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Méthode rapide de segmentatioh et d’ indexation du flux MPEG1-2 par bloc DCT
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mé : L'indexation supervisée nécessaire pour atteindre un document

PROBLEMATIQUE versuneindexation MPEG7 :

multimédia, se traduit par un lourd temps de calcul. Une grande partie
des données éant déja mdée a format MPEG 1&2, nous alons
direaement utiliser ceflux en naus limitant au déadage entropique et a
la quantification inverse. Dans un premier temps, nous déaivons la
méthode de segmentation uilisant les informations de wuleur et de
mouwvement, en naus limitant aux termes de basse fréquence de la DCT
et aux vedeurs mouvements diredement donnés dans le flux. Puis, nous
enchainons par le cacul du mouvement de la caméra et des objets, ce qui
permet I'indexation (détermination de champs MPEG7).

Existant : « calcul du mouvement dela canéra
« segmentation des objets mobiles

- Opération gourmande en temps

Calcul des champs MPEG 7, i.e. pour chaque
image (ou groupe d’image) :
n°image: i | Durée: nimages | zoom-— rotation —pan - tilt

9]

Grande quantité d’information
auformat MPEG1 & 2

Utilisation de I’ analyse de la séquence

effectuéelors de ' encodage
(estimation i mouvement et valeurs DCT)

Pouvoir extraire uneinformation :

Pertinente | Non supervisée | Rapide

Notre contribution :

« Utilisation des vecteurs mouvements donrés directement par le flux MPEG 1& 2 pou estimer le modéle de
mouvement dela canéra

=
I., évaluation ce la pertinence des vecteurs mouvement en utilisant lesimages d’ erreur

« Utilisation des moyennes des blocs de luminance & des maaoblocs de chrrominance pour la segmentation
des zones d "intéréts
vers une détection des objets en mouvement

MPEG1 tilise les redondances : « jecti i / chrominances)
« Temporelles (corrélation entre images)
+ Spatiales (plage uniforme — DCT)
« Statistiques (codage entropique)

AU TR Cb : chrominancebleue

+ Cr : chrominance rouge

- ® @ (LA G
Luminance
+ Chague bloc contient 8x8 pixels

Rappel norme 1 & 2

+ Un maaobloc est composé de quatre blocs adjacents

. . Décomposition de la séquence & groupe d'images :
Cb Cr

D e

Prédiction du mouvement par macrobloc pour
les Prédites (P) et les Bidirectionnelles (B)

«  découpage en macroblocs 16x16 del'image aprédire
« recherched un maaobloc similaire dans uneimage d§ja adée

prédic. avant
__ prédic. arriere

B a mder

Pour un maaobloc del :

Pour lesimages P et B :

* Segmentation des zones de couleur uniforme * Qualité des résultats proportiomell e ala grandeur du voisinage de larecherche

Pour I’axe x, nousavons: [ 1 | 20 ! '
0 He - Hol-f.e 1), valermoyene ceypel,des
i Bl L
L2 P 0| deux Hocsvoisins ar avex

L ={Lumcr,ch} %\‘ Wﬁ 0
10 i
distlx‘ (f ): g | + moy, : valeur moyenne del'image detypel

zone_recherche<+7

=

A
! . )‘. zone_recherche<+ 2

poidsfixé empiriquement.
1oL

* Utilisation de " image d erreur pour la pertinence du vedeur mouvement

‘—vJ } /\m :/\m. :0<et/\mv empirique.
|- Pluslavaleur DC est grande

Plusle nombre des éléments delaDCT sont importants
Pluslavaleur de ces derniéres est grande

—> /\um " /\Cv 5 /\Ch empiriques

—

Si d\st“‘> a (a empirique)

L} Lesdeux blocs n’ appartiennent pas alaméme zone d' intérét

* Utilisation des vedeurs mouvement pour recller les zones de couleur uniforme
Moins|le vecteur mouvement donné dansle

© MPEG 1& 2 contient des informations sur e mouvement des maaoblocs q
flux est pertinent

Sur la séquence Stephan Edberg

& |e mouvement maximum de recherche n’ est pas connu lors du décodage

cemouvement est cantonné aun voisinage de recherche < +7 pixels * Diff érence de segmentation entre les B et lesP :

Siquence & caméra fixe représentant une voiture
ayant un mouvement de transiation d envirors 7
pixels de lagauche vers la droite

Segmentation des objets en mouvement

plus prés Si recherche a7 pixels

irection ces vecteurs|
delaréalité du mouvement

Si recherche az 2 fixels

Meilleurs résultats sur les B que sur les P.

Cb Cr « Vecteurs mouvements pour chague macrobloc A
— agobloc
S « Image d' erreur danslePoul Moyennesd‘u
w précédent macrobloc &
) Moyennes de chague bloc prédire
c (valeurs DC delaDCT aune
8 constante multipli cative pres).
[a) [— 11 faut reconstruire la valeur des blocs et maaoblocs . " .

Travail sur des gréce alaprédiction de mouvement
images “ mosaique” : - et I'image d'erreur données dans e flux. Prédiction  Erreur
Trandations possibles : Rotations possibles :
TR, X.y x 2 4 Bx 38
R~ - xT, )+TRX - 1.%1+ T H_Ry +y.R, + f.tan”? HT .%u °F H_szm
2 2
X%’Ry + f.Eu y2 E.Rx -x.R, + f.tan* E%EEM y2 E.Rm,"
f f
PlusleZoom : Ry, U et U mowement de!’objet projeté sur larétine
« 3trandations
©
\as « 3rotations P - G 2 2 <
« Utilisation d'une améraasténopé) f
«le 0om . —=cte

8 « Moddle orthagraphique ¢ U = —cte(T —XT)+ YR
© q A X X z .
=) « Entre deux images conséautives :
s et U, =-otd,-y1)-
T L @ o T,etR, ouT,etR, jouent leméme role y —ct Ty YT)-XR,
- " o -
S = o Rypon € T, jouent lemémerdle
>
3
[=] En calculant les d 4 équations a4 inconntes
=

[

Minimisation des moindres carrées

'@

par rapport aux paramétres du modéle de mouvement :

s s ) ko) ) E

Onestimedorc: «lepanR (équivalentaT,)
«letilt R, (équivalentaT,)
«lezoom R, (équivalent aT,)
«larotationR,

Remplissage du champ :
SegmentedCameraMotion_Infofi] :

n°image: i | Durée: 1 image | zoom—rotation — pan - tilt

RESULTATS

Pour MPEG 1& 2, larecherche du mac nal de +7 pixels.
Remarquonsici que
Probléme autour desimages 90 : le proche de 11, ne peut ére trowé. Cela entraine un calcul fau
Pour le zoom et larotation, lavaleur 0, nte un déplacement d’un maximum de 0,
explique que les deux courbes ne se juxtapasent pas complétement. A ceniveau d'amplitude, la curbe donne une indication de { b
direction plus qu’ une valeur

tion d'un modéle dfine
aultres composantes. |~

* Segmentation des objets en mouvement :

orsque le mouvement de la caméra n'est pas trop grand.
L'éude de I'image d'erreur, transmise dans le fl permet de déterminer la validité du
mouvement trowe.

Q} Lorsque le mouvement de la

Stephan Edberg - img ast Guard - img. 2t Hall -img. 93

Conclusion
Laméthode mise en cauvre évite la déaompression totale du flux MPEG1-2 et utilise |e maximum d'informations déja présentes dans le flux :
* vedteurs mouvement pour lesB et les P,
* coefficientsdela DCT : dansles|, pour larecnstruction del'image ; dansles B et les P pour la pertinence des vecteurs mouvement.
Lefait de rester sur lanotion de bloc e maaobloc donne des résultats moins préds mais dans un laps de temps beaucoup plus court (proche du temps réd).
Pour cequi est ducacul du mouvement de la canéra, les résultats trouvés sont proches du mouvement connu des séquences et cequel que soit le cdeur utilisé (&
+0,5 pixel pour lestrandations).
Une anélioration de la méthode serait d' arriver a différencier les spt parametres (les trois trandations, les trois rotations et le z0om), mais pour cea, nous ne
pourrons plus considérer uneimage & sa suivante, mais une suite d'images.
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