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תקציר
מעלות בפרט התקשורת ובעולם בכלל הטכנולוגיה בעולם האחרונות ההתפתחויות

חסכון תוך גיסא, מחד טובה, באיכות ויזואלית לתקשורת גבוהות ודרישות קשים אתגרים

צורך יש ולכן ביניהן מתנגשות אלה דרישות גיסא. מאידך שידור, ובקצב זכרון במשאבי

הנדרשים. העבודה בתנאי עמידה תוך הדרישות, בין אופטימיזציה המבצעות בשיטות

שידור, ובקצב זכרון במשאבי הנדרש החיסכון את אחד מצד לאפשר צריכות אלה שיטות

ברורה צפייה ותאפשר טובה תהיה המתקבלת התמונה שאיכות כך על להקפיד עליהם אך

בתמונה. ונוחה

המרחבית היתירות ניצול על מתבססות רצף תמונות לקידוד הנפוצות השיטות

ברצף עוקבות שתמונות בכך מתבטאת הזמנית היתירות ברצף. הקיימות הזמנית והיתירות

התמונות קידוד במקום התמונות בין ההפרש קידוד ע"י אותה לנצל וניתן לזו זו דומות

ע"י החסכון מושג עצמו, האות מאנרגיית בד"כ קטנה ההפרש שאנרגיית מכיוון עצמן.

פיקסלים בין חזקה קורלציה שיש בכך מתבטאת המרחבית היתירות ההפרש. קידוד

והיא בלוקים על מבוצעת ההתמרה התמרה. קידוד ע"י מנוצלת והיא התמונה בתוך קרובים

התמרה מקדמי קוונטיזציית קטן. מקדמים במספר הבלוק מידע רוב של לריכוז מביאה

את קובעת והיא האנושית הראייה מערכת לתכונות מותאמת בצורה התדר בתחום נעשית

ניתן נבונה בחירה ע"י התמונה. באיכות הפגיעה מידת ואת הקידוד בקצב החיסכון מידת

המתקבלת. האיכות בירידת להרגיש יוכל שהמתבונן מבלי הנדרש השידור בקצב לחסוך

באורך קוד נוסף צד ומידע ההתמרה מקדמי קידוד ע"י מתקבל השידור בקצב נוסף חסכון

.(VLC (קוד משתנה

וקיזוז בשערוך גם משתמשים לקודד רוצים שאותה התמונה של החיזוי שיפור לשם

עצמים של מתנועות נובע תמונות ברצף עוקבות תמונות בין מהשינויים גדול חלק תנועה:

■ התמונה בין השגיאה תמונת קידוד ע"י הקצב את להפחית ניתן ולפיכך הסצינה בתוך

בין התנועה ושערוך הקודמת התמונה על בהסתמך המתקבל שלה, לחזוי המקודדת

בחיזוי השיפור אולם התנועה על המידע את גם לקודד בד"כ, נדרש, זה במקרה התמונות.

רצף­תמונות של סטנדרטים במקודדים המקובלת התנועה קיזוז צורת הגישה. את מצדיק

זו הנחה אחידה. מהזזה נובעת בתמונה הבלוקים שתנועת המניח מקומי תנועה קיזוז היא

חישוביות משיקולי גם ונובעת סבירה צד מידע כמות ע"י התנועה תיאור לאפשר באה

תלת­מימדיות סצינות של ברצפים בחומרה. נוח שימוש המאפשרת אלגוריתמית, ופשטות
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שמידת מכיוון המצלמה, של הזזה תנועת רק יש כאשר אפילו מתאימה, אינה זו הנחה

יש כאשר מהמצלמה. למרחקם בהתאמה בהדרגתיות משתנה סמוכים פיקסלים של התנועה

במקרים דו­מימדיות. לסצינות אפילו נכונה אינה ההנחה המצלמה של סיבוב או Zoom .­

מתאים תנועה מודל על המבוססות גלובלית תנועה לשערוך טכניקות להפעיל כדאי אלו

תמונת תתקבל כך יותר, טוב התנועה שקיזוז ככל התנועה. קיזוז את לשפר במטרה יותר,

הנדרש השידור בקצב שיפור מתקבל מכך וכתוצאה לקודד, שיש לתמונה יותר טובה חיזוי

התמונה. באיכות או

על סצינות או מהמצלמה רחוקות סצינות כגון מסוימות בסצינות הגלובלית התנועה

התמונה. במישור התנועה את המתאר יחיד פרמטרים סט ע"י לתיאור ניתנת יחיד מישור

גבוה דיוק של היתרון גם ישנו זו תנועה לתיאור הנדרש צד מידע צמצום של ליתרון בנוסף

התמונות רצף לקידוד יעיל מקודד להציע זו עבודה מטרת . התנועה. בתיאור יותר

עוסקת זו עבודה הגלובלית. התנועה על והמידע הראשונה התמונה שידור באמצעות

השערוך באלגוריתמי דגש, ומושם אלו בסצינות הגלובליים השינויים פרמטרי בשערוך

חישובים כמות ועל השערוך רובסטיות על גבוה, בדיוק פרמטרים שערוך על המוצעים,

נמוכה.

התנועה את לתאר ניתן המצלמה למישור בקירוב מקביל הסצינה מישור כאשר

על נמצאת הסצינה כאשר פרמטרים. שישה בעלת האפינית ההתמרה באמצעות הגלובלית .

הסצינה תנועת את לתאר יש המצלמה למישור בקירוב מקבילה ואיננה אחד מישור

לשערוך רגילות שערוך שיטות פרמטרים. שמונה בעל המישורית ההתמרה באמצעות

של הלינאריות ­ אי עקב רעש בתנאי נומרי יציבות מחוסר סובלות המישורית ההתמרה

בצורה המישורית הטרנספורמציה לשערוך שיטה מציעה זו עבודה המישורית. ההתמרה

יותר. מדוייק סצינה תיאור המניבה יותר רובוסטית

ההתמרה של מקורב במודל להשתמש ניתן קטנה התמונות בין התנועה כאשר

המישורי המודל משערוך רעש בתנאי יותר רובסטי המקורב המודל שערוך המישורית.

המדוייק המישורי והמודל המקורב המודל של משילוב מורכבת המוצעת השיטה המדוייק.

התנועה על והמידע הראשונה התמונה שידור באמצעות זאת תמונות. רצפי ייצוג לצורך

גדולה. הרצף לתמונות הייחוס תמונת בין הגלובלית שהתנועה למרות הגלובלית,

על ונוסו מחשב גבי על בתוכנה מומשו זו בעבודה המתוארים השערוך אלגוריתמי

התוצאות העבודה. בגוף מובאות שהתקבלו התוצאות ומלאכותיות. אמיתיות רצף תמונות
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מהשיטות יותר מדוייקות תוצאות נותן המוצע השערוך שאלגוריתם כך על מצביעות

^ המקובלות. , ■
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Abstract
.

Recent advances of digital technology and communications present

new challenges and requirements for high­quality visual communications,

on one hand, while maintaining low transmission bit­rate and storage

requirements, on the other. These are conflicting demands requiring

therefore a suitable trade­off. The coding methods have to keep low

transmission rate and memory demands but still make sure that the

pictures' quality will be acceptable so that the viewer will not be

disturbed by the quality loss.

Common image sequence coding methods exploit both spatial and

, temporal redundancy existing in the sequence. The temporal redundancy

is due to the fact that consecutive frames in the sequence are very similar.

* It can be exploited by coding the difference between consecutive frames

instead of the rfame itself. Since the energy of the difference frame is

smaller than that of the original frame signal, less bits have to be

transmitted to the decoder. The spatial redundancy is due to the strong

correlation between close pixels in the rfame and is being exploited by

transform coding. A transform is applied to each block in the frame in

order to get a compact representation of the block information with a

small number of coefficients. The transform coefficients are being

quantized in the rfequency domain in a manner which is consistent with

the human visual system characteristics. The quantization sets the rate

and the qualityof the coded frame. By using an appropriate quantization

scheme, a gain in the bit­rate can be achieved without noticeable quality

loss to the human observer. Further rate reduction is achieved by

­* losslessly coding the quantized transform coefficients and side

information in an efficient manner using variable length coding (VLC).

1
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In order to improve the prediction of the rfame to be coded, motion

compensation is used. Many of the changes between consecutive rfames .

are due to motion of objects in the scene. Therefore, a gain in
! *

performance can be obtained by coding the difference between the coded

rfame and its prediction, which is obtained from the previous frame using

motion compensation. In that case, the motion information also has to be
i

coded but the prediction improvement makes it worth while. The motion

compensation, which is common in standard coders of image­sequences,
is of local motion only and assumes that all the pixels in a block move

with the same translatory motion. This assumption is done in order to

enable motion description which requires a small amount of side

information and in order to reduce the computational load; to enable *

simple hardware implementation. In image­sequencesof 3­D scenes this

assumption is inaccurate, even when the camera is just panned, because

the magnitudeof the motion of pixels in the image is changing gradually

in accordance with their distance from the camera. When zoom is present

or when the camera is being rotated this assumption is not valid even for
1

2­D scenes. In those cases it is better to apply techniques ;for global
motion estimation and compensation which rely on a more appropriate

motion model, providing an improved motion description. This way the

prediction of the frame to be coded is improved, and the! bit­rate is

lowered or the qualityof the frame improves, at the same bit­rate.
Global motion in certain scenes, such as scenes far from the camera

or scenes located on a single plane (planar scenes), can be described by a
1

single parameter set which describes the motion on the image plane. In

addition to the reduced side information needed, thismotion description

is usually more accurate in the mentioned scene. In this work an approach **

for efficient coding of image­sequences of planar scenes is proposed. The

coding is performed by transmission of the first image and the global
i

11 !
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motion information for a group of rfames. This work deals with

, estimating the global motion parameters under low computational load

and robust estimation constraints.

* When the scene plane is nearly parallel to the camera plane, the

global motion can be described by an affme transformation having six

parameters.If the scene is located on a single plane which isn5t parallel to

the image plane, the scene motion should be described by a planar

transform with eight parameters. The non­linear planar transform

estimation is not robust under noisy conditions. This work suggests a

more robust method for planar transform estimation.

The camera motion parameters, such as rotation and translation, can

, be evaluated rfom the planar transform parameters. Thus, robust

estimation of the planar transform parameters, as proposed in this work,

enables a robust estimation of the camera motion parameters for planar

scenes.
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