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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. 서 론

디지털 시네마에서 의자 모션베이스의 제어는 매우 중요하다. 영화의 장면에 따라 

자연스럽게 움직이는 의자의 움직임은 영화를 보는 관객에게 영화에 대한 몰입감을 준

다. 불과 몇 년 전까지 2D영화가 주로 상영되었지만 다양한 변화를 원하는 사람들이 

많아짐에 따라 그에 맞게 3D영화로 입체감을 즐길 수 있는 영화를 보는 것이 어렵지 

않게 되었다. 눈으로 입체감을 즐긴 사람들은 이제 몸으로 체감할 수 있는 영화를 원

하게 됐고 지금 현재는 4D영화가 대중화 되었다. 쉽게 접하기 힘들었던 디지털 시네

마는 점점 사람들의 수요가 증가하면서 대중들에게 더 가깝게 다가오고 있다. 이러한 

시대적인 움직임에 맞게 디지털 시네마 사업은 그 범위를 점점 더 넓히고 있다[1].

그림 1.1 디지털 시네마의 발전 과정 
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A. 모션베이스 제어

모션베이스가 사용되는 분야를 크게 나누면 시뮬레이션 분야와 엔터테인먼트 분야로 

나눌 수 있다. 그 중 엔터테인먼트 분야를 크게 또 둘로 나누면 게임 분야와 4D 시네

마 분야로 나눌 수 있다. 게임용 모션 베이스는 놀이공원이나 테마 파크에서 다수의 

사용자가 동시에 탑승하고 체감하는 형태의 놀이기구용 게임기와 게임센터나 가정에서 

비디오 게임을 하면서 체감을 할 수 있는 아케이드 게임기로 구분할 수 있다. 놀이기

구와 관련된 게임기는 체감형 모션베이스가 군사용에서 민간용으로 발전하면서 가장 

많은 발전을 보인 분야이며, 최근에는 비디오게임에 적용되는 다양한 모션베이스들을 

개발하고 있는 추세이다.

극장용 모션베이스의 경우 크게 두 가지 방식으로 나눌 수 있는데 한 대의 대형 모

션베이스를 이용하여 다수의 관객을 수용하는 모션 플랫폼 형태와 소형 모션베이스 여

러 대를 사용하여 다수의 관객을 수용하는 모션 라이더(Rider)로 구분할 수 있다.

극장용 모션베이스는 관람객 의자의 하단에 설치되어 있는 액츄에이터를 통하여 화

면에 보이는 영상에 따라 의자를 움직여 주어 영상에 대한 몰입감을 극대화 시킨다. 

초기에는 다수의 관람객이 동시에 앉을 수 있는 긴 의자를 움직이는 형태였으나, 최근

에는 각각의 의자를 개별적으로 움직여 주는 기술로 발전하고 있다.

극장용 모션베이스의 경우 체험 시스템 또는 저가의 단순한 시스템인 경우 국내 기

술을 사용한 제품을 사용하고 있으나 고가의 테마 파크용 모션 플랫폼의 경우 대부분 

외국 기술 의존도가 높으며, 영상에 알맞게 대응하는 운동감 재현 기술이 부족한 현실

이다[2].

그림 1.2 모션베이스
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1. 일반적인 극장용 모션베이스 제어 과정

그림 1.3 극장용 모션베이스 제어 과정

현재의 일반적인 의자 모션베이스의 제어 과정은 그림 2.1에서 보는 것과 같이 엔지

니어 또는 영화감독이 주관적인 판단에 의해 영상의 움직임을 분석하고 분석된 움직임

에 따라 자막을 입력하는 것과 같은 방식으로 의자의 움직임이나 특수 효과를 프레임 

단위로 입력한다. 그다음 입력된 정보가 하드웨어에서 인식할 수 있도록 메타데이터 

파일로 변환하고 연결된 하드웨어에 전송하면 엔지니어가 입력한 명령에 따라 의자 모

션베이스 제어가 이루어진다[2]. 다시 말하자면 영화를 볼 때 의자를 동작하게 하는 

모션베이스 제어는 메타데이터에 의해 제어되고 엔지니어가 직접 장면을 분석하고 그 

장면에 따라 메타데이터를 직접 입력하는 수동적인 작업을 하고 있는 실정이다.
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2. 모션벡터를 이용한 모션베이스 제어

모션벡터를 이용하여 모션베이스 제어에 이용하려면 먼저 2차원적으로 수평방향과 

수직방향의 정보를 표현할 수 있는 모션벡터의 정보가 필요하다. 그리고 모션벡터의 

값에 따라 의자가 얼마만큼 움직여야하는가의 척도를 정해야한다. 다음으로 의자를 움

직이는 하드웨어에서 이 정보를 인지할 수 있도록 하는 방법이 필요하다.

모션벡터에 맞게 의자의 규격이나 기계의 성능, 주변 환경 그리고 안전성을 고려하

여 의자를 움직이는 최대 각도를 정했다고 한다면 이 정보를 실제로 이용하는 기계에

서 인식할 수 있어야 하는데 이 역할을 하는 것이 바로 메타데이터이다.

메타데이터는 속성정보라고도 하며 대량의 정보 가운데에서 찾고자 하는 정보를 효

율적으로 찾아내고 이용하기 위해 일정한 규칙에 따라 콘텐츠에 부여되는 데이터이다.  

메타데이터는 데이터를 사용하는 사람에게는 보이지 않지만 하드웨어에서는 메타데이

터의 내용을 이해하고 이를 이용한다. 다시 말하자면 기계가 이해할 수 있는 정보가 

메타데이터인 것이다.

기존의 모션벡터를 이용한 모션베이스 제어 방법에서는 수동적인 입력방식을 그대로 

사용하면서 누구나 영상에 맞는 모션을 쉽게 입력할 수 있도록 모션의 운동값을 인지

할 수 있는 모션곡선을 작성하여 모션베이스 제어에 도움을 주는 방법을 제안했다[2].

본 논문에서는 모션벡터가 모션베이스 제어의 수동적인 입력에 보조 수단이 아닌 모

션벡터의 정보로 모션베이스 제어를 자동화하는 방법에 대해서 연구하였다.
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B. 모션 검색 알고리듬

모션벡터를 이용하려면 일단 모션 검색 알고리듬을 이용하여 원하는 모션벡터를 추

출해야한다. 모션벡터를 추출하는 알고리듬의 종류와 특징을 알아보자.

1. 블록 정합 알고리듬 (Block Matching Algorithm)

블록정합알고리듬(BMA; Block Matching Algorithm)은 영상처리과정에서 지역 모션

을 얻어내는 기본적인 알고리듬이다. 모션 추정 방식에 따라 TSS(Three Step 

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

Technique) 등의 기법이 사용된다. 모션 추정의 기본 원리는 그림 3.1과 같다[3-8].

그림 1.4 블록 정합 알고리듬
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먼저 현재프레임을 N×M(예:16×16)인 작은 블록으로 나눈다. 참조 프레임에서 현재 

프레임 블록에 대응되는 블록보다 큰 영역을 취하여 탐색 창을 정한다. 이 탐색 창 내

에서 현재프레임 블록과 가장 정합되는 블록을 찾게 되면 이 블록의 모션벡터를 얻게 

된다.

매칭블록은 식(1), 식(2)와 같은 정합기준(Matching Criterion)을 이용하며 오차가 제

일 작은 블록이 가장 잘 정합되는 블록이라고 볼 수 있다.

 












 


(1)

 












 (2)

식(1)은 평균 제곱 오차(MSD; Mean Squared Difference) 함수이고 식(2)는 평균 

절대 오차(MAD; Mean Absolute Difference) 함수이다. 실제 응용에서는 흔히 절대 값

의 합(SAD; Sum of Absolute Difference)로서 MAD를 대체하기도 한다.

 
 




 



    ≤  (3)

BMA은 정확성이 높지만(특히 Full Search) 계산 양이 많아 연산 속도가 느리고 블

록의 크기를 작게 하였을 때는 오히려 정확성이 떨어지는 단점을 갖고 있다. 영상 안

전화에서 얻어 내려는 글로벌모션은 BMA 이용 시 반드시 로컬모션으로부터 글로벌모

션을 얻어내는 과정이 필요하다.
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2. 화소 반복법 (Pel Recursive Algorithm)

화소 반복법(PRA; Pel Recursive Algorithm)은 각기 다른 모션벡터를 추정, 보상하

여 물체의 이동 정보를 예측하는 기법이다. 장점으로는 모션 정보를 부호화를 할 필요

가 없고, 화소 단위의 모션 보상이 가능하여 비교적 정확하게 변위를 예측할 수 있다

는 장점이 있다. 그러나 이러한 모션 예측과 보상은 서로 다른 화소를 이용하기 때문

에 발생하는 성능 저하와 화소 단위의 부호화로 인한 예측 오차의 발생으로 부호화 효

율이 떨어지는 단점이 있다. 그리고 또한 복호기에서도 모션 추정이 수행되어야 하므

로 다른 기법에 비해 프로그램을 하거나 구현을 하는데 막대한 계산량을 필요로 한다. 

이러한 문제점들로 인해서 실제 잘 사용되지 않는다.

그림 1.5 화소 반복법
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3. 옵티컬 플로우 (Optical Flow)

옵티컬 플로우(OF; Optical Flow)란 영상 내부의 객체 또는 카메라의 3차원 운동에 

의해 생긴 각 움직임을 벡터장으로 나타낸 것이다.

그림 1.6 옵티컬 플로우

다시 말하자면 모든 픽셀에서 속도를 구하는 것이다. 이런 OF의 방법들은 다양하지

만 대표적이고 가장 유명한 방법으로 루카스-카나데 알고리듬(LKA; Lucas-Kanade 

Algorithm)이 있다.

LKA은 1981년에 OF를 계산하기 위한 방법으로 여러 가까운 픽셀의 정보를 결합함

으로써 광학 흐름을 추출하고 이미지 노이즈에 덜 민감하다 하지만 작은 지역윈도우를 

사용하기 때문에 이 윈도우 보다 큰 움직임이 발생 하였을 경우 움직임을 계산하지 못

하는 단점이 있다. LKA은 아래 3가지 가정에 기초를 둔다[9-10].

1. 밝기 항상성(Brightness constancy) : 어떤 객체 상의 픽셀은 프레임이 바뀌어도 

그 값이 변하지 않는다. 그레이스케일 영상의 경우 추적하고 있는 객체 픽셀의 밝기는 

변하지 않는다고 가정한다. LKA은 컬러 영상에서도 잘 작동한다.

2. 시간 지속성(temporal persistence)또는 작은 움직임(small movements) : 영상 

내에서 움직임은 그다지 빠르지 않다. 즉 영상에서 객체의 움직임에 비해서 시간의 변

화가 더 빠르게 진행되며 이는 프레임 사이에 객체의 이동량이 많지 않음을 의미한다.

3. 공간 일관성(spatial coherence) : 공간적으로 서로 인접하는 점들은 동일한 객체

에 속할 가능성이 높고 동일한 움직임을 갖는다.

첫 번째와 두 번째 가정인 밝기 항상성과 시간 지속성을 수식으로 나타낼 수 있다.
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≡
   

(4)

편미분의 연쇄 법칙(Chain Rule)을 적용하면 아래 식을 얻을 수 있다.
















 

∇   

(5)

여기서 ∇I는 영상 위에서의 위치에 따른 밝기의 변화율이며, It 는 시간에 따른 밝기 

변화율을 나타낸다.

4. 기타 알고리듬

 블록 정합 알고리듬 외 모션 추정에 이용되는 알고리듬으로는 BERP(Band Extract 

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

다.

BERP는 연산 양이 적고 알고리듬 실현이 간단하다. band pass filter를 이용하여 한 

구역에서 30개 정도의 대표점을 선정하고 99% 정확성을 확보할 수 있다. 이러한 특징

점은 임의로 정해진 점이기 때문에 실제 영상의 특징을 나타내기 어려우므로 영상 변

화에 민감하지 못하다.

BPM은 연산 양이 많은 BMA 알고리듬의 단점을 극복하여 실시간으로 데이터를 처

리할 수 있는 장점을 갖고 있지만 적절한 plane을 선택하기 어렵고 알고리듬 실현 방

식도 복잡하다.

PA은 계산 속도가 빠르고 안정적인 글로벌모션을 직접 얻어낼 수 있다는 장점을 갖

고 있다. 단점은 scaling과 rotation에 의한 모션을 추정할 수 없다는 것이다.

본 논문에서는 모션 검색 알고리듬이 여러 종류가 있지만 그중에서 화면 전체에 대

한 모션벡터를 추출하며 MPEG에서 사용되고 있는 BMA을 사용하여 모션벡터를 추출

하였다.
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C. 기존의 대표모션벡터 생성 방법

1. 글로벌모션벡터(GMV; Global Motion Vector)를 이용한 방법

BMA를 이용하여 영상전체에 대하여 블록단위로 모션벡터를 생성한 후 모든 블록의 

모션벡터 평균으로 하나의 모션벡터를 생성하는 방법이다.

그림 1.7 GMV를 이용한 대표모션벡터 생성

그림 1.7과 같이 블록단위로 생성된 모션벡터를 모두 참조하여 하나의 모션벡터를 

생성하는 방법이다. 영상전체의 모션벡터를 참조하기 때문에 영상의 전반적인 움직임

을 확인할 수 있지만 계산량이 많고 부분적인 값을 고려하지 못하고 오류 값에 영향을 

크게 받는다.



- 11 -

2. 로컬모션벡터(LMV; Local Motion Vector)를 이용한 방법

BMA를 이용하여 영상의 특정 지역을 블록 단위로 모션벡터를 생성한 후 특정지역

의 모든 블록의 모션벡터 평균으로 하나의 모션벡터를 생성하는 방법이다.

그림 1.8 LMV를 이용한 대표모션벡터 생성

그림 1.8과 같이 해당 지역의 블록단위로 생성된 모션벡터를 모두 참조하여 하나의 

모션벡터를 생성하는 방법이다. 특정 지역의 모션벡터를 사용하기 때문에 GMV보다 계

산량이 적고 특정 지역의 모션벡터만을 참조하여 오류 값에 영향을 덜 받는다. 하지만 

참조하는 모션벡터가 GMV보다 상대적으로 적기 때문에 전체적인 움직임보다 부분적

인 움직임을 확인할 수 있다. 
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II.  모션벡터 추출 및 모션베이스 제어 방법

그림 2.1 제안하는 방법의 전체적인 순서도
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A. 영상의 주체 분류 방법

화면 내의 모션벡터를 검출을 하기 위해서는 먼저 영상의 주체를 파악해야 한다. 화

면 내의 영상의 주체란 영상 안에서 움직임의 중심이 되는 대상을 말하는데 본 논문에

서는 기본적으로 배경이 중심이 되는 경우와 객체가 중심이 되는 경우가 있으나 배경

이 중심이 되는 경우를 대상으로 대표모션벡터를 생성하는 방법을 제안한다.

대부분의 영상에서 모션베이스 제어를 위한 영상의 주체는 배경이 주로 많이 사용된

다. 그 이유는 객체를 중심으로 하는 3인칭 시점의 장면이 많고 객체가 움직일 때 객

체를 중심으로 배경이 움직이는 장면이 많기 때문이다. 그렇기 때문에 배경의 움직임

에 따라 모션 베이스 제어를 하는 경우가 많다.

객체가 영상의 주체가 될 때의 특징은 일반적으로 배경의 움직임은 거의 없고 객체

가 움직이거나 이동하는 것이다. 화면 내의 영상의 특성을 판별하기 위해서는 먼저 

BMA을 이용하여 영상 전체의 모션벡터를 산출한다. 그 다음으로 블록단위의 모션벡터

를 영상의 크기에 따라 임의의 크기를 갖는 9개의 로컬모션벡터(LMV; Local Motion 

Vector)로 나누고 나누어진 9개의 LMV의 값을 이용하여 영상의 특성을 파악한다.
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그림 2.2 9개의 LMV를 지정하는 예

그림 2.2는 9개의 LMV를 지정하는 예를 보여주는 그림이다. BMA의 블록 크기를 

16×16이라고 가정하고 이전프레임과 현재프레임의 모션벡터를 구한다. 16×16 크기

의 블록 단위 별로 모션벡터가 구해지면 각 테두리 부분의 모션벡터는 사용하지 않고 

영상크기에 비례하여 9개의 LMV를 지정한다. 각 테두리 부분의 모션벡터를 사용하지 

않는 이유는 모션벡터의 오차가 심하게 생길 수 있기 때문에 이를 사전에 방지하기 위

함이다.

그 다음으로 지정한 9개의 후보벡터 범위들 즉, 9개의 LMV의 대표모션벡터를 구한

다. 각 LMV의 대표모션벡터를 비교 하여 전체적인 움직임이 거의 없고 특정 LMV의 

값이 크게 검출 되었을 때 객체가 주체가 되는 영상으로 간주하고 전체적으로 모션벡

터가 검출됐을 때는 배경이 주체가 되는 영상으로 간주하여 영상의 주체를 판별한다.  
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그림 2.3 객체가 주체가 되는 영상과 모션벡터의 예

그림 2.3은 객체가 영상의 주체가 될 때의 영상이다. 화면의 중심은 그대로 고정되

어 있고 객체가 왼쪽에서 오른쪽으로 뛰어가는 이전프레임과 현재프레임을 보여 주고 

있다. 이 영상의 모션벡터의 분포를 살펴보면 전체 적으로 모션벡터가 검출되지 않고 

객체 주위에만 모션벡터가 두드러지게 검출되는 것을 볼 수가 있다.
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그림 2.4 배경이 주체가 되는 영상과 모션벡터의 예

그림 2.4는 배경이 영상의 주체가 될 때의 영상이다. 화면이 영상의 중심이 오른쪽

에서 왼쪽으로 이동하는 이전프레임과 현재프레임을 보여주고 있다. 이 영상의 모션벡

터의 분포를 살펴보면 왼쪽의 구석의 새로 생성되는 구역을 제외하고 전체적으로 왼쪽

으로 모션벡터의 방향이 진행되고 있는 것을 확인할 수 있다.
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B. 객체가 영상의 주체일 경우 모션베이스 제어 방법

그림 2.5. 객체가 영상의 주체일 경우 모션베이스 제어의 예

객체가 주체가 되는 경우 배경의 모션벡터가 거의 발생하지 않고 객체가 이동하거나 

움직일 때 어느 특정 구역에서 모션벡터가 크게 발생하게 된다. 그렇기 때문에 미리 

영상의 나누고 나눠진 구역에 따라 미리 메타 데이터 정보를 입력해놓고 그림 2.5와 

같이 강한 모션벡터가 발생하면 스크린의 크기와 의자의 위치를 고려하여 모션벡터가 

발생된 구역에 미리 입력된 메타 데이터 정보를 이용하여 모션베이스를 제어 한다. 예

를 들어 LMV의 크기를 16×16의 블록 단위로 나누어 모션벡터가 크게 검출된 부분이 

발생 했을 때 의자에서 영상을 바라볼 때 모션벡터가 생성된 지점이 중심이 될 수 있

도록 의자의 모션베이스를 제어를 한다. 이때 모션베이스 제어의 기준은 영상에서 모

션벡터가 생성된 지점이다.
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C. 배경이 영상의 주체일 경우 모션베이스 제어 방법

영상의 주체가 배경일 경우 실제적인 모션베이스 제어에 필요한 대표모션벡터를 얻

어내는 제안하는 방법이 바로 9-Search Range의 후보벡터 범위를 이용한 모션 검출 

방법이다. 글로벌 모션벡터에서 전체의 모션벡터를 고려하지 않고 특정 후보벡터 범위

의 모션벡터만을 사용함으로써 좀 더 정확한 대표모션벡터를 얻어낼 수 있다. 

9-Search Range의 후보벡터 범위는 그림 4.6과 같다.

그림 2.6. 9-Search Range의 후보벡터 범위 예시
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Search Range의 범위를 지정할 때는 그림 2.6과 같이 보통 9×9의 모션벡터 범위

를 지정해주는데 영상의 크기에 비례하여 범위를 지정한다. 예를 들어 16×16단위의 

BMA을 사용하여 생성된 모션벡터 9개가 하나의 Search Range가 되는 것이다. 배경

이 주체가 되는 경우 대표모션벡터를 얻어내기 위한 과정은 그림 2.7과 같다.

그림 2.7. 배경이 주체가 되는 경우 대표모션벡터의 생성 과정
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그림 2.8. 9-Search Range에서 최종 대표모션벡터 검출의 예

배경이 영상의 주체라고 판단되면 먼저 9-Search Range를 지정한 후 16×16 블록 

단위로 모션벡터를 생성한다. 이때 9-Search Range의 범위는 그림의 크기에 따라 임

의대로 변할 수 있다.

그 다음 식(6)을 이용하여 각 Search Range의 대표모션벡터를 생성하는데 대표모션

벡터는 해당 Search Range의 평균값으로 한다.


 



  




  



  (6)

SRn은 각 Search Range의 평균값이다. 그리고 식(7)과 식(8)을 이용하여 각 해당 

Search Range의 표준편차를 각각 계산한다.
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
 



  




  



  


(7)


 (8)

계산된 SRn의 표준편차는 해당 Search Range의 유효성을 판별하게 된다. 표준편차

가 작을수록 Search Range는 신뢰할 수 있는 모션벡터라고 간주한다. 그래서 표준편

차가 0에 가까운 4개의 Search Range를 검출한다.

이때 표준편차가 0에 가까운 4개의 Search Range값을 선택하는 이유는 정확도를 

올려줌과 동시에 모션벡터 값의 신뢰도를 주기 위함이다. 검출된 4개의 Search 

Range의 대표모션벡터의 평균을 최종적인 대표모션벡터로 정한다.

생성되는 모션벡터의 최소값과 최대값은 최초 BMA의 블록의 크기에 따라 결정되는

데 16×16 블록 단위로 가정한다면 FMVx와 FMVy는 대표모션벡터의 수평방향과 수직

방향이고 모션벡터의 값은 식(9)와 식(10)과 같은 범위를 갖고 있다.

  ≤ ≤  (9)

  ≤ ≤         (10)

대표모션벡터를 이용하여 의자 모션베이스 제어를 하기 위하여 의자의 동작 각도를 

연산하는 방법은 식(11)과 식(12)와 같다.

  ×°        (11)

  ×°        (12)

Mx는 의자의 수평방향 동작 각도로 FMVx의 값에 따라 좌우로 최대 48°까지 움직일 

수 있다. My는 의자의 수직방향 동작 각도로 FMVy의 값에 따라 위 아래로 최대 16°

까지 움직일 수 있다.
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III.  실험 및 고찰

A. 실험 방법

본 논문에서는 객체가 영상의 주체일 경우의 모션베이스 제어의 비교의 대상이 없기 

때문에 영상의 주체 판별과 객체가 영상의 주체일 때 모션베이스 제어 방법은 생략하

고 배경이 영상의 주체일 때 대표모션벡터를 생성하는 방법을 기존의 방법과 비교하여 

실험하였다.

제안한 방법은 MATLAB 10 소프트웨어를 사용하여 실험하였으며 실험영상에 쓰인 

영상은 레퍼런스 영상이며 크기는 CIF사이즈(352×288)의 영상들을 사용하였다. 배경

이 영상의 주체일 경우 대표모션벡터를 검출하는 방법으로 실험을 진행하였으며 총 3

가지의 모션벡터 검출 방법을 서로 비교하였다.

먼저 GMV의 평균값을 이용한 방법은 영상 전체의 모션벡터를 블록단위로 추출한 

다음 전체 모션벡터의 평균으로 대표모션벡터를 생성하는 방법이다.

다음으로 LMV의 평균값을 이용한 방법은 9-Search Range의 전체 평균으로 대표모

션벡터를 생성하는 방법이다.

그리고 제안하는 방법은 9-Search Range 중 표준편차를 이용하여 유효하다고 판단

되는 4개의 Search Range를 선택하고 선택된 Search Range의 평균으로 대표모션벡

터를 생성하는 방법이다.

이 3가지 방법을 사용하며 동일한 영상에서 각각의 방법으로 대표모션벡터를 생성하

여 제안하는 방법이 다른 방법들 보다 신뢰성 있는 대표모션벡터를 찾아내는지 실험하

였다.

실제 실험영상의 이전프레임과 현재프레임을 눈으로 봤을 때 객관적인 분석이 거의 

불가능함으로 모션벡터의 전체적인 분포 중 빈도수가 가장 많은 값을 객관적인 기준으

로 정하고 3가지 방법을 비교 분석하여 실험하였다.
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B. 실험 및 결과 고찰

그림 3.1. 실험 영상 버스의 이전프레임과 현재프레임 그리고 모션벡터의 방향

그림 3.1의 (a),(b)는 실험영상 버스의 이전프레임과 현재프레임이다. 이 실험영상은 

버스가 오른쪽에서 왼쪽으로 천천히 이동하고 버스를 중심으로 카메라도 오른쪽에서 

왼쪽으로 이동하면서 촬영한 영상이다. 모션필드를 살펴보면 왼쪽 방향으로 모션벡터

가 고르게 분포되어 있는 것을 확인할 수 있다. 영상의 중앙과 오른쪽 아래 로고 부분

의 모션벡터는 거의 나타나지 않는 것을 볼 수 있다.
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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

표 3.1. 16×16블록 단위로 생성된 실험영상 버스의 수평방향 모션벡터 테이블

표 3.1은 그림 3.1의 (c)에 대한 실제 모션벡터 값이다. 배경의 모션벡터가 -4로 고

르게 분포 된 것을 확인 할 수 있었다. 표 3.1의 모션벡터 값으로 GMV를 이용한 대표 

모션벡터 값과 LMV를 이용한 대표 모션벡터 값 그리고 제안한 방법을 이용한 대표 모

션벡터 값을 표 3.2에 나타냈다. 표 3.2에서 보는 바와 같이 평균을 구하고 반올림하

여 대표모션벡터를 생성 했을 때 제안한 방법이 다른 방법들 보다 전체적인 모션벡터

의 값과 같은 대표모션벡터를 생성하는 것을 확인할 수 있었다.

Mathod

Meen

GMV 평균값을 

이용한 방법

LMV 평균값을 

이용한 방법
제안한 방법

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

표 3.2. 실험영상 버스의 기존 방법과 제안한 방법으로 생성된 대표모션벡터
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그림 3.2. 실험영상 자동차의 이전프레임과 현재프레임 그리고 모션벡터의 방향

그림 3.2의 (a),(b)는 실험영상 자동차의 이전프레임과 현재프레임이다. 이 실험영상

은 자동차가 왼쪽에서 오른쪽으로 빠르게 이동하고 자동차를 중심으로 카메라는 왼쪽

에서 오른쪽으로 이동하면서 촬영한 영상이다. 모션필드를 살펴보면 오른쪽 방향으로 

모션벡터가 고르게 분포되어 있는 것을 확인할 수 있다. 영상의 중앙의 자동차 부분의 

모션벡터는 다른 방향을 나타내거나 거의 모션벡터가 나타나지 않는 것을 볼 수 있다.
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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

표 3.3. 16×16블록 단위로 생성된 실험영상 자동차의 수평방향 모션벡터 테이블

표 3.3은 그림 3.2의 (c)에 대한 실제 모션벡터 값이다. 배경의 모션벡터가 13으로 

고르게 분포 된 것을 확인 할 수 있었다. 표 3.3의 모션벡터 값으로 GMV를 이용한 대

표 모션벡터 값과 LMV를 이용한 대표모션벡터 값 그리고 제안한 방법을 이용한 대표

모션벡터 값을 표 3.4에 나타냈다. 표 3.4에서 보는 바와 같이 평균을 구하고 반올림

하여 대표모션벡터를 생성 했을 때 제안한 방법이 다른 방법들 보다 전체적인 모션벡

터와 가까운 대표 모션벡터를 생성하는 것을 확인할 수 있었다.

Mathod

Meen

GMV 평균값을 

이용한 방법

LMV 평균값을 

이용한 방법
제안한 방법

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

표 5.4. 실험영상 자동차의 기존 방법과 제안한 방법으로 생성된 대표모션벡터
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그림 3.3. 실험영상 보트의 이전프레임과 현재프레임 그리고 모션벡터의 방향

그림 3.3의 (a),(b)는 실험영상 보트의 이전프레임과 현재프레임이다. 이 실험영상은 

보트가 왼쪽에서 오른쪽으로 매우 천천히 이동하고 보트를 중심으로 카메라는 왼쪽에

서 오른쪽으로 이동하면서 촬영한 영상이다. 모션필드를 살펴보면 오른쪽 방향으로 모

션벡터가 약하게 분포되어 있는 것을 확인할 수 있다. 영상의 중앙의 보트 부분의 모

션벡터는 거의 나타나지 않는 것을 볼 수 있다.
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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

표 3.5. 16×16블록 단위로 생성된 실험영상 보트의 수평방향 모션벡터 테이블

표 3.5는 그림 3.3의 (c)에 대한 실제 모션벡터 값이다. 배경의 모션벡터가 2로 고

르게 분포 된 것을 확인 할 수 있었다. 표 3.5의 모션벡터 값으로 GMV를 이용한 대표 

모션벡터 값과 LMV를 이용한 대표모션벡터 값 그리고 제안한 방법을 이용한 대표모션

벡터 값을 표 3.6에 나타냈다. 표 3.6에서 보는 바와 같이 평균을 구하고 반올림하여 

대표모션벡터를 생성 했을 때 제안한 방법과 다른 방법들은 평균값에서 차이가 있었지

만 대표모션벡터로 변환했을 때 차이는 없었다.

Mathod

Meen

GMV 평균값을 

이용한 방법

LMV 평균값을 

이용한 방법
제안한 방법

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

표 3.6. 실험영상 보트의 기존 방법과 제안한 방법으로 생성된 대표모션벡터
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그림 3.4. 실험영상 스테판의 이전프레임과 현재프레임 그리고 모션벡터의 방향

그림 3.4의 (a),(b)는 실험영상 스테판의 이전프레임과 현재프레임이다. 이 실험영상

은 사람이 오른쪽에서 왼쪽으로 빠르게 이동하고 사람을 중심으로 카메라도 오른쪽에

서 왼쪽으로 이동하면서 촬영한 영상이다. 모션필드를 살펴보면 전체적으로 왼쪽 방향

으로 모션벡터가 강하게 분포되어 있고 사람 부분의 모션벡터가 약간 다르며 아래쪽은 

오른쪽 또는 모션벡터가 거의 나타나지 않는 것을 볼 수 있다.
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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

표 3.7. 16×16블록 단위로 생성된 실험영상 스테판의 수평방향 모션벡터 테이블

표 3.7은 그림 3.4의 (c)에 대한 실제 모션벡터 값이다. 배경의 모션벡터가 -8에서 

-9로 고르게 분포 된 것을 확인 할 수 있었다. 표 3.7의 모션벡터 값으로 GMV를 이

용한 대표모션벡터 값과 LMV를 이용한 대표모션벡터 값 그리고 제안한 방법을 이용한 

대표모션벡터 값을 표 3.8에 나타냈다. 표 3.8에서 보는 바와 같이 평균을 구하고 반

올림하여 대표모션벡터를 생성 했을 때 제안한 방법이 다른 방법들보다 전체적인 모션

벡터에 가까운 대표모션벡터를 생성하였다.

Mathod

Meen

GMV 평균값을 

이용한 방법

LMV 평균값을 

이용한 방법
제안한 방법

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

표 3.8. 실험영상 스테판의 기존 방법과 제안한 방법으로 생성된 대표모션벡터
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그림 3.5. 실험영상 꽃의 이전프레임과 현재프레임 그리고 모션벡터의 방향

그림 3.5의 (a),(b)는 실험영상 꽃의 이전프레임과 현재프레임이다. 이 실험영상은 

오른쪽에서 왼쪽으로 이동하는데 촬영할 때 근접한 거리에 나무가 있는 영상이다. 모

션필드를 살펴보면 전체적으로 오른쪽 방향으로 모션벡터가 검출되는데 가까이 있는 

나무 부분에서 모션벡터가 강하게 발생하고 있고 다른 배경들은 약한 모션벡터를 보이

고 있다.
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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

표 3.9. 16×16블록 단위로 생성된 실험영상 꽃의 수평방향 모션벡터 테이블

표 3.9는 그림 3.5의 (c)에 대한 실제 모션벡터 값이다. 나무 부분에서 모션벡터가 

11에서 12정도로 강한 모션벡터가 분포되어있고 나머지 배경 부분에서는 1에서 3사이

의 약한 모션벡터가 분포되어있다. 표 3.9의 모션벡터 값으로 GMV를 이용한 대표모션

벡터 값과 LMV를 이용한 대표모션벡터 값 그리고 제안한 방법을 이용한 대표모션벡터 

값을 표 3.10에 나타냈다. 표 3.10에서 보는 바와 같이 평균을 구하고 반올림하여 대

표모션벡터를 생성 했을 때 제안한 방법이 다른 방법들보다 가까이 근접해 있는 강한 

벡터의 영향을 덜 받고 전체적인 모션벡터에 가까운 대표모션벡터를 생성하였다.

Mathod

Meen

GMV 평균값을 

이용한 방법

LMV 평균값을 

이용한 방법
제안한 방법

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

표 3.10. 실험영상 꽃의 기존 방법과 제안한 방법으로 생성된 대표모션벡터



- 33 -

IV.  결론 및 향후 연구 과제

본 논문에서는 대표모션벡터를 생성하고 의자 모션베이스를 제어하는 방법을 제안하

였다. 영상의 주체를 객체와 배경으로 나누고 객체가 주체가 되는 영상에서는 강한 벡

터가 발생하는 부분에 미리 대표모션벡터를 생성하여 의자 모션베이스를 제어하는 방

법과 배경이 주체가 되는 영상에서는 의자 모션베이스 제어에 필요한 신뢰할 수 있는 

대표모션벡터를 생성하여 의자 모션베이스를 제어하는 방법을 제안하였고 실험을 통하

여 다음과 같은 사실을 확인하였다.

제안한 방법은 천천히 움직이는 영상에서 GMV와 LMV를 이용한 대표모션벡터를 생

성하는 방법과 큰 차이를 보이지 않았지만 빠르게 움직이는 영상에서 다른 방법들 보

다 좀 더 전체적인 모션벡터에 가까운 대표모션벡터를 생성해 내는 것을 확인하였다.

그리고 객체나 영상에 근접한 강한 벡터를 갖는 모션벡터를 어느 정도 배제하고 전

체적으로 안정적인 대표모션벡터를 생성할 수 있는 것을 실험을 통하여 확인할 수 있

었다.

제안한 방법을 배경이 주체가 되는 영상에 적용한다면 객체나 영상의 거리에 영향을 

어느 정도 배제하며 신뢰할 수 있는 모션베이스 제어를 할 수 있을 것이다. 그리고 엔

지니어가 직접 영상을 분석하고 입력하던 수동적인 모션베이스 제어 입력에 좀 더 자

동화된 효율적인 작업을 할 수 있을 것으로 기대된다. 향후 연구 과제로 다양한 효과

를 갖는 장면들을 인식하여 다양한 모션베이스 제어의 메타 정보를 추출할 수 있도록 

계속 연구해야할 것이다.



- 34 -

참고 문헌

[1] 이익희, “디지털시네마에 대한 이용자의 기대 :가치에 관한 연구,” 영상예술연구 제 13

호, pp.377-403, 2008.

[2] 홍민성, 김주철, “Maya를 이용한 모션 베이스 컨트롤에 관한 연구,” 한국공작기계학회

지, Vol.18, No.4, pp.423-429, 2009.

[3] ITU-T VCEG and ISO/IEC MPEG, "Advanced video coding for generic 

audiovisual services," ITU-T Recommendation H.264 and ISO/IEC 14496-10 

(MPEG-4 AVC), 2003.

[4] J.Jain and A.Jain, "Displacement measurement and its application in 

interframe image coding," IEEE Trans. on Communications, Vol.29, No.12, 

pp.1799-1808, 1981.

[5] L.-m. Po and W.-C. Ma, "A novel four-step search algorithm for fast block 

motion estimation," IEEE Trans. on Circuits and Systems for Video 

Technology, Vol.6, No.3, pp.313-317, 1996.

[6] S.Zhu and K.-K. Ma, "A new diamond motion estimation," IEEE Trans. on 

Image Processing, Vol.9, No.2, pp.287-290, 2000.

[7] C.Zhu, X.Lin, and L.P.Chau, "Hexagon-based search pattern for fast block 

motion estimation," IEEE Trans. on Circuits and Systems for Video 

Technology, Vol.12, No.5, pp.349-355, 2002. 

[8] Z.Chen, Y.Song, T.Ikenaga, and S.Goto, "A macroblock level adaptive 

search range algorithm for variable block size range algorithm for variable 

block size motion estimation in H.264/AVC," Proc. of Int. Sym. on Intelligent 

Signal Processing and Comm. Sys., pp.598-601, 2007.

[9] B.D. Lucas and T. Kanade, "An Iterative Image Registration technique with 

an Application to Stero Vision," Int'l Joint Conference Artifical Intelligence, 

pp. 121-130, 1981.

[10] 최재혁, 방효충 “Optical Flow 를 이용한 UAV 의 표적추적 알고리즘 구현,” 한국항

공우주학회 2011년도 춘계학술대회, pp.522-526, 2011.



[11] 신주현, 김판구, “Motion Ontology를 이용한 비디오내 객체 움직임의 의미표현,” 

Journal of Korea Multimedia Society, Vol.10, No.1, 2007.

[12] 오정수, “개선된 서브블록 정합 알고리즘,” 한국통신학회논문지, Vol.35, No,7, 2010.

[13] Gang, Y., “Development of a Washout Algorithm for a Vehicle Driving 

Simulator Using New Tilt Coordination and Return Mode,” J. of Control, 

Automation and Systems Engineering, Vol. 10, pp. 634-635. 2004.

[14] Kim, J., “The study of creating control data for motion base by using 

Maya,” Master Thesis, Ajou University, Rep. of Korea. Parrish, R. V., 

Dieudonne, J. E., Bowles, R. L., and Martin, D. J., 1975, “Coordinated 

Adaptive Washout for Motion Simulators,” J. of Aircraft, Vol. 12, pp. 

44-50, 2009.

[15] W. Li and E. Salari, “Successive elimination algorithm for motion 

estimation,” IEEE Trans. Image Processing, 8, pp. 435-438, 1999.

[16] 1X. Q. Gao, C. J. Duanmu, and C. R. Zou, “A multilevel successive 

elimination algorithm for block matching motion estimation,” IEEE Trans. 

Image Processing, 9, pp.501-504, 2000.

[17] J.N.Kim and et al., “Adaptive matching scan algorithm based on gradient 

magnitude for fast full search in motion estimation,” IEEE Trans. Consumer 

Electronics, Vol.45, pp.762-772, 1999.


	Ⅰ. 서 론   
	A. 모션베이스 제어  
	1. 일반적인 극장용 모션베이스 제어과정 
	2. 모션벡터를 이용한 모션베이스 제어 

	B. 모션 검색 알고리듬 
	1. 블록 정합 알고리듬(Block Motion Algorithm) 
	2. 화소 반복법(Pel Recursive Algorithm) 
	3. 옵티컬 플로우(Optical Flow) 
	4. 기타 알고리듬 

	C. 기존의 대표모션벡터 생성 방법 
	1. 글로벌모션벡터 평균을 이용한 방법 
	2. 로컬모션벡터 평균을 이용한 방법 


	Ⅱ. 모션벡터 추출 및 모션베이스 제어 방법 
	A. 영상의 주체 분류 방법 
	B. 객체가 영상의 주체일 경우 모션베이스 제어 방법 
	C. 배경이 영상의 주체일 경우 모션베이스 제어 방법 

	Ⅲ. 실험 및 고찰 
	A. 실험 방법 
	B. 실험 및 결과 고찰 

	Ⅳ. 결론 및 향후 연구 과제 
	참고문헌 


