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ABSTRACT

Extraction Method of Motion Vector for Motion Base 

Control of Digital Cinema

Park, Il-Chul

Advisor : Prof. Kwon, Goo-Rak, Ph.D.

Department of Information Communication Engineering

Graduate School of Chosun University

Latest 4D movie is getting more interest on recent days. The combination 

of visually immersive 3D movie with chair movements and other physical 

effects has added more enjoyment. The movement of the chair is controlled 

manually in these 4D movies. By the analysis of the 4D movie’s video 

sequences, movement of the chair can be controlled automatically. 

In the proposed method, the motion of focused object and the background 

is identified and then the motion vector information is extracted by using the 

9 search ranges. The motion vector is determined only for the movement of 

background while the object is stationary. The extracted motion information 

from the 4D movies is used for the movement control of the chair.

The experimental results show that the proposed method outperforms the 

existing methods in terms of accuracy.
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I.  

 시네 에   스  제 는 매  하다.  에  

연스럽게 는    보는 객에게 에 한 감  

다. 과  년 전  2D 가 주  상 만 다 한  원하는 사 들  

많 짐에  그에 맞게 3D  체감   수 는  보는 것   

게 다. 눈  체감   사 들  제  체감할 수 는  원

하게 고  는 4D 가  다. 쉽게 접하  힘들   시네

는 점점 사 들  수 가 가하  들에게  가 게 다가 고 다. 러한 

시 적  에 맞게  시네  사  그  점점  넓히고 다[1].

그  1.1  시네  전 과정 
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A. 스 제

스가 사 는  크게 나누  시뮬   엔 트  

나눌 수 다. 그  엔 트  크게 또  나누  게   4D 시네

  나눌 수 다. 게   스는 놀 공원 나  크에  다수  

사 가 동시에 탑승하고 체감하는 태  놀  게  게 나 가정에  

비  게  하  체감  할 수 는 드 게  할 수 다. 놀

  게 는 체감  스가 사 에  민간  전하  가  

많  전  보  , 최근에는 비 게 에 적 는 다 한 스들  

개 하고 는 추 다.

극  스  경  크게  가  식  나눌 수 는  한   

스  하여 다수  객  수 하는  플 폼 태   스 여

러  사 하여 다수  객  수 하는  (Rider)  할 수 다.

극  스는 객  하단에  는 에  하여 

에 보 는 상에   여 주  상에 한 감  극  시킨다. 

초 에는 다수  객  동시에  수 는   는 태 나, 최근

에는 각각   개 적  여 주는 술  전하고 다.

극  스  경  체험 시스  또는 저가  단순한 시스  경  내 

술  사 한 제  사 하고 나 고가   크   플 폼  경   

 술 존 가 높 , 상에 맞게 하는 동감  술  족한 실

다[2].

그  1.2 스
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1. 적  극  스 제  과정

그  1.3 극  스 제  과정

 적   스  제  과정  그  2.1에  보는 것과 같  엔

니  또는 감  주 적  단에 해 상   하고  

에   하는 것과 같  식   나 특수 과  프  

단  한다. 그다   정보가 하드웨 에  식할 수  타  

 하고 연결  하드웨 에 전 하  엔 니 가 한 에   

스 제 가 루 다[2]. 다시 말하   볼   동 하게 하는 

스 제 는 타 에 해 제 고 엔 니 가 접  하고 그 

에  타  접 하는 수동적   하고 는 실정 다.
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2.  한 스 제

 하여 스 제 에 하  저 2차원적  수 향과 

수 향  정보  할 수 는  정보가 필 하다. 그 고  

값에  가 만큼 여 하는가  척  정해 한다. 다   

는 하드웨 에   정보  할 수  하는  필 하다.

에 맞게  규격 나 계  능, 주  경 그 고 전  고 하

여  는 최  각  정했다고 한다   정보  실제  하는 계에

 식할 수  하는   역할  하는 것   타 다.

타 는 정보 고  하   정보 가 에  찾고  하는 정보  

적  찾 내고 하  해 정한 규 에  에 여 는 다.  

타 는  사 하는 사 에게는 보  만 하드웨 에 는 타

 내  해하고  한다. 다시 말하  계가 해할 수 는 정보가 

타  것 다.

존   한 스 제  에 는 수동적  식  그  

사 하  누 나 상에 맞는  쉽게 할 수   동값  

할 수 는 곡  하여 스 제 에  주는  제 했다[2].

본 논문에 는 가 스 제  수동적  에 보조 수단  닌 

 정보  스 제  동 하는 에 해  연 하 다.
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B.  검색 고 듬

 하  단  검색 고 듬  하여 원하는  추

출해 한다.  추출하는 고 듬  종  특징  보 .

1. 블  정합 고 듬 (Block Matching Algorithm)

블 정합 고 듬(BMA; Block Matching Algorithm)  상처 과정에  역 

 내는 본적  고 듬 다.  추정 식에  TSS(Three Step 

Search), DS(Diamond Search), MVFAST(Motion Vector Field Adaptive Search 

Technique) 등   사 다.  추정  본 원 는 그  3.1과 같다[3-8].

그  1.4 블  정합 고 듬
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저 프  N×M( :16×16)   블  나눈다. 참조 프 에   

프  블 에 는 블 보다 큰 역  취하여 탐색 창  정한다.  탐색 창 내

에  프  블 과 가  정합 는 블  찾게   블   게 

다.

매 블  식(1), 식(2)  같  정합 (Matching Criterion)  하  차가 제

  블  가   정합 는 블 고 볼 수 다.

 












 


(1)

 












 (2)

식(1)  균 제곱 차(MSD; Mean Squared Difference) 함수 고 식(2)는 균 

절  차(MAD; Mean Absolute Difference) 함수 다. 실제 에 는 흔히 절  값

 합(SAD; Sum of Absolute Difference)  MAD  체하  한다.

 
 




 



    ≤  (3)

BMA  정  높 만(특히 Full Search) 계산  많  연산 가 느 고 블

 크  게 하  는 히  정  는 단점  갖고 다. 상 

전 에   내 는  BMA  시 드시 컬  

 내는 과정  필 하다.
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2.  복  (Pel Recursive Algorithm)

 복 (PRA; Pel Recursive Algorithm)  각  다   추정, 보상하

여 물체  동 정보  하는 다. 점 는  정보   할 필

가 고,  단   보상  가능하여 비 적 정 하게  할 수 다

는 점  다. 그러나 러한  과 보상   다   하  문

에 생하는 능 저하   단   한  차  생   

 는 단점  다. 그 고 또한 복 에   추정  수행  하므

 다  에 비해 프 그  하거나  하는  한 계산  필  한다. 

러한 문제점들  해  실제  사  는다.

그  1.5  복
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3. 티컬 플  (Optical Flow)

티컬 플 (OF; Optical Flow)  상 내  객체 또는  3차원 동에 

해 생  각   나타낸 것 다.

그  1.6 티컬 플

다시 말하  든 픽 에   하는 것 다. 런 OF  들  다 하

만 적 고 가  한  루 스- 나  고 듬(LKA; Lucas-Kanade 

Algorithm)  다.

LKA  1981년에 OF  계산하  한  여러 가  픽  정보  결합함

 학 흐  추출하고 미  노 에  민감하다 하 만  역  

사 하  문에   보다 큰  생 하  경   계산하  

하는 단점  다. LKA   3가  가정에 초  다[9-10].

1.  항상 (Brightness constancy) :  객체 상  픽  프  뀌  

그 값  하  는다. 그 스  상  경  추적하고 는 객체 픽  는 

하  는다고 가정한다. LKA  컬러 상에   동한다.

2. 시간 (temporal persistence)또는  (small movements) : 상 

내에   그다  빠  다.  상에  객체  에 비해  시간  

가  빠 게 행  는 프  사 에 객체  동  많   미한다.

3. 공간 (spatial coherence) : 공간적   접하는 점들  동 한 객체

에 할 가능  높고 동 한  갖는다.

첫 째   째 가정   항상 과 시간  수식  나타낼 수 다.
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≡
   

(4)

미  연  (Chain Rule)  적 하   식   수 다.
















 

∇   

(5)

여  ∇I는 상 에  에   , It 는 시간에   

 나타낸다.

4. 타 고 듬

 블  정합 고 듬   추정에 는 고 듬 는 BERP(Band Extract 

Representative Point), BPM(Bit Plane Matching), PA(Projection Algorithm)등  

다.

BERP는 연산  적고 고 듬 실  간단하다. band pass filter  하여 한 

역에  30개 정  점  정하고 99% 정  보할 수 다. 러한 특징

점   정해  점  문에 실제 상  특징  나타내  므  상 

에 민감하  하다.

BPM  연산  많  BMA 고 듬  단점  극복하여 실시간   처

할 수 는 점  갖고 만 적절한 plane  택하  고 고 듬 실  

식  복 하다.

PA  계산 가 빠 고 정적   접 낼 수 다는 점  갖

고 다. 단점  scaling과 rotation에 한  추정할 수 다는 것 다.

본 논문에 는  검색 고 듬  여러 종 가 만 그 에   전체에 

한  추출하  MPEG에  사 고 는 BMA  사 하여  추출

하 다.
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C. 존   생  

1. (GMV; Global Motion Vector)  한 

BMA  하여 상전체에 하여 블 단   생 한  든 블  

 균  하나   생 하는 다.

그  1.7 GMV  한  생

그  1.7과 같  블 단  생    참조하여 하나   

생 하는 다. 상전체   참조하  문에 상  전 적  

 할 수 만 계산  많고 적  값  고 하  하고  값에 향  

크게 는다.
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2. 컬 (LMV; Local Motion Vector)  한 

BMA  하여 상  특정 역  블  단   생 한  특정 역

 든 블   균  하나   생 하는 다.

그  1.8 LMV  한  생

그  1.8과 같  해당 역  블 단  생    참조하여 하나  

 생 하는 다. 특정 역   사 하  문에 GMV보다 계

산  적고 특정 역  만  참조하여  값에 향   는다. 하 만 

참조하는 가 GMV보다 상 적  적  문에 전체적  보다 적

  할 수 다. 
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II.   추출  스 제  

그  2.1 제 하는  전체적  순
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A. 상  주체  

 내   검출  하  해 는 저 상  주체  해  한다. 

 내  상  주체  상 에   심  는 상  말하는  본 논문에

는 본적  경  심  는 경  객체가 심  는 경 가 나 경

 심  는 경  상   생 하는  제 한다.

 상에  스 제  한 상  주체는 경  주  많  사

다. 그 는 객체  심  하는 3  시점   많고 객체가   객

체  심  경  는  많  문 다. 그  문에 경  

에   스 제  하는 경 가 많다.

객체가 상  주체가   특징  적  경   거  고 객체

가 거나 동하는 것 다.  내  상  특  하  해 는 저 

BMA  하여 상 전체   산출한다. 그 다  블 단  

 상  크 에   크  갖는 9개  컬 (LMV; Local Motion 

Vector)  나누고 나누  9개  LMV  값  하여 상  특  한다.
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그  2.2 9개  LMV  정하는 

그  2.2는 9개  LMV  정하는  보여주는 그 다. BMA  블  크  

16×16 고 가정하고 전프 과 프   한다. 16×16 크

 블  단   가 해  각   는 사 하  고 

상크 에 비 하여 9개  LMV  정한다. 각    사 하  

는 는  차가 심하게 생  수  문에  사전에 하  

함 다.

그 다  정한 9개  보  들 , 9개  LMV   한

다. 각 LMV   비  하여 전체적   거  고 특정 LMV  

값  크게 검출   객체가 주체가 는 상  간주하고 전체적  

가 검출  는 경  주체가 는 상  간주하여 상  주체  한다.  
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그  2.3 객체가 주체가 는 상과  

그  2.3  객체가 상  주체가   상 다.  심  그  고정

 고 객체가 에   뛰 가는 전프 과 프  보여 주고 

다.  상   포  살 보  전체 적  가 검출  고 

객체 주 에만 가 드러 게 검출 는 것  볼 수가 다.
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그  2.4 경  주체가 는 상과  

그  2.4는 경  상  주체가   상 다.  상  심  

에   동하는 전프 과 프  보여주고 다.  상  

 포  살 보    새  생 는 역  제 하고 전체적  

  향  행 고 는 것  할 수 다.
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B. 객체가 상  주체  경  스 제  

그  2.5. 객체가 상  주체  경  스 제  

객체가 주체가 는 경  경  가 거  생하  고 객체가 동하거나 

  느 특정 역에  가 크게 생하게 다. 그  문에 미  

상  나누고 나눠  역에  미  타  정보  해놓고 그  2.5  

같  강한 가 생하  스크  크    고 하여 가 

생  역에 미   타  정보  하여 스  제  한다. 

 들  LMV  크  16×16  블  단  나누  가 크게 검출   

생 했   에  상  볼  가 생  점  심   수 

  스  제  한다.  스 제   상에  

가 생  점 다.
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C. 경  상  주체  경  스 제  

상  주체가 경  경  실제적  스 제 에 필 한  

내는 제 하는   9-Search Range  보   한  검출 

다.  에  전체   고 하  고 특정 보  

 만  사 함  좀  정 한  낼 수 다. 

9-Search Range  보  는 그  4.6과 같다.

그  2.6. 9-Search Range  보   시
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Search Range   정할 는 그  2.6과 같  보  9×9   

 정해주는  상  크 에 비 하여  정한다.  들  16×16단  

BMA  사 하여 생   9개가 하나  Search Range가 는 것 다. 경

 주체가 는 경   내  한 과정  그  2.7과 같다.

그  2.7. 경  주체가 는 경   생  과정
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그  2.8. 9-Search Range에  최종  검출  

경  상  주체 고 단  저 9-Search Range  정한  16×16 블  

단   생 한다.  9-Search Range  는 그  크 에  

 할 수 다.

그 다  식(6)  하여 각 Search Range   생 하는  

는 해당 Search Range  균값  한다.


 



  




  



  (6)

SRn  각 Search Range  균값 다. 그 고 식(7)과 식(8)  하여 각 해당 

Search Range  차  각각 계산한다.
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(7)


 (8)

계산  SRn  차는 해당 Search Range   하게 다. 차

가 수  Search Range는 신 할 수 는 고 간주한다. 그  

차가 0에 가  4개  Search Range  검출한다.

 차가 0에 가  4개  Search Range값  택하는 는 정  

과 동시에  값  신  주  함 다. 검출  4개  Search 

Range   균  최종적   정한다.

생 는  최 값과 최 값  최초 BMA  블  크 에  결정 는

 16×16 블  단  가정한다  FMVx  FMVy는  수 향과 수

향 고  값  식(9)  식(10)과 같   갖고 다.

  ≤ ≤  (9)

  ≤ ≤         (10)

 하여  스 제  하  하여  동  각  

연산하는  식(11)과 식(12)  같다.

  ×°        (11)

  ×°        (12)

Mx는  수 향 동  각  FMVx  값에  좌  최  48°   

수 다. My는  수 향 동  각  FMVy  값에    최  16°

  수 다.
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III.  실험  고찰

A. 실험 

본 논문에 는 객체가 상  주체  경  스 제  비  상   

문에 상  주체 과 객체가 상  주체   스 제   생 하

고 경  상  주체    생 하는  존  과 비 하여 

실험하 다.

제 한  MATLAB 10 프트웨  사 하여 실험하  실험 상에 쓰  

상  런스 상  크 는 CIF사 (352×288)  상들  사 하 다. 경

 상  주체  경   검출하는  실험  행하  총 3

가   검출   비 하 다.

저 GMV  균값  한  상 전체   블 단  추출한 

다  전체  균   생 하는 다.

다  LMV  균값  한  9-Search Range  전체 균  

 생 하는 다.

그 고 제 하는  9-Search Range  차  하여 하다고 단

는 4개  Search Range  택하고 택  Search Range  균  

 생 하는 다.

 3가   사 하  동 한 상에  각각    생 하

여 제 하는  다  들 보다 신  는  찾 내는  실험하

다.

실제 실험 상  전프 과 프  눈    객 적   거  

가능함   전체적  포  빈 수가 가  많  값  객 적  

 정하고 3가   비  하여 실험하 다.
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B. 실험  결과 고찰

그  3.1. 실험 상 스  전프 과 프  그 고  향

그  3.1  (a),(b)는 실험 상 스  전프 과 프 다.  실험 상  

스가 에   천천히 동하고 스  심   에  

 동하  촬 한 상 다. 필드  살 보   향  

가 고 게 포  는 것  할 수 다. 상  과   고 

 는 거  나타나  는 것  볼 수 다.
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0 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

3 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

14 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

2 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

0 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

2 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

5 -4 2 1 -4 2 -4 -4 1 1 1 -4 -4 -4 -4 -4 -4 2 -4 3 4 0

2 -4 2 2 2 -3 -3 1 2 1 1 -4 -4 1 1 1 1 1 1 1 1 0

0 2 2 2 2 1 1 -15 1 1 1 -4 -4 1 1 1 1 1 1 1 1 0

0 2 2 1 1 -4 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 0

0 -4 -4 -4 -4 1 2 2 2 1 1 1 -4 1 -4 -4 1 -4 -4 2 2 -4

1 -4 -4 -4 -4 -4 2 1 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

6 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

6 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

6 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 0 0 0 0 -4 -4

4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 0 0 0 -4 -4

16 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 0 0 -4 -4 -4

0 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4 -4

 3.1. 16×16블  단  생  실험 상 스  수 향  블

 3.1  그  3.1  (c)에 한 실제  값 다. 경  가 -4  고

게 포  것   할 수 다.  3.1   값  GMV  한  

 값과 LMV  한   값 그 고 제 한  한  

 값   3.2에 나타냈다.  3.2에  보는  같  균  하고 하

여  생  했   제 한  다  들 보다 전체적  

 값과 같   생 하는 것  할 수 다.

Mathod

Meen

GMV 균값  

한 

LMV 균값  

한 
제 한 

Average -2.7 -2.18 -4
Motion Vector (-3,0) (-2,0) (-4,0)

 3.2. 실험 상 스  존 과 제 한  생  
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그  3.2. 실험 상 동차  전프 과 프  그 고  향

그  3.2  (a),(b)는 실험 상 동차  전프 과 프 다.  실험 상

 동차가 에   빠 게 동하고 동차  심  는 

에   동하  촬 한 상 다. 필드  살 보   향  

가 고 게 포  는 것  할 수 다. 상   동차  

는 다  향  나타내거나 거  가 나타나  는 것  볼 수 다.
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14 14 14 14 13 13 13 13 13 13 13 13 8 14 16 0 16 0 14 16 0 0

14 14 13 13 13 13 13 13 13 13 12 13 12 0 13 12 0 5 14 16 2 0

14 14 13 14 13 13 13 13 13 13 13 13 16 0 13 11 0 0 14 13 0 0

14 14 14 13 13 13 13 13 13 13 13 13 12 0 13 10 6 6 13 12 0 0

14 13 13 14 13 13 13 13 13 13 13 13 8 8 13 11 0 6 13 12 0 0

14 14 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 15 0 13 12 10 12 13 13 0 0

14 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 14 12 0 0

14 14 13 13 13 13 13 12 2 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 11 0 0

14 14 13 13 13 12 -1 0 -2 -2 -3 -3 -2 13 15 13 16 0 13 15 0 0

14 13 2 0 0 -1 -1 0 -2 -3 -3 -4 -4 -3 -2 -3 2 -3 13 12 0 0

14 13 2 0 -1 -1 -2 0 -3 -3 -3 -4 -4 -5 -4 -5 -5 -4 -3 13 9 0

13 13 -15 0 -1 -1 -2 0 0 0 0 0 -4 -5 -5 -5 -5 -5 -3 14 9 0

14 14 13 7 -1 -1 -2 1 0 9 6 5 -4 -4 -4 -5 -5 -5 -3 14 0 0

14 13 14 -2 0 13 13 13 13 13 12 13 -4 -4 -5 -2 -2 -6 -5 -4 7 0

13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 14 8 0

13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 14 8 0

14 14 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 14 8 0

14 14 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 13 14 8 0

 3.3. 16×16블  단  생  실험 상 동차  수 향  블

 3.3  그  3.2  (c)에 한 실제  값 다. 경  가 13  

고 게 포  것   할 수 다.  3.3   값  GMV  한 

  값과 LMV  한  값 그 고 제 한  한 

 값   3.4에 나타냈다.  3.4에  보는  같  균  하고 

하여  생  했   제 한  다  들 보다 전체적  

 가    생 하는 것  할 수 다.

Mathod

Meen

GMV 균값  

한 

LMV 균값  

한 
제 한 

Average 8.1 8.43 11.86
Motion Vector (8,0) (8,0) (12,0)

 5.4. 실험 상 동차  존 과 제 한  생  
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그  3.3. 실험 상 보트  전프 과 프  그 고  향

그  3.3  (a),(b)는 실험 상 보트  전프 과 프 다.  실험 상  

보트가 에   매  천천히 동하고 보트  심  는 에

  동하  촬 한 상 다. 필드  살 보   향  

가 하게 포  는 것  할 수 다. 상   보트  

는 거  나타나  는 것  볼 수 다.
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2 2 2 0 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 3 3 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 0 2 2 2 0 2 2 2 2 2 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 0 0 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 1 0 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0 0 0 2 2 2 2 2 2 2 2 0

2 3 2 2 3 2 2 2 0 0 0 0 0 0 0 0 2 2 3 2 3 0

3 2 2 2 2 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 1 3 2 2 0

2 2 2 2 0 0 2 0 1 1 1 0 4 2 1 1 2 0 2 2 3 0

3 2 2 2 2 2 3 3 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 0

3 2 2 2 2 3 2 2 2 2 2 2 2 2 2 3 2 2 2 2 2 0

3 2 3 2 3 3 3 2 2 3 3 2 2 2 2 2 2 2 3 2 2 0

2 2 3 3 3 3 3 2 2 2 3 2 2 2 2 2 2 3 3 3 2 0

3 2 2 2 3 3 3 2 2 3 3 2 2 2 2 2 2 2 3 3 3 0

3 3 2 3 2 2 2 2 2 2 2 3 3 2 2 2 2 3 2 2 2 0

3 3 3 2 3 3 2 2 2 2 2 3 3 2 2 2 2 3 3 2 2 0

 3.5. 16×16블  단  생  실험 상 보트  수 향  블

 3.5는 그  3.3  (c)에 한 실제  값 다. 경  가 2  고

게 포  것   할 수 다.  3.5   값  GMV  한  

 값과 LMV  한  값 그 고 제 한  한 

 값   3.6에 나타냈다.  3.6에  보는  같  균  하고 하여 

 생  했   제 한 과 다  들  균값에  차 가 

만  했   차 는 다.

Mathod

Meen

GMV 균값  

한 

LMV 균값  

한 
제 한 

Average 1.9 1.85 2.33
Motion Vector (2,0) (2,0) (2,0)

 3.6. 실험 상 보트  존 과 제 한  생  



- 29 -

그  3.4. 실험 상 스  전프 과 프  그 고  향

그  3.4  (a),(b)는 실험 상 스  전프 과 프 다.  실험 상

 사  에   빠 게 동하고 사  심   에

  동하  촬 한 상 다. 필드  살 보  전체적   향

 가 강하게 포  고 사   가 간 다   

 또는 가 거  나타나  는 것  볼 수 다.
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0 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10 0

16 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10 0

16 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10 -10

9 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10 0

10 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10 -10

16 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 0

0 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -3 -7 -8 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 0

2 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -3 -4 7 -8 -8 -13 -9 -9 -9 0 0 0 0 0

1 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -2 -3 -4 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10 0

0 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -3 -2 -4 -4 15 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -11 0

9 -8 -8 -8 -8 -8 10 -8 -8 -3 -3 -6 -8 -9 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -10

0 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -2 -2 -4 -8 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10

7 -8 -8 -8 -8 -8 -8 -7 -1 -2 3 3 0 -8 -9 -9 -9 -9 -9 -9 -10 -1

0 0 0 0 0 0 0 0 2 -10 -2 0 0 0 0 0 -16 -9 -9 -10 -10 0

0 0 0 0 0 0 0 0 4 4 -1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

0 5 3 3 3 3 5 0 4 3 2 3 3 5 0 0 0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 4 5 4 4 4 3 4 3 0

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0

 3.7. 16×16블  단  생  실험 상 스  수 향  블

 3.7  그  3.4  (c)에 한 실제  값 다. 경  가 -8에  

-9  고 게 포  것   할 수 다.  3.7   값  GMV  

한  값과 LMV  한  값 그 고 제 한  한 

 값   3.8에 나타냈다.  3.8에  보는  같  균  하고 

하여  생  했   제 한  다  들보다 전체적  

에 가   생 하 다.

Mathod

Meen

GMV 균값  

한 

LMV 균값  

한 
제 한 

Average -5.64 -5.05 -8.35
Motion Vector (-6,0) (-5,0) (-8,0)

 3.8. 실험 상 스  존 과 제 한  생  
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그  3.5. 실험 상 꽃  전프 과 프  그 고  향

그  3.5  (a),(b)는 실험 상 꽃  전프 과 프 다.  실험 상  

에   동하는  촬 할  근접한 거 에 나무가 는 상 다. 

필드  살 보  전체적   향  가 검출 는  가  는 

나무 에  가 강하게 생하고 고 다  경들  한  보

고 다.
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0 3 5 9 3 3 3 6 0 5 8 16 16 16 12 8 5 13 10 6 -11 0

5 5 5 5 5 5 5 5 0 5 6 0 0 0 4 11 11 11 11 10 0 0

5 5 5 4 7 3 5 6 5 5 6 0 1 1 1 11 11 11 11 4 0 0

0 5 4 0 7 5 5 0 5 0 0 0 1 1 1 11 11 12 11 11 4 0

5 0 0 0 0 0 6 -3 1 0 0 1 1 1 1 11 11 12 11 1 2 0

0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 11 12 12 9 1 1 0

0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 -1 1 2 1 2 11 12 12 14 3 2 0

0 0 0 0 0 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 11 12 12 2 1 1 0

0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 0 3 1 1 11 12 12 2 1 2 0

0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 12 12 12 2 2 2 0

0 0 1 1 3 2 1 1 1 1 1 1 1 1 2 12 12 12 2 2 2 0

1 0 1 1 3 3 1 1 1 1 1 1 2 2 2 12 12 12 3 2 2 0

1 1 1 1 1 2 2 2 2 2 2 2 2 2 12 12 12 12 3 3 3 0

2 2 2 2 2 2 2 2 2 2 3 3 3 3 3 12 12 12 4 4 4 0

2 2 2 2 2 2 3 3 3 3 3 3 3 3 16 12 12 12 4 4 4 0

3 3 3 3 3 3 3 3 3 4 4 4 4 4 12 12 13 13 5 5 5 0

3 3 3 3 4 4 4 3 4 4 4 4 4 4 16 12 13 11 5 5 5 0

4 3 3 4 4 4 4 4 4 4 4 4 10 11 12 12 13 13 6 6 6 0

 3.9. 16×16블  단  생  실험 상 꽃  수 향  블

 3.9는 그  3.5  (c)에 한 실제  값 다. 나무 에  가 

11에  12정  강한 가 포 고 나  경 에 는 1에  3사

 한 가 포 다.  3.9   값  GMV  한 

 값과 LMV  한  값 그 고 제 한  한  

값   3.10에 나타냈다.  3.10에  보는  같  균  하고 하여 

 생  했   제 한  다  들보다 가  근접해 는 강한 

 향   고 전체적  에 가   생 하 다.

Mathod

Meen

GMV 균값  

한 

LMV 균값  

한 
제 한 

Average 3.84 3.38 1.86
Motion Vector (4,0) (3,0) (2,0)

 3.10. 실험 상 꽃  존 과 제 한  생  
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IV.  결   향  연  과제

본 논문에 는  생 하고  스  제 하는  제 하

다. 상  주체  객체  경  나누고 객체가 주체가 는 상에 는 강한 

가 생하는 에 미   생 하여  스  제 하는 

과 경  주체가 는 상에 는  스 제 에 필 한 신 할 수 는 

 생 하여  스  제 하는  제 하 고 실험  하

여 다 과 같  사실  하 다.

제 한  천천히 는 상에  GMV  LMV  한  생

하는 과 큰 차  보  만 빠 게 는 상에  다  들 보

다 좀  전체적  에 가   생 해 내는 것  하 다.

그 고 객체나 상에 근접한 강한  갖는  느 정  제하고 전

체적  정적   생 할 수 는 것  실험  하여 할 수 

다.

제 한  경  주체가 는 상에 적 한다  객체나 상  거 에 향  

느 정  제하  신 할 수 는 스 제  할 수  것 다. 그 고 엔

니 가 접 상  하고 하  수동적  스 제  에 좀  

동  적   할 수  것  다. 향  연  과제  다 한 과

 갖는 들  식하여 다 한 스 제  타 정보  추출할 수  

계  연 해 할 것 다.
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