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Inventia se refera la o metoda pentru detectarea cadrelor cu continut compatibil 3D,
folositd pentru analizarea cadrelor video, in vederea imbunatatirii imaginii stereografice si
a procesarii video utilizate cel mai mult in televiziune si dispozitive 3D.

Semnalul video provine din diverse surse, precum: transmitatoare TV 3D, aparate de
redare BluRay, console multimedia (multimedia box) sau orice alte dispozitive de generare
a semnalului video. Definim imaginile vizionabile ca fiind imagini percepute cu un inteles de
mintea umana. Imaginile 2D sunt intotdeauna vizionabile, in timp ce imaginile 3D le solicita
sistemelor de afisare sa aplice diferite tehnici stereografice pentru a creaimagini vizionabile.

in domeniul procesarii video 3D exista inventii aflate in diverse stadii de evaluare,
care trateaza concepte similare.

Inventia US20120038744 utilizeaza o combinatie de metode constand din analizarea
vectorilor de migcare si potrivirea de histograme pentru a obtine rezultatul informatiei 3D,
lucrand pe un sir de cadre succesive.

Inventia WO2011098936A2 prezinta un sistem si metoda care foloseste harti de
adancime computerizate, bazate pe factorul de neasemanare dintre imaginile obtinute din
cadrele receptate, pentru a detecta continutul 3D compatibil la nivel de cadru.

Inventia KR20090025934A determina continutul 3D compatibil la nivel de cadru, prin
comparatie cu o imagine 3D de referinta.

Inventia US2010053306A1 foloseste vectorii de migcare din cadre multiple, pentru
a detecta continutul 3D compatibil la nivel de cadru.

Inventia US2011267360A1 propune o metoda de detectare a continutului 3D
compatibil la nivel de cadru, dar nu descrie modul specific de functionare a metodei. in
schimb, foloseste generic numai un bloc de ,colectii de algoritmi de detectare 3D".

Inventia WO2011071467A1 descrie o solutie care detecteaza caracteristicile imaginii
pentru a determina daca este vorba despre un continut 3D compatibil la nivel de cadru. Este
important sa mentionam c&, desi se foloseste termenul ,muchie", aceasta cerere de brevet
il defineste clar intr-un mod diferit de termenul canonic de ,muchie a imaginii", asa ca nu
prezinta similaritati cu metoda descrisa in prezenta inventie, chiar daca se folosesc termeni
similari.

Inventia WO2011071473A1 descrie o solutie care genereaza o harta a diferentelor
dintre suprafetele imaginilor comparate, pentru a detecta continutul 3D compatibil la nivel de
cadru. Metoda se bazeaza pe observatia ca hartile obtinute vor avea regiuni de diferente
care, in cazul continutului 3D compatibil la nivel de cadru, araté ca niste muchii subtiri, in
timp ce la continutul 2D ,muchiile" ar fi mult mai groase daca ar fi prezente. Posibil ca pe
harta diferentelor sa apara pete in loc de linii. Analiza grosimii ,muchiilor" determina natura
continutului din punct de vedere 3D.

Inventia WO2011162737A1 utilizeaza vectorii de migcare din cadre multiple, pentru
a testa si determina continutul 3D compatibil la nivel de cadru.

in general, dezavantajul tehnologiei de ultima generatie prezentata pe scurt mai sus
este ca toate abordarile analizeaz& problema clasificarii continutului intr-o maniera mai
degraba teoretica, la modul general, fard sa incerce sa elimine cazuri specifice de
introducere a deciziilor de detectare prezente in fluxurile reale.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia consta in detectarea automatd a
continutului 3D dintr-o secventa video, ca raspuns precis privind natura imaginii procesate,
si de a oferi informatii despre cele trei formate posibile 3D TAB, 3D SBS, 2D.

Metoda pentru detectarea cadrelor cu continut compatibil 3D, ce utilizeaza un circuit
receptor de cadre, un modul de memorie destinat stocarii cadrelor video, un modul de
memorie destinat stocarii datelor procesate, reprezentate de imaginea de muchii siimaginea
esantionata, si un modul ce contine o unitate centrala de procesare, inlatura dezavantajele
de mai sus prin aceea ca parcurge urmatoarea succesiune de pasi cu ajutorul unitatii
centrale de procesare:
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- genereaza o imagine de muchii din informatiile din cadrele capturate de catre
circuitul receptor de cadre, pentru a elimina erorile datorate diverselor variatii cromatice ale
imaginilor reale obisnuite;

- calculeaza seriile de proiectii pe baza valorilor aferente imaginii de muchii,
inlaturand informatiile din cadrele inducéatoare in eroare, detectate pe marginea cadrelor si
avand praguri identice, pentru a determina un factor de similaritate;

- ia decizia de clasificare a continutului drept 3D Alaturat, 3D Suprapus sau 2D
folosind o tehnica de iesire devreme din executie, in cazul detectarii unei conditii favorabile,
folosind un minim necesar de comparatii al factorilor de similaritate obtinuti pentru continut
3D Alaturat, cat si pentru 3D Suprapus.

Avantajele inventiei sunt urmatoarele:

- permite detectarea automata a continutului 3D dintr-o secventa video, si afisarea
in format 3D stereografic vizibil;

- permite detectarea muchiilor si normalizarea proiectiilor, filtrand deciziile false;

- minimizeaza consumul de memorie in timpul aplicarii;

- inlatura liniile si coloanele posibil inducatoare in eroare din jurul bordurii cadrului,
focalizdnd analiza doar pe partea semnificativa a continutului real;

- foloseste praguri alese in mod autoadaptiv, permitdnd imbunatétirea facila a
acestora atunci cand sunt aplicate unor noi secvente video;

- utilizeaza iegirea devreme din executie, in cazul detectarii unor conditii favorabile
(tehnica ,early exit", de cascadare);

- poate fi aplicata generic oricarui tip de continut video, si anume, 3D SBS, 3D TAB
sau 2D.

Se d§, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu fig. 1...11,
ce reprezinta:

- fig. 1 este o0 schema functionald a sistemului si a asocierii metodei de detectare a
continutului 3D compatibil la nivel de cadru cu sistemul de hardware care asigura platforma
operationals;

- fig. 2 este 0 schema-bloc a circuitului receptor de cadre, utilizat pentru a directiona
cadrele video in sistemul de memorie a cadrelor;

- fig. 3 este 0 imagine explicativa a tipului de transmisie a cadrelor 3D tratate de
inventie;

- fig. 4 este o imagine explicativa a tipului de transmisie a cadrelor 3D netratate de
inventie;

- fig. 5 este o imagine explicativd a comparatiei dintre imaginea primita si cea
esantionata;

- fig. 6 este o schema functionala a modului in care se obtine imaginea de muchii din
imaginea esantionata, si o explicatie vizuala a rezultatului;

- fig. 7 este o imagine explicativd a modului in care seria de proiectii se suprapune
cu cadrele procesate;

- fig. 8 este o reprezentare grafica a diferentelor absolute dintre seriile de proiectii
corespondente;

- fig. 9 este o reprezentare grafica a subpasului de corelare executat pentru a
minimiza diferentele;

- fig. 10 este o schema logica de program a metodei care descrie subpasii de
comparare a seriilor de proiectii;

- fig. 11 este o schema logica de program a metodei care ilustreaza subpasii urmati
pentru a determina daca acest continut este 3D SBS, 3D TAB sau 2D.
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Metoda pentru detectarea cadrelor cu continut compatibil 3D, conform inventiei,
realizeaza efecte tehnice de detectare automata a continuturilor 3D dintr-o secventa video,
afisarea in format 3D stereografic vizibil, si posibilitatea reglarii unor proceduri de detectare
pe baza executiei unor decizii, invatand din fluxurile reale si utilizdnd praguri autoadaptive
in special in cazurile greu de detectat, folosind un microsistem digital si o metoda printr-un
software implementat.

Inventia utilizeaza o platforma hardware, prezentata in fig. 1, constituitéd dintr-un
circuit 1 receptor de cadre, ce directioneaza cadrele video inspre sistem, fara sa incalce
puterea de procesare a celorlalte elemente ale sistemului, un modul 2 de memorie, destinat
stocarii cadrelor video, cerut de platforma hardware, ce reprezinta suportul de stocare a
cadrelor de care este nevoie in momentul procesarii, un modul 3 de memorie, pentru
stocarea procesarii de date, folosit pentru a pastra imaginea de muchii si imaginea
esantionatd. in circuitele modulelor 2 si 3 nu trebuie s3 existe circuite separate, daca
operatiunile acestora sunt executate in mod corespunzator. Un alt modul al platformei este
modulul 4 UCP, ce reprezintd Unitatea Centralda de Procesare si care constd intr-un
microprocesor capabil sa ruleze metoda de determinare a cadrelor compatibile 3D. Un modul
5, reprezentand blocul de procesare a muchiilor, asigura realizarea pasului de metoda prin
care se obtine imaginea de muchii din cadrele de intrare. Un modul 6 de circuite pentru
determinarea proiectiilor asigura pasul de metoda care se ocupa cu proiectiile extrase din
imaginea de muchii explicatd anterior. Metoda parcurge un pas final in cadrul unui modul 7
de comparare a factorilor de similaritate obtinuti atat pentru continut 3D Alaturat (SBS), cat
si pentru 3D Suprapus (TAB), si prezinta decizia de clasificare a continutului drept 3D SBS,
3D TAB sau 2D.

Sursele video furnizeaza continut intr-un format de spatiu de culoare, de obicei RGB
sau YUV. Oricare componenta de culoare poate fi folosita pentru procesare. Metoda este
exemplificatd pe componenta de luminozitate a imaginilor, si foloseste spatiul de culoare
YUYV 4:2:2.

Cadrele sunt directionate in memoria de stocare a cadrelor a sistemului prin
intermediul circuitului receptor de cadre, detaliat in fig. 2. Circuitul receptor de cadre poate
accepta semnale de sincronizare pe orizontala si verticala, definite ca HSYNC si, respectiv,
VSYNC, si este prevazut cu un generator 8 de tact, necesar pentru procesarea datelor de
intrare pentru pixeli. Aceste semnale sunt ulterior conectate printr-o interfata de intrare la un
controler 9 de acces direct la memorie (DMA), specializat, care poate accepta diverse locatii
de memorie ca iesire, conform specificarilor blocului de registre de configurare. Folosind
registrele de configurare, se implementeaza o tehnica de double buffering, astfel incat cadrul
tocmai directionat in sistem sa raméana neatins pe o duratd de timp necesara pentru ca
sistemul sa captureze datele sale relevante, ce urmeaza a fi procesate. Datele unui cadru
sunt capturate copiind pur si simplu partea care contine datele relevante, intr-o locatie de
memorie sigurd. Partea care contine datele relevante poate fi formata din cadrul complet sau
din versiunea esantionatd a cadrului. Continutul 3D compatibil la nivel de cadru poate fi
prezentat drept continut SBS, TAB sau FP (impachetat), asa cum se arata in fig. 3 si 4. in
timp ce continutul FP este de obicei foarte specific, si poate fi detectat prin folosirea
metodelor intrinsece specifice dispozitivelor compatibile FP, continuturile SBS si TAB nu
sunt. In anumite cazuri, s-ar putea s& fie necesar ca acestea s fie detectate pe baza
analizei de continut.

Metoda descrisa in aceasta inventie ofera o modalitate de detectare a continutului
SBS si TAB pe baza continuturilor 3D compatibile la nivel de cadru. Se foloseste un set de
secvente video de test, pentru a alege parametrii de detectare.
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Metoda furnizeaza o modalitate de a detecta daca un clip este in format 2D, 3D SBS
sau 3D TAB. Realizeaza acest lucru in pagi multiplii, fiecare dintre pasi filtrdnd diverse cauze
ale aparitiei rezultatelor incorecte detectate ca fiind corecte, in incercarea de a realiza
detectarea 3D. Rezultatul final al analizei este rulat pe cadre multiple, de-a lungul unei
perioade de timp, si un rezultat mediu acorda decizia finald. Experimentele efectuate au
demonstrat ca 3 s sunt suficiente pentru a obtine rezultate robuste.

Pasul 1 - Esantionarea

Metoda functioneaza fara sa utilizeze cadre esantionate, dar existéd avantaje in
folosirea esantionarii.

Esantionarea este utild din doua motive: nevoia de a captura un cadru in timpul
procesarii algoritmului, si nevoia de a minimiza spatiul de memorie folosit. Un alt beneficiu
al utilizarii esantionarii este viteza maritéa in timpul aplicarii filtrelor pentru detectarea
muchiilor, aga cum se explica in continuare.

Se poate folosi orice metoda de esantionare. in exemplul dat in aceasta descriere
se foloseste extragerea simpla a liniilor si coloanelor. S-a ales o valoare de salt (,skipfactor")
si liniile si coloanele au fost extrase folosind factorul respectiv. Fig. 5 ilustreaza modul in care
rezultatul pastreaza acelasi raport.

Suprafata initiald a unei imagini este A si suprafata imaginii esantionate este A'.

A4
skipfactor®

Atunci relatia dintre cele doua va fi: A'=

Prin urmare, pentru un "skipfactor" 4, doar a saisprezecea parte din suprafata initiala
ramane sa fie procesata (dupa cum se poate observa si in fig. 5). Pentru orice microsistem
digital, acest lucru este un avantaj, datoritd memoriei necesare pentruimplementarea acestui
tip de algoritmi.

Algoritmul de esantionare trebuie sa fie rapid, sa ruleze intr-un timp mai scurt decét
cel necesar pentru procesarea unui cadru. Imaginea rezultati poate fi procesata ulterior
independent de rata de cadre a secventei.

Pasul 2 - Generarea unei imagini de muchii

Majoritatea problemelor privind detectarea fluxurilor 3D provin din faptul ca cele doua
cadre, fiind filmate cu camere neideale, pot avea variatii cromatice diferite, care nu sunt
perceptibile pentru ochiul uman, dar sunt foarte observabile atunci cand se folosesc
comparatii la nivelul pixelilor. Pentru a depasi aceste obstacole, inventia va lucra cu o
imagine de muchii. Imaginea de muchii este creata cu ajutorul unui operator care aplica filtrul
de muchii. in filtrul pentru detectarea muchiilor exemplificat, inventia foloseste un operator
Sobel atat pentru muchiile verticale, cat si pentru cele orizontale. Valoarea de muchie folosita
in exemplul nostru este magnitudinea Sobel.

Fig. 6 explica pasii folositi pentru a obtine o imagine de muchii in exemplul nostru.

-1 0 1
Operatorul Sobel vertical este | =2 0 2 |, iar operatorul Sobel orizontal folosit este
-1 0 1
-1 -2 -1
0O 0 0
1 2 1
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Se face o convolutie cu acest operator si toti pixelii din imagine.

Rezultatele sunt normalizate, agsa cum se poate observa in fig. 6. Normalizarea
valorilor de muchii este obligatorie, indiferent de operatorul Sobel utilizat. Pentru a putea
lucra in domeniul numerelor intregi (byte/octet), care este mai rapid pentru microsisteme
digitale, valoarea de muchii normalizatéd se multiplica de 250 de ori, si rezultatele sunt
stocate. Prin urmare, imaginea de muchii poate fi reprezentata folosind doar biti, nu numere
in virgula mobila (floating point-IEEE754), ceea ce reduce spatiul de memorie folosit, aspect
foarte important (doar o patrime din memoria necesara pentru reprezentarea cu numere in
virgula mobila (floating point-IEEE754) este folosita in cazul numerelor intregi pe octet).

O arhitectura SIMD de procesor este platforma favorita pentru a calcula rapid valorile
de muchii, deoarece asa se poate obtine un nivel inalt de paralelism in operatii.

Pasul 3 - Determinarea valorilor SBS si TAB

Se stie ca un continut prezinta in general similaritati cu 3D SBS sau 3D TAB. De
exemplu, daca se filmeaza un clip cu doi copaci in fata camerei, ar exista o imagine
asemanatoare 3D SBS. Problema consta in plasarea de praguri suficiente pentru a filtra
rezultatele incorecte detectate ca fiind corecte. Metoda functioneaza pe baza de proiectii
facute pe imagine, atat pentru TAB, cét si pentru SBS, si calculeaza daca imaginea este
suficient de asemanatoare cu 3D SBS sau 3D TAB, astfel incat sa o detecteze drept continut
3D SBS, 3D TAB sau 2D. Valorile pragurilor plasate au fost determinate in mod autoadaptiv.
Metoda a fost rulatd pe mai multe secvente, si au fost determinate cele mai bune valori
pentru parametri.

Factorii de similaritate cu SBS si TAB sunt determinati prin intermediul proiectiilor.
Modul in care sunt calculate proiectiile este descris in fig. 7.

.Proiectia Y" este definita drept seria calculata folosind valorile de muchii de pe axa
Y. Un element al unei proiectii Y se defineste ca suma tuturor valorilor de muchii aflate pe
coloana corespondenta elementului respectiv.

.Proiectia X" este definita ca seria calculata folosind valorile de muchii de pe axa X.
Un element al unei proiectii X se defineste ca suma tuturor valorilor de muchii gasite pe linia
corespondenta elementului respectiv.

Pasul 3 consta in mai multi subpasi detaliati in urmatoarele paragrafe. in plus, sunt
definite proiectiile principale si cele secundare.

Proiectia principala este cea mai reprezentativa proiectie pentru tipul de continut 3D
(SBS/TAB) analizat, iar proiectia secundara este cea mai putin reprezentativa. S-a constatat
ca numeroase siruri de cadre din mediul real, si nu din conditii de laborator, contin informatii
care induc in eroare unele dintre linile sau coloanele de inceput sau sfarsit. Definim
parametrul DISCARDED_LIMIT (ZONA_OMISA) ca fiind numarul de linii sau coloane, in
functie de caz, care nu sunt folosite la calcularea valorii proiectiilor normalizate. in schimb,
liniile sau coloanele respective sunt pur si simplu copiate din cea mai apropiata linie sau
coloana considerata valida. Pentru exemplul dat in fig. 7:

- Proiectiile SBS X sunt proiectii principale pentru testarea 3D SBS, si Proiectiile SBS
Y sunt proiectii secundare. Proiectiile SBS sunt calculate prin duplicarea primei coloane
neinducatoare in eroare peste primele coloane de tip DISCARDED_LIMIT, asa cum indica
marcajele A si C din fig. 7. Ultimele coloane inducétoare in eroare din proiectiile SBS sunt
inlocuite cu cele mai apropiate coloane neinducatoare in eroare, dupa cum indica marcajele
B si D din fig. 7;

- Proiectiile TABY sunt proiectii principale pentru testarea 3D TAB, iar Proiectiile TAB
X sunt proiectii secundare. Proiectiile TAB sunt calculate prin duplicarea primei linii neindu-
catoare in eroare peste primele linii de tip DISCARDED_LIMIT, asa cum indica marcajele
E si G din fig. 7. Ultimele linii inducatoare in eroare din proiectiile TAB sunt inlocuite de cele
mai apropiate linii neinducatoare in eroare, dupa cum indica marcajele F si H din fig. 7.

6
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Pasul 3.1 - Normalizarea proiectiilor principale

Dupa calcularea seriilor de proiectii principale, acestea sunt normalizate in functie de
valoarea maxima din serie. Acest lucru elimina si mai mult deciziile eronate generate de
imagini bogate in continut, care s-ar putea sa produca valori de muchii diferite, chiar daca
se detecteaza aceleasi muchii. Folosind normalizarea seriilor, se evitd aceasta sursa de
decizii eronate.

Pasul 3.2 - Compararea seriilor principale

Un exemplu de comparatie intre doua proiectii principale poate fi vazut in fig. 7. Se
observa ca uneori existd puncte de maxim local in diferenta absolutd dintre cele doua
proiectii comparate, asa cum se observa in jurul valorii 42 a graficului din fig. 8. in acest
grafic se poate observa ca proiectile demonstreaza o usoara valoare de deplasare intre o
proiectie si cealaltd. Pentru a obtine cea mai buna suprapunere posibila a celor doua
proiectii, se executd o corelare a celor doua serii de proiectii folosind un parametru numit
SEARCH_RANGE (CAUTARE). Acesta este definit ca fiind valoarea de deplasare maxima
aplicatd pentru a obtine cea mai buna corelare intre seriile de proiectii principale. De
exemplu, in fig. 9, proiectia stanga este derulatad peste proiectia dreapta. Cea mai buna
potrivire este considerata a fi cea in care suma diferentelor absolute dintre valorile seriilor
de proiectie este minima in comparatie cu restul.

Dupa determinarea semnalelor cel mai bine corelate, se obtin urmatoarele informatii:

- suma de diferente absolute (SDA), in urma compararii seriilor de proiectii principale,
denumita mincorr;

- diferenta absolutd maxima, constatata intre doua mostre corespondente, denumita
maxDiff;

- numarul de mostre corespondente, din serii cu o diferentd absolutd mai mica decat
un prag intitulat PROJECTION_3D_THRESHOLD (pragul de proiectie 3D). Acestea se
numesc valori mostra Definite3D, deoarece indica o asemanare 3D ridicata;

- numarul de valori mostra corespondente cu o diferentd absoluta mai ridicata decat
un prag intitulat PROJECTION_2D_THRESHOLD (prag de proiectie 2D). Acestea se
numesc valori Definite2D, pentru ca indica mai degraba o asemanare ridicata cu 2D, si nu
cu 3D;

- numarul de valori mostra corespondente, care nu se potrivesc sub pragul
PROJECTION_3D_THRESHOLD sau peste PROJECTION_2D_THRESHOLD. Acesteaau
fost numite UnsureVals (valori cu rezultat nesigur);

- numarul de valori mostra corespondente, care prezinta o diferenta absoluta mai
ridicaté decat un prag numit PROJECTION_2D_DEALBREAKER (prag de trecere fortata in
decizie 2D). Numarul de mostre cu aceasta proprietate sunt stocate ca DealBreakers (valori
decisive).

Parametrii introdusi folositi pentru comparatiile descrise mai sus sunt:

PROJECTION_2D_DEALBREAKER, PROJECTION_3D_THRESHOLD si

PROJECTION_2D_THRESHOLD.

Acestia sunt alesi in mod autoadaptiv, de-a lungul numarului extins de secvente de
test.

Se introduce un alt prag, DEFINITE_3D_ACCEPTED_THRESHOLD (prag de valori
decisive pentru acceptarea 3D). Si acesta este ales in mod autoadaptiv i se refera la un
numar de valori Definite3D, considerate suficiente pentru a forta o concluzie de similaritate
3D.

Tabelul prezinté intervalul de valori recomandate pentru parametrii definiti in aceasta
sectiune, precum i in alte sectiuni.
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Pasul 3.3 - Interpretarea rezultatului comparatiei

Metoda interpreteaza rezultatele folosind o tehnica de cascadare, utilizand tehnica
Learly exit" (conceptul de iegire devreme din executie). Adicé atunci cand se obtine suficientd
incredere in decizie, nu mai exista niciun motiv pentru a continua cu ceilalti pasi de rafinare
a deciziei (fig. 10).

Mai jos sunt descrise alte cateva variabile necesare pentru a intelege diagrama care
prezintd metoda:

- MainSeriesLength fiind lungimea unei proiectii principale comparate;

- SecSeriesLength fiind lungimea unei serii de proiectii secundare comparate;

- DealBreaker2D fiind variabila care opreste o decizie sa treaca fortat in 2D datorita
DealBreakerVals definite anterior;

- UnsureGo2D fiind o variabila care decide daca ar trebui sa se treaca la 2D datorita
valorii ridicate a UnsureVals. Numarul valorilor nesigure se decide a fi prea ridicat pe baza
comparatiei cu pragul UNSUREVALUES_ACCEPTED_THRESHOLD;

- seria de proiectii secundare este comparaté cu o valoare de prag 3D secundar3,
cu mult mai mica decéat pragul PROJECTION_3D_THRESHOLD, deoarece metoda cauta
un indiciu in cazul acesta, nu un raspuns final. Acest prag este definit ca
PROJECTION_3D_THRESHOLD;

- GlobalThreshold (prag global), ca variabila calculata in functie de numarul seriilor
de valori de proiectie si pragul PROJECTION_3D_THRESHOLD ales.

Un alt parametru utilizat in fig. 10, care descrie metoda aplicata, este
FRACTIONAL_3D_THRESHOLD_INCREASE. Acesta se defineste ca o crestere mica
fractionara pe care o aduce pragului GlobalThreshold in cazul in care avem un rezultat
indicat drept 3D, cain fig. 10. Acest parametru este determinat in mod autoadaptiv, similar
cu celelalte praguri. Pentru implementarea detaliatd a metodei, este indicat a se urmari
schemalogica de program dinfig. 10. Tabelul contine valorile recomandate pentru parametrii
definiti in aceasta sectiune, precum si in alte sectiuni.

Pasul 4 - Folosirea valorilor SBS gi TAB la nivelul secventei

Folosind metodele descrise pana in acest punct, exista o valoare TAB si SBS pentru
fiecare cadru individual. Cadrele nu au, de obicei, aceeasi latime si indltime; agadar, valorii
TAB ii este aplicat un factor fractionar inainte sa ia parte la orice comparatii. Prin urmare:

SBS TAB

T A B _ projectionserieslength ) value

Jactor — TARB

projectionserieslength

=SBS

actor value

Factorul SBS este definit ca: SBS p

Ulterior, se determina daca o imagine este SBS sau TAB folosind programul descris
in schema logica de program din cadrul fig.i 11.

Metoda folosita este acceleratd de o arhitectura SIMD capabila sa ruleze aceasta
metodd pe fiecare al cincilea cadru. De asemenea, este de preferat o arhitectura
multiprocesor (multicore), deoarece acest algoritm trebuie rulat in paralel cu cadrele care
intrd in memoria arhitecturii, proces executat de un procesor sau circuit diferit.

Potrivirea 3D este rulata pentru o perioada de timp autoadaptiva. S-a constatat in
mod experimental ca o perioada de timp prea scurtd poate genera decizii cu un grad scazut
de incredere, in timp ce o perioada prea lunga poate include evenimente de continut
(schimbari de scena, tranzitii etc.) irelevante pentru clasificarea continutului.
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Tabel
Denumire parametru Valoare Valoare Valoare
minima tipica maxima
recomandata recomandata

PROJECTION _3D_THRESHOLD 0,18 0,22 0,25
PROJECTION_2D_THRESHOLD 0,4 0,5 0,75
PROJECTION_2D_DEALBREAKER 0,65 0,75 0,9
DEFINITE_3D_ACCEPTED_THRESHOLD 0,92 0,95 0,97
FRACTIONAL_3D_THRESHOLD_INCREASE 0,1 0,16 0,2
UNSUREVALUES_ACCEPTED_THRESHOLD 0,12 0,18 0,22

PROJECTION_3D_UNSURE_THRESHOLD 0,009 0,011 0,0125

DISCARDED_LIMIT 1,000 2,000 10,0000

Tabelul enumera intervalele de valori recomandate ale parametrilor necesari pentru

rularea metodei pe sistem.
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Revendicari

1. Metoda pentru detectarea cadrelor cu continut compatibil 3D, ce utilizeaza un
circuit (1) receptor de cadre, un modul (2) de memorie destinat stocarii cadrelor video, un
modul (3) de memorie destinat stocarii datelor procesate, reprezentate de imaginea de
muchii si imaginea esantionata, si un modul (4) ce contine o unitate centrala de procesare,
caracterizata prin aceea ca parcurge urmatoarea succesiune de pasi, cu ajutorul unitatii
centrale de procesare:

- genereaza (5) o imagine de muchii din informatiile din cadrele capturate de catre
circuitul (1) receptor de cadre, pentru a elimina erorile datorate diverselor variatii cromatice
ale imaginilor reale obisnuite;

- calculeaza (6) seriile de proiectii pe baza valorilor aferente imaginii de muchii,
inlaturand informatiile din cadrele inducéatoare in eroare, detectate pe marginea cadrelor si
avand praguri identice, pentru a determina un factor de similaritate;

- ia decizia de clasificare a continutului drept 3D Alaturat, 3D Suprapus sau 2D
folosind o tehnica de iesire devreme din executie, in cazul detectarii unei conditii favorabile,
folosind un minim necesar de comparatii (7) al factorilor de similaritate obtinuti atat pentru
continut 3D Alaturat, cat si pentru 3D Suprapus.

2. Metoda conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca generarea (5) imaginii
de muchii elimina variatiile cromatice diferite din secventele video ce pot introduce decizii
eronate, prin utilizarea unui filtru de muchii ce aplica un operator de tip Sobel, cu ajutorul
caruia se face o convolutie impreuna cu toti pixelii din imagine, valorile de muchii astfel
obtinute fiind normalizate.

3. Metoda conform revendicarii 1, caracterizata prin aceea ca etapa de calcul (6)
a seriilor de proiectii pe baza valorilor aferente imaginii de muchii utilizeaza niste valori ale
pragurilor determinate in mod adaptiv, si calculeaza factori de similaritate pentru continutul
3D Alaturat si 3D Suprapus, pe baza proiectiilor determinate care sunt in final normalizate
in functie de valoarea maxima din serie, eliminand astfel si mai mult deciziile eronate
generate de imagini bogate in continut, care ar putea produce valori de muchii diferite.

10



RO 127932 B1

51) Int.CI.
HO4N 13/00 30%601)

3 =

| i SES TAW saw 20

CPU s:mwfv &

Rkl

g S

k Anprdrue

METODA

3 7

6 3 198 alo

CIRCUIT RECEPTOR MEMORIE CADRE || MEMORIE PROCESARE
DE CADRE DATE

Fig. 1

VSYNC/HSYNC | Generator tact

l l REGIGTRH DE

@ CONFIGURARE
}' Y

DATA '"terfé{% de DMA iesire

- BUS
infrare " Dﬁﬂ@

F

Fig. 2 V

11



RO 127932 B1

51) Int.CI.
HO4N 13/00 ?°%-%Y

Alfiturate (SBS - Sumépgse %ms ~Top
Side by Side . and Boftom
webySieel  Fig. 3 :
P Impachetate (FF -
F’g' 4 frame packed}
Imagine Intreags
Fig. 5
Sobel Normalizar
-\A a5
Magnitudi
ne Conversie
A o Sobel i ia imaginea de muchii
imagine de luminozitate orizonta
Fig. 6

12



bR, b

apT—

SBS Proiecte Y Stanga

RO 127932 B1

51) Int.CI.
HO4N 13/00 ?°%-9Y

:_‘SBS Proiectie X Stanga SBS Protectie X Dreapta

Y
5
o
©
w
o
)..,
®
'm..
ol
@
&
.
w
ox]
1]
Kb ¥y - i “f:m.ij'.qfq,s &&w
L] v Famia . - ’
—
TAB Proiectie X Supetioard 5
) -3
)

o

1

Y Inferioar, o
>

TAB Proiectie

»

TAB Proiectie X Inferinoard

Fig. 7

13



a7

a8

0.5

04

03

G2

0.1

ot

0.6

0.5

G4

03

42

01

g
s TN

YRR P RUMNMUTHN AR
g b ot !sé‘*‘:;‘}?ls*

&5

RO 127932 B1

Fig. 8

FHE R RS A A

Fig. 9

14

FF P NS SRR R DT e NN T RO R
ﬂ FE 6 N HYHBRNUMABN L HBEBA U HESS M E MO0 ME

?1‘111 1}11-}3‘1%4 MBESEBBRTHGOR Y
b a4 B S U HE Gb BE

51) Int.CI.
HO4N 13/00 ?°%-%Y

-SBS Proieclie X Sténga -
semnal iniftial

- SBS Prolectie X Dreapta -
semnal inibal
Diferentele gbsolute

= GBS Proiechie X Sténga -
semnal initial

=SB Proiectie X semnal Dreapta
- gemnal inttial
Diferendele absolute

< GBS Prolectie X Stanga mulatd
cu -CAUTARE

- SBS Proiectie X Stinga mutatd
cu +CAUTARE



RO 127932 B1

51) Int.CI.
HO4N 13/00 %D

BTART

—_——

[ CiobalThreshold = PROJECTION 30 THRESHOLD « MainSeriesiength |

Uea Breacer 200

Definite3DMainSerdesiength >

Nu QEFINITE_30_ACCEPTED THRESHOLD ba

UnsussValsMainSeriesiength »

PSUREVALUES ACCEPTED THRESHMOLD v
| UnsuteGozD = 1 ]
Calculeazd SA0 pentru prolectia
BecPioon g wndand 51 pune I SecPro
PROJECTION 30 UNBURE THRESHOLD» - = o

SecSereslength
g Da *

i UnsiretolD = 1 1

GiobalThreshoid =
GlobalThishold +
MACTIONAL 30 THHESHOLD INCREA

orrsGiobalThrshold) U (DeaiBreaker2Des ﬁa
Wy * {UnsureGo2D) ]

Hetun 30 simiaiy Tactor a8 Retumn 2*MainSeresbength
Gioha!Threshod - mincoer {This ig actoally 20 value)
.

S

Fig. 10

15



RO 127932 B1

51) Int.CI.
HO4N 13/00 %D

START

5B g TR T S5 o <1 5-8B8 Left X Progecion Length §iv
15 TAB Top Y Projection Langth 1Al S8, « 1.5 SBS Left X Profection Lenpth

2 1P

TAB e > 014 { TAB g ¢ 1.5 TAB Top ¥ Projfection Length)

adryl esle

Ad

Fig. 11

Editare si tehnoredactare computerizatd - OSIM
Tiparit la: Oficiul de Stat pentru Inventii gi Marci
sub comanda nr. 840/2014

16



	Bibliographic Data / Abstract
	Description
	Claims
	Drawings



