)와, 전역 움직임 추정단계(S150)와, 영상 합성

단계(S160)을 포한다.

초음파 입력영상 분할단계(S110)에서는 시간적으로 인접하는 제1 및 제2 입력영상을 적어도 하나 이상의 계층적인 다중

레벨의 해상도를 가지는 영상으로 각각 분할한다. 제1 및 제2 입력영상은 시간적으로 인접한 영상이며, 제1 입력영상은 과

거영상이며 제2 입력영상은 현재영상이다.

본 실시예에서는 다음의 수학식 1에 의하여 입력영상을 다중레벨의 해상도를 가지는 영상으로 계층분할한다.

이며,

여기서, 는 k 레벨의 영상의 (i,j) 위치의 픽셀이며, i,j(단, i,j = 0,..,2k-1)는 픽셀 좌표이다.

수학식 1에 의한 다해상도 영상분할구조가 도 2a에 예시되어 있다.

2k X 2k (k = 0,..,n-1) 크기의 영상 중에서, 구조적으로 최하위 영상인 2n X 2n 크기의 영상은 계층적으로 다중레벨의 해

상도를 가지도록 분할하는 영상분할의 기초가 되는 원영상(original image)이며, 이후 원영상을 기초로 상향식 방식

(bottom-up)으로 영상을 생성한다. 다시 말해, k 레벨의 픽셀 fk(i,j) 는 k+1 레벨에서 인접하는 네 개의 픽셀 fk+1(2i,2j),

fk+1(2i,2j+1), fk+1(2i+1,2j) 및 fk+1(2i+1,2j+1)에 의해서 생성된다.

수학식 1에서 알 수 있는 바와 같이, 이전 레벨에서 다음 레벨로의 맵핑함수가 저역통과필터 역할을 하므로 고주파 성분은

억제된다. 따라서, 초음파 입력영상에서 스펙클 노이즈(speckle noise)를 감쇄시킬 수 있다.

특징점 추출단계(S120)에서는, 제2 입력영상으로부터 분할된 영상 중 임의의 레벨의 해상도를 가지는 임의의 영상을 적어

도 하나 이상의 움직임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출한다.

바람직하게는 제2 입력영상으로부터 분할된 영상 중 가장 낮은 해상도를 가지는 영상으로부터 특징점을 추출한다. 앞서

언급한 바와 같이, 가장 낮은 해상도를 가지는 영상으로부터 특징점을 추출함으로써, 초음파 입력영상으로부터 스펙클 노

이즈를 줄여 보다 더 정확하게 특징점을 추출할 수 있으며 처리 시간을 줄일 수 있다.

본 실시예에서는 해리스-스테판 코너 검출방법(Harris & Stephen corner detection), 즉, 다음의 수학식 2에 의하여 움

직임 추정영역으로부터 특징점을 추출한다.
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이며,

이며, k는 가중치이며, Ix 는 x축 방향으로의 기울기 크기이며, Iy 는 y축 방향으로의 기울기 크기이

다. 여기서, k는 0.04 값을 사용한다.

즉, 9X9 커넬(kernel) 에지 검출 매트릭스를 이용하여 가로방향과 세로방향의 기울기(gradient)를 계산한 후, 각 픽셀의

기울기 크기(magnitude)를 구하여 매트릭스 연산을 통해 코너값을 구해 해당하는 움직임 추정영역으로부터 기울기 크기

의 코너값이 가장 큰 픽셀을 특징점으로 선택한다.

여기서, 해리스-스테판 코너검출방법은 x축 및 y축 양방향으로 기울기 크기가 모두 큰 값을 검출한다. 즉, G(i,j)는 (i,j)위

치에 있는 픽셀의 코너값을 해리스-스테판 코너 검출 방법으로 계산한 것이다. 9X9 커넬 에지 검출 매트릭스를 이용하여

구한 x축 과 y축 방향의 기울기가 모두 큰 값을 가질 때 높은 값을 가진다. 그러므로, x축 또는 y축 방향 중 한 방향으로의

기울기가 큰 값이 특징점으로 추출되어 움직임 추정의 정확도가 낮아지는 문제점을 해결할 수 있다.

x축과 y축 방향 기울기를 구하기 위한 9X9 커넬 에지 검출 매트릭스는 후속하는 도 3a 및 3b를 참조하여 상술한다.

블록 배치단계(S130)에서는, 움직임 추정영역 내에서 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며, 이 선택된 특징점을 중

심으로 소정 크기의 블록을 배치한다.

블록은 인접하는 다른 움직임 추정영역에서 동일한 방법으로 배치된 블록과 중접되지 않게 소정 거리 이격하여 배치하는

것이 바람직한데, 이는 블록배치가 한 곳으로 편중되어 전역 움직임 추정에 오차가 발생하는 것을 억제할 수 있기 때문이

다.

한편, 해리스-스테판 코너검출방법에 의해 계산한 각 픽셀의 코너값 중에서 한 블록내에서 코너값이 가장 큰 픽셀을 특징

점으로 선택하며, 다음의 수학식 3에 의하여 가장 큰 코너값{FP(Feature Position)}을 특징값으로 정한다.

국소 움직임 추정단계(S140)에서는, 제1 영상과 정합하여 블록의 국소 움직임을 각각 추정한다.

본 실시예에서는 블록 정합법(Block Matching)에 의하여 제2 영상의 블록을 제1 영상의 어디에 위치하는지 추정하여 블

록의 움직임을 추정하는데, 정합블록의 움직임은 SAD(Sum Absolute Difference)를 구하여 가장 작은 SAD를 가진 곳과

정합한다고 간주한다. 여기서, SAD는 픽셀 값 사이의 절대적 차의 합을 의미한다. 즉, 블록 정합은 특징점을 중심으로 하

는 블록이 제1 영상의 어떤 블록과 가장 잘 장합되는가를 찾는 방법이며, 그 정합 정도의 판정기준으로 SAD를 사용한다.

여기서, 움직임 추정방법으로서 특별히 블록 정합법으로 한정되지 아니하며, 광학 흐름법(optical flow) 등의 다양한 방법

을 사용할 수 있음은 물론이다.

한편, 일반적으로 연속 초음파 영상에서는 특성상 가로축 움직임이 크기 때문에 세로축 범위보다 상대적으로 가로축 범위

를 크게 설정하고, 연속적인 영상들 사이의 움직임을 충분히 수용할 수 있을 정도로 충분히 크게 검색 윈도우(search

window)의 범위를 정하는 것이 바람직하다. 여기서, 검색 윈도우는 제2 영상에서 특징점을 기준으로 하는 블록이 제1 영

상에서 어떤 블록과 가장 정합이 잘 되는지를 탐색하는 과정에서 어떤 범위까지를 탐색할지를 결정한다. 즉, 모든 영역에

대해 전부 탐색할 수는 없으므로 탐색할 영역에 제한을 두는 것을 의미한다.

다른 움직임 추정영역에서도 특징점을 중심으로 배치된 각각의 블록들에 대해 국소 움직임을 동일하게 추정한다.

상술한 바와 같이, 본 실시예에 의한 국소 움직임 추정은 가장 낮은 해상도를 가지는 영상을 전제로 한 것이므로, 영상분할

의 기초가 된 원영상보다 상대적으로 작은 검색 윈도우로도 정확도를 유지할 수 있으며 계산량을 줄일 수 있다.
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전역 움직임 예측단계(S150)에서는, 앞서 추정된 국소 움직임을 이용하여 움직임 추정영역의 전역 움직임을 예측한다.

영상 합성단계(S160)에서는, 전역 움직임을 추정한 이후 영상을 연속적으로 붙여 하나의 파노라마 이미지를 생성한다.

영상합성에는 이미지 그로잉(Image Growing) 방법, 순환공간 합성 및 램프 합성(Recursive Spatial Compounding and

Ramp Compounding) 방법 등이 있다. 주지하는 바와 같이, 이미지 그로잉 방법에서는 새롭게 추가되는 픽셀만을 추가하

며 순환공간 합성 및 램프 합성은 이전 이미지(과거 이미지)와 현 이미지(새로운 이미지)의 중첩된 영역을 그 위치에 따라

서로 다른 비율로 영상을 조합한다.

본 실시예에서는 회전각도를 추정하여 합성영역의 회전중심을 수정하며, 새로운 영상과 중간 파노라마 영상과의 불연속성

을 줄이기 위해 프레임 평균(frame average) 방법을 사용한다.

도 3a는 x축 에지 검출 매트릭스를 나타낸 것이며, 도 3b는 y축 에지 검출 매트릭스를 나타낸 것이다.

도 3a 및 3b를 참조하면, 특징점을 추출하기 위한 해리스-스테판 코너 검출방법에 있어서, x축 방향으로의 기울기 크기 Ix

와 y축 방향으로의 기울기 크기 Iy 를 각각 구하기 위한 9X9 매트릭스가 도시되어 있다.

도 4는 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법을 적용한 초음파 영상장치의 구성을 개략적으로 나타낸 것이다.

도 4를 참조하면, 초음파 영상장치(400)는 영상분할 수단(410), 특징점 추출수단(420), 블록 배치수단(430), 움직임 예측

수단(440), 영상 합성수단(450) 및 디스플레이 수단(460)을 포함한다.

영상분할 수단(410)은 제1 및 제2 초음파 입력영상을 적어도 하나 이상의 계층적인 다중레벨의 해상도를 가지는 영상으로

각각 분할한다.

특징점 추출수단(420)은 제2 입력영상으로부터 분할된 영상 중 임의의 레벨의 해상도를 가지는 임의의 영상을 적어도 하

나 이상의 움직임 추정영역으로 분할하여 특징점을 추출한다. 바람직하게는 분할된 영상 중 가장 낮은 해상도를 가지는 영

상으로부터 특징점을 추출한다.

블록 배치수단(430)은 움직임 추정영역 내에서 추출된 특징점 중 하나의 특징점을 선택하며 이 특징점을 중심으로 소정

크기의 블록을 배치한다. 바람직하게는 블록의 배치는 상호간에 중첩되지 않는다.

움직임 예측수단(440)은 제1 영상과 정합하여 블록의 국소 움직임을 각각 추정하여 움직임 추정영역의 전역 움직임을 예

측한다.

영상 합성수단(450)은 전역 움직임을 예측한 후 영상을 연속적으로 합성하여 하나의 파노라마 영상을 생성한다. 배치된

영상들의 많은 부분이 중첩되어 이 중첩 영역의 화소는 다수의 영상 밝기 정보가 존재하며, 이들의 적절한 조합을 통해서

영상이 흠 없이 연결되도록 한다.

디스플레이 수단(460)은 일반적인 초음파 진단기기의 디스플레이를 사용할 수 있으며, 구체적으로는 프레임 버퍼에 합성

된 영상을 전달하여 모니터에 표시한다.

도 5는 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법에서 블록 배치단계를 예시한 초음파 영상사진이다.

도 5를 참조하면, 움직임 추정영역(510) 내에 하나의 특징점(520)이 존재하며, 이 특징점(520)을 중심으로 블록(530)이

배치되어 있음을 알 수 있다. 또한, 블록(530)은 상호간에 중첩되지 않게 배치되어 있음을 알 수 있다.

즉, 블록(530)의 배치는 전역 움직임 요소의 예측분산에 영향을 주게 되므로 중첩되지 않게 분산시켜 배치하는 것이 바람

직하며, 이러한 배치로 인하여 작은 크기의 블록으로도 전역 움직임추정의 정확도는 유지하면서 처리 시간을 단축할 수 있

다.

도 6은 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법에서 영상 합성단계의 영상을 예시한 초음파 영상사진이다.
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도 6을 참조하면, 영상합성단계에서는 영상 조합, 회전중심수정, 연속성유지 등의 과정을 포함한다.

영상 조합과정에서는, 영상을 합성할 때 각 영상 전체를 조합하지 않고 각 영상의 좁은 부분만을 조합한다.

회전중심수정과정(A)에서는, 본 도에 예시된 바와 같은 피부를 따라 스캔된 초음파 영상에서 합성될 영상의 중심에서 합

성될 영상의 스킨 부분의 오른쪽(또는 왼쪽)으로 수정한다.

기준 프레임(reference frame)을 기준으로 왼쪽으로 합성하는 경우 합성될 영역의 우-상(right-top) 위치(620)를 회전

중심으로 한다(610 -> 620).

연속성유지과정(B)에서는, 추정된 x축 움직임만큼 이동한 후(B1), 이 위치에서 스킨부분의 위치를 찾아 y축 움직임만큼

이동한 후(B2), 이 위치에서 회전하여 이전 영상 또는 중간 파노라마 영상과 합성한다(B3).

한편, 이미지 그로잉 방법을 사용할 경우, 합성된 영상의 연속성이 떨어지므로 연속성을 높이기 위해서 겹쳐지는 영역을

다음의 수학식 4에 의하여 프레임을 평균하여 연속성을 높일 수 있다.

이며,

여기서, G와 I는 각각 파노라마 영상과 초음파 영상이며, x와 y는 좌표이며, t는 프레임 번호이다.

본 발명은 상기 실시예에 한정되지 않으며, 많은 변형이 본 발명의 사상내에서 당 분야에서 통상의 지식을 가진 자에 의하

여 가능함은 물론이다.

발명의 효과

상술한 바와 같이, 본 발명에 의하면, 움직임 추정영역을 여러구간으로 나누고 각 구간 내에서 특징점을 중심으로 블록 배

치함으로써, 작은 크기의 블록으로도 특징영역이 포함되어 정확도는 유지하면서 처리시간을 단축할 수 있는 효과가 있다.

또한, 다해상도 영상을 사용하여 특징점을 추출함으로써, 스페클 노이즈에 따른 오류와 추출처리속도를 줄이며 움직임 추

정처리에서 저해상도의 움직임 추정을 이용하여 근사 과정을 통해, 처리 시간을 줄일 수 있는 효과가 있다.

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법을 개략적으로 도시하는 흐름도이다.

도 2a는 도 1의 다해상도 영상분할구조를 개략적으로 나타낸 것이다.

도 2b는 도 2a의 맵핑구조를 개략적으로 나타낸 것이다.

도 3a는 x축 에지 검출 매트릭스를 나타낸 것이다.

도 3b는 y축 에지 검출 매트릭스를 나타낸 것이다.

도 4는 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법을 적용한 초음파 영상장치의 구성을 개략적으로 나타낸 것이다.

도 5는 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법에서 블록 배치단계를 예시한 초음파 영상사진이다.

도 6은 본 발명에 의한 계층적 움직임 추정방법에서 영상 합성단계의 영상을 예시한 초음파 영상사진이다.

도면
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摘要(译)

本发明涉及应用分层运动估计方法的超声图像装置，提供包括运动估计
装置的超声图像装置，该运动估计装置在与特征点抽象装置匹配的同时
预测运动估计区域的全局运动，划分相应的图像分割“分割图像”是指将分
割后的图像中的第二和第二超声波输入图像中具有从第二输入图像中最
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至少一个运动估计区域中。提取特征点和块间隔装置，其在该特征点周
围的运动估计区域中提取的特征点中排列固定水平的块，同时选择一个
特征点并与第一图像匹配并估计该特征点的局部运动。块。超声，多分
辨率，特征点，局部运动估计，全局运动估计。
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