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(54) 연속되는 영상으로부터 움직임을 추정하는 방법 및 시스템

요약

본 발명은 연속적인 영상의 움직임을 추정할 수 있는 움직임 추정 방법 및 시스템에 관한 것으로, 다수의 영상 중 연속하는

제1 영상 및 제2 영상을 소정 횟수로 필터링 및 축소 변환하여 제1 레벨의 제1 서브영상 및 제2 서브영상을 얻고, 제1 서

브영상을 이루는 각 픽셀 중 특징 픽셀(Feature Pixel)을 선정하고, 제1 서브영상에서 특징 픽셀 및 그 주변의 픽셀로 이루

어지는 화상블록을 선정하고, 제2 서브영상에서 화상블록과 가장 유사한 기준영역을 선정하고, 화상블록과 기준영역 사이

의 변위 파라미터를 산출하고, 산출된 변위 파라미터를 저장하고, 제1 및 제2 서브영상이 제2 레벨의 영상 보다 높은 레벨

의 영상일 경우, 제1 및 제2 서브영상을 역변환하고, 역변환된 제1 및 제2 서브영상에 대해 상기 절차를 적용하며, 저장된

변위 파라미터에 기초하여 움직임을 추정하는 움직임 추정 방법 및 시스템을 제공한다.

대표도

도 1

색인어

파노라믹 초음파, 웨이블렛 변환, 스펙클, 움직임 추정

명세서

도면의 간단한 설명

도 1은 본 발명의 일실시예에 따른 초음파 진단 시스템을 개략적으로 보이는 블록도.

도 2는 영상 프로세서를 이용한 움직임 추정 방법을 보이는 플로우챠트.
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도 3은 1회의 웨이블렛 변환을 행하는 절차를 보이는 예시도.

도 4는 입력 영상의 웨이블렛 변환을 통해 얻은 다해상 서브영상들을 보이는 개념도.

도 5a는 이전 초음파 영상에 대해 3회의 웨이블렛 변환을 행하는 절차를 보이는 예시도.

도 5b는 현재 초음파 영상에 대해 3회의 웨이블렛 변환을 행하는 절차를 보이는 예시도.

도 6a 및 6b는 각각 본 발명의 일실시예에 따른 수평 및 수직 기울기 필터를 보이는 예시도.

도 7a 및 7b는 각각 본 발명의 일실시예에 따라 수평 및 수직 기울기 필터를 이용하여 픽셀의 수평 및 수직 기울기를 산출

하는 예를 보이는 예시도.

도 8은 본 발명의 일실시예에 따라 움직임을 추정하는 예를 보이는 예시도.

발명의 상세한 설명

발명의 목적

발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은 영상 시스템에 관한 것으로, 특히 연속되는 영상으로부터 움직임을 추정하는 방법 및 시스템에 관한 것이다.

영상 시스템은 대상체의 이미지를 디스플레이하는 장치로서, 다양한 분야에서 이용되고 있다. 영상 시스템의 일예로서, 초

음파 진단을 위한 영상 시스템(이하 초음파 진단 시스템이라 함)을 설명한다.

초음파 진단 시스템은 피검체의 체표로부터 체내의 소망 부위를 향하여 초음파 신호를 조사하고, 반사된 초음파 신호(초음

파 에코신호)의 정보를 이용하여 연부조직의 단층이나 혈류에 관한 이미지를 무침습으로 얻는 장치이다. 이 장치는 X선 진

단장치, X선 CT스캐너(Computerized Tomography Scanner), MRI(Magnetic Resonance Image), 핵의학 진단장치 등

의 다른 화상진단장치와 비교할 때, 소형이고 저렴하며, 실시간으로 표시 가능하고, X선 등의 피폭이 없어 안전성이 높은

장점을 갖고 있어, 심장, 복부, 비뇨기 및 산부인과 진단을 위해 널리 이용되고 있다.

특히, 초음파 진단 시스템은 프로브(probe)가 인체 표면을 따라 이동하면서 연속적으로 획득된 초음파 영상들에 기초하여

파노라믹 초음파 영상을 형성할 수 있다. 즉, 종래의 초음파 진단 시스템은 새로운 초음파 영상과 이전 초음파 영상을 결합

함으로써 파노라믹 초음파 영상을 형성할 수 있다. 예를 들면, 팔 또는 다리 등과 같이 긴 대상체에 대해 연속적으로 초음

파 영상을 획득하고, 획득된 초음파 영상들을 공간적으로 결합하여 파노라믹 초음파 영상을 형성함으로써, 팔 또는 다리의

손상 부위를 용이하게 관측할 수 있다.

파노라믹 초음파 영상 또는 동영상 이미지를 보다 사실에 가깝게 구현하기 위해서는 연속되는 이미지들 사이에 추정된 이

미지를 삽입한다. 이를 위해 움직임 추정(motion estimation)이 필요하다.

종래의 초음파 진단 시스템은 연속적으로 입력되는 초음파 영상의 모든 픽셀(pixel)을 비교하여 대상체의 움직임을 추정하

기 때문에, 처리할 데이터의 양이 방대하게 되며, 이로 인해 데이터 처리 소요 시간이 길어지는 문제점이 있다.

한편, 초음파 영상에 많이 포함된 스페클 노이즈는 연속되는 초음파 영상들로부터 대상체의 움직임을 추정할 때 방해 요소

로서 작용하는 문제점이 있다.

발명이 이루고자 하는 기술적 과제

따라서, 본 발명은 전술한 문제점들을 해결하기 위한 것으로, 연속적으로 입력되는 초음파 영상에 대해 웨이블렛 변환을

행하여 스페클 노이즈를 감소시키고 연속적인 초음파 영상들간의 움직임 추정을 위한 범위를 축소시켜, 연속적인 초음파

영상을 신속 및 정확하게 형성 및 디스플레이할 수 있는, 연속적인 영상으로부터 움직임을 추정하는 방법 및 시스템을 제

공하는 것을 목적으로 한다.
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발명의 구성 및 작용

상기 목적을 달성하기 위하여, 본 발명의 움직임 추정 방법은 a) 다수의 영상 중 연속하는 제1 영상 및 제2 영상을 소정 횟

수로 필터링 및 축소 변환하여 제1 레벨의 제1 서브영상 및 제2 서브영상을 얻는 단계와, b) 상기 제1 서브영상을 이루는

각 픽셀 중 특징 픽셀(Feature Pixel)을 선정하는 단계와, c) 상기 제1 서브영상에서 상기 특징 픽셀 및 그 주변의 픽셀로

이루어지는 화상블록을 선정하는 단계와, d) 상기 제2 서브영상에서 상기 화상블록과 가장 유사한 기준영역을 선정하는

단계와, e) 상기 화상블록과 상기 기준영역 사이의 변위 파라미터를 산출하는 단계와, f) 상기 산출된 변위 파라미터를 저

장하는 단계와, g) 상기 제1 및 제2 서브영상이 제2 레벨의 영상 보다 높은 레벨의 영상일 경우, 상기 제1 및 제2 서브영상

을 역변환하는 단계와, h) 역변환된 상기 제1 및 제2 서브영상에 대해 상기 단계 b) 내지 단계 e)를 적용하는 단계와, i) 상

기 저장된 변위 파라미터에 기초하여 움직임을 추정하는 단계를 포함한다.

또한, 본 발명의 움직임 추정 시스템은 다수의 영상 중 연속하는 제1 영상 및 제2 영상을 소정 횟수로 필터링 및 축소 변환

하여 제1 레벨의 제1 서브영상 및 제2 서브영상을 얻기 위한 수단과, 상기 제1 서브영상을 이루는 각 픽셀 중 특징 픽셀

(Feature Pixel)을 선정하기 위한 수단과, 상기 제1 서브영상에서 상기 특징 픽셀 및 그 주변의 픽셀로 이루어지는 화상블

록을 선정하기 위한 수단과, 상기 제2 서브영상에서 상기 화상블록과 가장 유사한 기준영역을 선정하기 위한 수단과, 상기

화상블록과 상기 기준영역 사이의 변위 파라미터를 산출하기 위한 수단과, 상기 산출된 변위 파라미터를 저장하기 위한 수

단과, 상기 제1 및 제2 서브영상이 제2 레벨의 영상 보다 높은 레벨의 영상일 경우, 상기 제1 및 제2 서브영상을 역변환하

기 위한 수단과, 상기 저장수단에 저장된 변위 파라미터에 기초하여 움직임을 추정하기 위한 수단을 포함한다.

이하, 도 1 내지 도 8을 참조하여 본 발명의 바람직한 실시예를 설명한다. 본 발명에 따른 영상 시스템의 일예로서 초음파

진단 시스템을 설명한다.

도 1에 도시된 바와 같이, 본 발명의 일실시예에 따른 초음파 진단 시스템(100)은 프로브(110), 빔 포머(Beam Former)

(120), 영상신호 처리부(130), 스캔 컨버터(Scan Converter)(140), 프로세서(Video Processor)(150), 영상 프로세서

(Image Processor)(160) 및 디스플레이부(170)를 포함한다. 초음파 진단 시스템(100)은 메모리와 같은 저장부(도시하지

않음)를 더 포함한다. 비디오 프로세서(150)와 영상 프로세서(160)는 하나의 프로세서로써 구현될 수도 있다.

1D(Dimension) 또는 2D 어레이 트랜스듀서(Array Transducer)(112)를 포함하는 프로브(110)는 초음파를 대상체로 순

차적으로 송신하고, 대상체로부터 반사된 에코신호를 순차적으로 수신한다. 프로브(110)를 이용한 스캔으로 연속적으로

대상체의 초음파 영상이 얻어진다. 상기 연속적인 초음파 영상은 대상체의 연속적인 동작을 보이는 다수의 이미지일 수 있

다. 또한, 상기 연속적인 초음파 영상은 한 대상체의 부분 영상들일 수 있다. 즉, 부분 영상들로부터 대상체 전체의 이미지

를 파악할 수 있다.

빔 포머(120)는 프로브(110)가 초음파를 송신할 때 프로브(110) 내 각 트랜스듀서의 구동 타이밍을 조절하여 특정 위치로

초음파를 집속시키고, 대상체 내에서 반사된 에코신호가 프로브(110)의 각 트랜스듀서(112)에 도달하는 시간이 상이한 것

을 감안하여 프로브(110)의 각 에코신호에 시간 지연을 가하여 에코신호를 집속시킨다.

영상신호 처리부(130)는 DSP(Digital Signal Processor)의 일종으로서 빔 포머(120)에 의해 집속된 에코신호의 크기를

검출하는 포락선 검파 처리를 수행하여 초음파 영상 데이터를 형성한다.

스캔 컨버터(140)는 영상신호 처리부(130)로부터 출력되는 초음파 영상 데이터를 B-모드, M-모드 영상 등의 포맷으로

변환한다.

비디오 프로세서(150)는 스캔 컨버터(140)로부터 출력되는 모드 영상 데이터를 가공하여 디스플레이 장치(170)로 전달한

다.

영상 프로세서(160)는 스캔 컨버터(130) 또는 비디오 프로세서(150)로부터 출력되는 데이터를 입력받는다.

이하, 도 2 내지 도 8을 참조하여 영상 프로세서(160)를 보다 상세하게 설명한다.

도 2는 영상 프로세서를 이용한 움직임 추정 방법을 보이는 플로우챠트이다.
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도시된 바와 같이, 영상 프로세서(160)는 스캔 컨버터(140)를 통해 연속적으로 입력되는 초음파 영상에 대해 소정 횟수의

웨이블렛 변환(Wavelet Transformation)을 행한다(S110). 이하, n회의 웨이블렛 변환에 따라 얻어지는 영상을 n-레벨

영상이라 표현한다.

도 3에 도시된 바와 같이 입력되는 초음파 영상에 대해 수평방향으로 저대역 통과필터와 고대역 통과필터를 각각 적용하

여 저역 영상영역(L)과 고역 영상영역(H)을 생성하고, 생성된 L과 H에 각각 수직방향으로 저대역 통과필터와 고대역 통과

필터를 적용하여 저역-저역 영상영역(LL1), 저역-고역 영상영역(LH1), 고역-저역 영상영역(HL1) 및 고역-고역 영상영

역(HH1)을 생성한다. 1회의 웨이블렛 변환은 이와 같은 과정을 따라 진행된다. 이후, 2회의 웨이블렛 변환은 LL1영역에

대해 수평방향으로 저대역 통과필터와 고대역 통과필터를 적용한 후, 수직방향으로 저대역 통과필터와 고대역 통과필터를

각각 적용하여 LL2, LH2, HL2 및 HH2를 얻는 것이다. 3회의 웨이블렛 변환은 LL2를 대상으로 한다.

영상 프로세서(160)는 이전 및 현재 초음파 영상과 같이 연속적인 초음파 영상에 대해 소정 횟수 연속적으로 웨이블렛 변

환을 행하여, 도 4에 도시된 바와 같이 각 초음파 영상을 다해상도(Multi-Resolution)로 분해한다. 도 4에서, W0
i은 i-회의

변환을 통해 얻어진 저역-저역 서브영상(Sub-image)이고, W1
i, W2

i, W3
i는 각각 상기 저역-저역 서브영상(W0

i)에 대해

수평, 수직, 대각 방향으로 위치하는 서브영상을 의미한다. 도 5a 및 도 5b는 이전 초음파 영상(411) 및 현재 초음파 영상

(421)에 대해 3회의 웨이블렛 변환을 행하여 얻은 이전 초음파 영상(412) 및 현재 초음파 영상(422)을 보이고 있다.

현재 초음파 영상(412)을 3회의 웨이블렛 변환하여 얻은 저역-저역 서브영상(423)(이하, 현재 서브영상이라 함)에서 특징

픽셀(feature pixel)을 선정한다. 상기 특징 픽셀은 움직임 추정(motion estimation)의 기준 픽셀이다. 서브영상을 이루는

픽셀 중 픽셀 데이터, 즉 그레이(gray), 휘도, 등의 기울기가 가장 큰 픽셀을 특징 픽셀로 이용할 수 있다.

한편, 저역-저역 서브영상(423)은 스페클 노이즈(Speckle Noise)가 가장 많이 제거된 영상으로서 이 영상에서 보다 정확

한 특징 픽셀을 선정할 수 있다.

이하, 본 발명의 실시예에 따른 특징 픽셀 선정 방법을 설명한다.

1) 현재 서브영상(423)의 각 픽셀의 그레이 값에 대해 도 6a 및 도 6b에 보이는 수평 기울기 필터(510) 및 수직 기울기 필

터(520)를 적용하여 각 픽셀의 수평 및 수직 기울기를 산출한다(S120).

즉, 도 7a와 같은 그레이 값 분포를 갖는 현재 서브영상(423)에서 대상 픽셀(P)의 수평 기울기를 산출하기 위해, 도 6a의

수평 기울기 필터(510)의 중심 즉 (R4, C4)을 현재 서브영상(423)의 대상 픽셀(RP)에 적용시켜, 정해진 필터의 크기에 따

라 대상 픽셀(RP) 및 그 주변의 픽셀을 선택한다. 이어서, 선택된 픽셀 중 대상 픽셀(RP)이 위치하는 중심 열(x4)을 기준으

로 좌측에 위치하는 픽셀의 그레이 값을 가산하여 제 1 가산값을 얻고, 중심열의 우측에 위치하는 픽셀의 그레이 값을 가

산하여 제 2 가산값을 얻는다.

영상 프로세서(160)는 제 1 가산값과 제 2 가산값의 차를 구하여 대상 픽셀의 기울기를 구한다.

예로써, 상기 제 1 가산값은 (yn, xm) - 여기서 n은 0 내지 8, m은 0 내지 4- 좌표에 해당하는 픽셀의 그레이 값을 더하여

얻고(즉, 0 + 2 + 0 + 6 + 3 + 6 + 9 + 1 + 2 + 1 + 4 + 2 + 1 + 3 + 8 + 7 + 6 + 9 + 3 + 3 + 4 + 5 + 5 + 6 +

2 + 4 + 3 + 4 + 3 + 3 + 6 + 5 + 5 + 5 + 1 + 1 = 138), 상기 제 2 가산값은 (yn, xm) - 여기서 n은 0 내지 8, m은 5

내지 8- 좌표에 해당하는 픽셀의 그레이 값을 더하여 얻는다(즉, 4 + 2 + 6 + 4 + 7 + 3 + 4 + 4 + 4 + 1 + 1 + 7 +

5 + 4 + 8 + 5 + 5 + 3 + 4 + 2 + 3 + 5 + 3 + 2 + 3 + 5 + 7 + 6 + 4 + 7 + 8 + 5 + 8 + 8 + 9 + 2 = 168). 이

경우, 대상 픽셀(RP)의 기울기(Sx)는 제 1 가산값과 제 2 가산값의 차(즉, Sx = 138 - 168)인 -30이 된다.

대상 픽셀(RP)을 이동시키면서, 각 픽셀의 수평 기울기를 전술한 과정을 적용하여 산출한다.

각 픽셀의 수직 기울기(Sy)도 전술한 수평 기울기와 유사한 방법으로 산출한다. 이 경우 도 7b에 보이는 바와 같이 수평 기

울기 필터(510)를 대신하여 수직 기울기 필터(520)가 적용되고, 대상 픽셀(RP)이 위치하는 중심행(y4)을 기준으로 상측

행에 해당하는 좌표(yn, xm) - 여기서 n은 0 내지 4, m은 0 내지 8-에 해당하는 픽셀의 그레이 값을 더하여 제 3 가산값
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을 얻고, 상기 중심행(y4)을 기준으로 하측행에 해당하는 좌표(yn, xm) - 여기서 n은 5 내지 8, m은 0 내지 8-에 위치하

는 픽셀들의 그레이 값을 더하여 제 4 가산값을 얻은 후, 제 3 가산값과 제 4 가산값의 차이로서 대상 픽셀(RP)의 수직 기

울기를 산출한다. 대상 픽셀(RP)을 이동시키면서, 각 픽셀의 수평 기울기를 전술한 과정을 적용하여 산출한다.

2) 이와 같이, 각 픽셀의 수평 및 수직 기울기를 산출한 후, 각 픽셀의 수평 기울기(Sx)와 수직 기울기(Sy)를 수학식 1에 대

입하여 각 픽셀의 기울기(S)를 산출한다(S130).

3) 산출된 각 픽셀의 기울기(S)를 비교하여 가장 큰 기울기를 갖는 픽셀을 특징 픽셀로 선정한다(S140).

특징 픽셀이 선정되면, 현재 서브영역(423)에서 특징 픽셀과 그에 인접하는 소정 개수의 픽셀들로 이루어지는 화상블록을

설정한다(S150).

화상블록이 설정되면, 도 8에 도시된 바와 같이, 현재 초음파 서브영상(423)에서 설정된 화상블록(424)을 이용하여, 이전

초음파 영상을 3회 웨이블렛 변환하여 얻은 저역-저역 서브영상(413)(이하, 이전 서브영상이라 함)의 탐색 영역에서 화상

블록(424)과 그레이 값의 차이가 가장 작은 영역 즉, 합산된 그레이 값의 차이가 가장 작은 최소 SAD(Sum Absolute

Difference) 영역을 기준영역(414) 선정한다(S160).

상기 탐색 영역은 이전 서브영상(413)에서 가장 자리를 제외한 영역이다. 경우에 따라, 상기 탐색 영역은 이전 서브영상

(413) 전체가 될 수도 있다. 또한, 상기 탐색 영역의 가장자리(edge)에서 최소 SAD 영역이 탐색될 경우, 가장자리 이외의

영역에서 최소 SDA 영역을 탐색하여 기준영역을 선정할 수도 있다.

본 발명의 실시예에 따라, 상기 SAD 영역은 수학식 2에 근거하여 탐색될 수도 있다.

여기서, Pn은 화상블록(424) 이루는 각 픽셀의 그레이 레벨이고, Po는 이전 서브영역(413)내 각 픽셀의 그레이 값이고, X

및 Y는 현재 서브영상(423)에서 선정된 특징 픽셀의 좌표이며, dx 및 dy는 대응하는 화상블록(424)의 각 픽셀과 기준영역

의 각 픽셀간의 변위(displacement)이다.

상기 기준영역(414)은 상기 화상블록(424)과 가장 높은 정합을 갖는 영역으로서, 이전 서브영역(413)에서 화상블록(424)

의 대응 이미지가 위치한 영역이라고 추정할 수 있다. 즉, 도 8에 보이는 바와 같이 이전 서브영역(413)에서 기준영역

(414)에 있었던 이미지가 화상블록의 위치(L)로 이동한 것으로 생각할 수 있다. 따라서, 기준영역(414)의 각 픽셀과 화상

블록(424)의 각 픽셀 간의 변위 dx3 및 dy3을 산출하고, 기준영역(414)에 대해 화상블록(424)을 회전시키면서, SAD

(Sum Absolute Difference)가 최소로 되는 회전변위 dq3를 산출한다(S170). 이어서, 산출된 변위 파라미터들 dx3, dy3

및 dq3을 저장한다(S180). dx3, dy3 및 dq3에서 '3'은 3-회 웨이블렛 변환을 통하여 얻은 3-레벨 영상의 변위 파라미터

를 의미한다.

이어서, 현재 및 이전 서브영상이 1-레벨의 영상인지를 판단한다(S190).

단계 S190에서 현재 및 이전 서브영상이 1-레벨의 영상이 아닌 것으로 판단되면, 현재 및 이전 서브영상에 대해 역웨이블

렛 변환(Inverse Wavelet Transformation, 이하 IWT라 함)을 행한다(S200). 영상 프로세서(160)는 IWT로 얻어진 현재

서브영상의 특징 픽셀을 선정하고(S210), IWT로 얻어진 현재 서브영상에서 화상블록을 설정하며(S220), IWT로 얻어진

이전 서브영상에서 최소 SAD 영역을 산출하여 기준영역을 선정한 후(S230), 단계 S170으로 되돌아간다. 즉, 단계 S230

에서 기준영역이 선정되면, 기준영역의 각 픽셀과 화상블록의 각 픽셀 간의 변위 dx2, dy2 및 dq2를 산출한다(S170).
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이어서, 산출된 변위 파라미터들 dx2, dy2 및 dq2을 저장한다(S180). dx2, dy2 및 dq2에서 '2'는 전술한 본 발명의 실시

예에 따라 3회의 웨이블렛 변환 후 1회의 역웨이블렛 변환(IWT)을 통하여 얻은 2-레벨 영상의 변위 파라미터를 의미한

다. 이와 같이 하여, 3-레벨 웨이블렛 변환 후 2회의 IWT를 통하여 얻은 1-레벨 영상의 변위 파라미터는 dx1, dy1 및

dq1라 표현될 수 있다.

IWT로 얻어진 현재 및 이전 서브영상은 IWT되기 전, 또는 상대적으로 적은 횟수의 IWT로 얻어진 서브영상들보다 확대된

영역으로서, 화상블록 및 탐색영역의 크기가 확대된 상태에서 파라미터들이 구해진다.

한편, 단계 S190에서 현재 및 이전 서브영상의 웨이블렛 변환 레벨이 1-레벨인 것으로 판단되면, 영상 프로세서(160)는

모든 초음파 영상에 대해 상기 과정(S110 내지 S180)을 행하였는지를 판단한다(S240). 단계 S240에서 모든 초음파 영상

에 대해 상기 절차를 행하지 않은 것으로 판단되면, 영상 프로세서(160)는 S100로 되돌아 간다. 이어서, 이전과 그 이전의

초음파 영상에 대해 전술한 과정이 진행된다. 한편, 단계 S240에서 모든 초음파 영상에 대해 상기 절차를 행한 것으로 판

단되면, 영상 프로세서(160)는 각 변위 파라미터(dx,dy,dq)에 기초하여 움직임을 추정하고, 초음파 동영상을 형성한다

(S250). 예를 들어, dx3, dx2, dx1 중에서 가장 작은 파라미터를 선택하거나 또는 평균 등으로써 움직임으로서 x 방향의

움직임을 추정할 수 있다. 한편, 단계 S250에서 형성되는 초음파 동영상은 일반 동영상 또는 파노라믹 영상이 될 수 있다.

본 발명이 바람직한 실시예를 통해 설명되고 예시되었으나, 당업자라면 첨부한 청구 범위의 사상 및 범주를 벗어나지 않고

여러 가지 변형 및 변경이 이루어질 수 있음을 알 수 있을 것이다.

발명의 효과

전술한 바와 같이, 본 발명에 의하면, 연속적으로 입력되는 초음파 영상에 대해 웨이블렛 변환을 행함으로써, 스펙클 노이

즈를 감소시킬 수 있어, 보다 정확한 초음파 영상을 형성할 수 있을 뿐만 아니라, 연속적인 초음파 영상들간의 움직임 추정

을 위한 범위를 축소시킬 수 있어, 초음파 영상을 신속하게 형성할 수 있다.

즉, 연속하는 현재 및 이전 초음파 영상을 다수회 웨이블렛 변환함으로써 원래의 이미지에서 스페클이 제거되는 필터링 뿐

만 아니라 축소변환이 이루어진 현재 및 이전 서브영역을 이용하여 움직임을 추정함으로써 처리 픽셀수, 즉 데이터 양을

감소시킬 수 있다. 이에 따라, 보다 정확하게 신속하게 움직임을 추정할 수 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.

a) 다수의 영상 중 연속하는 제1 영상 및 제2 영상을 소정 횟수로 필터링 및 축소 변환하여 제1 레벨의 제1 서브영상 및 제

2 서브영상을 얻는 단계;

b) 상기 제1 서브영상을 이루는 각 픽셀 중 특징 픽셀(Feature Pixel)을 선정하는 단계;

c) 상기 제1 서브영상에서 상기 특징 픽셀 및 그 주변의 픽셀로 이루어지는 화상블록을 선정하는 단계;

d) 상기 제2 서브영상에서 상기 화상블록과 가장 유사한 기준영역을 선정하는 단계;

e) 상기 화상블록과 상기 기준영역 사이의 변위 파라미터를 산출하는 단계;

f) 상기 산출된 변위 파라미터를 저장하는 단계;

g) 상기 제1 및 제2 서브영상이 제2 레벨의 영상 보다 높은 레벨의 영상일 경우, 상기 제1 및 제2 서브영상을 역변환하는

단계;

h) 역변환된 상기 제1 및 제2 서브영상에 대해 상기 단계 b) 내지 단계 e)를 적용하는 단계; 및
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i) 상기 저장된 변위 파라미터에 기초하여 움직임을 추정하는 단계를 포함하는 움직임 추정 방법.

청구항 2.

제 1항에 있어서, 상기 다수의 영상은 초음파 영상인 움직인 추정 방법.

청구항 3.

제 1항에 있어서, 상기 변환 및 역변환은 웨이블 변환인 것을 특징으로 하는 움직임 추정 방법.

청구항 4.

제 1항에 있어서, 상기 제1 및 제2 서브영상은 스페클 노이즈가 제거된 영상인 움직임 추정 방법.

청구항 5.

제 1항에 있어서, 상기 단계 b)

b1) 상기 제1 서브영상의 각 픽셀의 수평 및 수직 기울기를 산출하는 단계;

b2) 상기 산출된 수평 및 수직 기울기를 이용하여 상기 제1 서브영상 내 각 픽셀의 기울기를 산출하는 단계; 및

b3) 상기 산출된 각 픽셀의 기울기를 비교하여 가장 큰 기울기를 갖는 픽셀을 상기 특징 픽셀로 선정하는 단계

를 포함하는 움직임 추정 방법.

청구항 6.

제 5항에 있어서, 상기 수평 및 수직 기울기는 상기 각 픽셀의 그레이 값을 이용하여 산출하는 움직임 추정 방법.

청구항 7.

제 5항에 있어서, 상기 수평 및 수직 기울기는 상기 각 픽셀의 휘도 값을 이용하여 산출하는 움직임 추정 방법.

청구항 8.

제 1항에 있어서, 상기 단계 d)는

상기 제2 서브영상에서 상기 화상블록과 상대적인 일치 정도가 큰 영역을 상기 기준영역으로 선정하는 단계

를 포함하는 움직임 추정 방법.

청구항 9.
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제 1항에 있어서, 상기 단계 e)는

e1) 대응하는 상기 화상블록의 각 픽셀과 상기 기준영역의 각 픽셀간의 거리변위 파라미터를 산출하는 단계; 및

e2) 상기 기준영역에 대해 상기 화상 블록을 회전시키면서 상기 화상블록과 상기 기준영역의 상대적인 일치 정도가 크게

되는 회전변위 파라미터를 산출하는 단계

를 포함하는 움직임 추정 방법.

청구항 10.

다수의 영상 중 연속하는 제1 영상 및 제2 영상을 소정 횟수로 필터링 및 축소 변환하여 제1 레벨의 제1 서브영상 및 제2

서브영상을 얻기 위한 수단;

상기 제1 서브영상을 이루는 각 픽셀 중 특징 픽셀(Feature Pixel)을 선정하기 위한 수단;

상기 제1 서브영상에서 상기 특징 픽셀 및 그 주변의 픽셀로 이루어지는 화상블록을 선정하기 위한 수단;

상기 제2 서브영상에서 상기 화상블록과 가장 유사한 기준영역을 선정하기 위한 수단;

상기 화상블록과 상기 기준영역 사이의 변위 파라미터를 산출하기 위한 수단;

상기 산출된 변위 파라미터를 저장하기 위한 수단;

상기 제1 및 제2 서브영상이 제2 레벨의 영상 보다 높은 레벨의 영상일 경우, 상기 제1 및 제2 서브영상을 역변환하기 위

한 수단; 및

상기 저장수단에 저장된 변위 파라미터에 기초하여 움직임을 추정하기 위한 수단

을 포함하는 움직임 추정 시스템.

청구항 11.

제 10항에 있어서, 상기 다수의 영상은 초음파 영상인 움직임 추정 시스템.

청구항 12.

제 10항에 있어서, 제1 및 제2 서브영상을 얻기 위한 수단과 상기 제1 및 제2 서브영상을 역변환하기 위한 수단은 웨이블

렛 트랜스포머(Wavelet Transformer)로 이루어지는 움직임 추정 시스템.

청구항 13.

제 10항에 있어서, 제1 및 제2 서브영상은 스페클 노이즈가 제거된 영상인 움직임 추정 시스템.
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