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ВИДЕОСПРЕДСКАЗАНИЕМИПРОГРАММАДЕКОДИРОВАНИЯВИДЕОСПРЕДСКАЗАНИЕМ

(57) Формула изобретения
1. Способ декодирования видео с предсказанием, исполняемый устройством

декодирования видео с предсказанием, содержащий:
этап декодирования, на котором декодируют побочную информацию и сжатые

данные остаточного сигнала целевой области, которая является подлежащей
декодированию целью, из многочисленных наборов сжатых данных, полученных
посредством кодирования множества полученных разделением областей;

этап реконструкции информации движения, на котором восстанавливают вектор
движения, используемый для генерирования предсказанного сигнала целевой области,
из побочной информации;

этап сохранения информации движения, на котором сохраняют вектор движения в
средстве хранения информации движения;

этап компенсации движения, на котором генерируют предсказанный сигнал целевой
области на основе вектора движения;

этап реконструкции остаточного сигнала, на котором восстанавливают
воспроизводимый остаточный сигнал целевой области из сжатых данных, содержащих
остаточный сигнал; и

этап сохранения изображения, на котором добавляют предсказанный сигнал к
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воспроизводимому остаточному сигналу для реконструкции сигнала пикселя целевой
области и сохраняют реконструированный сигнал пикселя в качестве ранее
воспроизведенного изображения,

при этом на этапе декодирования устройство декодирования видео с предсказанием
декодирует нулевую побочную информацию и первую побочную информацию,

при этом нулевая побочная информация содержит разность нулевых векторов
движения и индекс предиктора нулевого вектора движения, используемый для
идентификации в качестве предиктора нулевого вектора движения одного вектора
движения, выбранного из множества векторов движения, сохраненных на этапе
сохранения информации движения,

при этомпервая побочная информация содержит индекс предиктора первого вектора
движения, используемый для идентификации в качестве предиктора первого вектора
движения одного вектора движения, выбранного из множества векторов движения,
сохраненных на этапе сохранения информации движения,

при этом этап реконструкции информации движения содержит:
этап реконструкции нулевой информации движения, на котором генерируют

предиктор нулевого вектора движения на основе индекса предиктора нулевого вектора
движения посредством использования вектора движения, выбранного из множества
векторов движения, хранящихся в средстве хранения информации движения, и добавляют
сгенерированный предиктор нулевого вектора движения к разности нулевых векторов
движения для реконструкции нулевого вектора движения; и

этап реконструкциипервой информации движения, на котором генерируютпредиктор
первого вектора движения на основе индекса предиктора первого вектора движения
посредством использования вектора движения, выбранного из множества векторов
движения, хранящихся в средстве хранения информации движения, для реконструкции
сгенерированного предиктора первого вектора движения в качестве первого вектора
движения,

при этом на этапе компенсации движения, устройство декодирования видео с
предсказанием объединяет два сигнала, полученных из ранее воспроизведенного
изображения, на основе нулевого вектора движения и первого вектора движения,
соответственно, для генерирования предсказанного сигнала целевой области,

при этом на этапе декодирования устройство декодирования видео с предсказанием
дополнительно декодирует информацию указания для указания, содержит ли первая
побочная информация разность векторов движения, в каждом кадре или в каждом
слайсе,

при этом когда информация указания указывает, что первая побочная информация
не содержит разность первых векторов движения, устройство декодирования видео с
предсказанием декодирует индекс предиктора первого вектора движения в качестве
первой побочной информации,

при этом когда информация указания указывает, что первая побочная информация
содержит разность первых векторов движения, устройство декодирования видео с
предсказанием декодирует разность векторов движения и индекс предиктора первого
вектора движения в качестве первой побочной информации,

при этом на этапе реконструкции первой информации движения, когда информация
указания указывает, что первая побочная информация не содержит разность первых
векторов движения, устройство декодирования видео с предсказанием генерирует
предиктор первого вектора движения на основе индекса предиктора первого вектора
движения посредством использования вектора движения, выбранного из множества
векторов движения, хранящихся в средстве хранения информации движения, и
реконструирует сгенерированный предиктор первого вектора движения в качестве
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первого вектора движения, и
при этом на этапе реконструкции первой информации движения, когда информация

указания указывает, что первая побочная информация содержит разность первых
векторов движения, устройство декодирования видео с предсказанием генерирует
предиктор первого вектора движения на основе индекса предиктора первого вектора
движения и добавляет сгенерированный предиктор первого вектора движения к
декодированной разности векторов движения для реконструкции первого вектора
движения.

2. Устройство декодирования видео с предсказанием, содержащее:
средство декодирования, которое декодирует побочную информацию и сжатые

данные остаточного сигнала целевой области, которая является подлежащей
декодированию целью, из многочисленных наборов сжатых данных, полученных
посредством кодирования множества полученных разделением областей;

средство реконструкции информации движения, которое восстанавливает вектор
движения, используемый для генерирования предсказанного сигнала целевой области,
из побочной информации;

средство хранения информации движения, которое сохраняет вектор движения;
средство компенсации движения, которое генерирует предсказанный сигнал целевой

области на основе вектора движения;
средство реконструкции остаточного сигнала, которое восстанавливает

воспроизводимый остаточный сигнал целевой области из сжатых данных, содержащих
остаточный сигнал; и

средство хранения изображения, которое добавляет предсказанный сигнал к
воспроизводимому остаточному сигналу для реконструкции сигнала пикселя целевой
области и которое сохраняет реконструированный сигнал пикселя в качестве ранее
воспроизведенного изображения,

при этом средство декодирования декодирует нулевую побочную информацию и
первую побочную информацию,

при этом нулевая побочная информация содержит разность нулевых векторов
движения и индекс предиктора нулевого вектора движения, используемый для
идентификации в качестве предиктора нулевого вектора движения одного вектора
движения, выбранного из множества векторов движения, хранящихся в средстве
хранения информации движения,

при этомпервая побочная информация содержит индекс предиктора первого вектора
движения, используемый для идентификации в качестве предиктора первого вектора
движения одного вектора движения, выбранного из множества векторов движения,
хранящихся в средстве хранения информации движения,

при этом средство реконструкции информации движения содержит:
средство реконструкции нулевой информации движения, которое генерирует

предиктор нулевого вектора движения на основе индекса предиктора нулевого вектора
движения посредством использования вектора движения, выбранного из множества
векторов движения, хранящихся в средстве хранения информации движения, и которое
добавляет сгенерированный предиктор нулевого вектора движения к разности нулевых
векторов движения для реконструкции нулевого вектора движения; и

средство реконструкциипервой информации движения, которое генерирует предиктор
первого вектора движения на основе индекса предиктора первого вектора движения
посредством использования вектора движения, выбранного из множества векторов
движения, хранящихся в средстве хранения информации движения, для реконструкции
сгенерированного предиктора первого вектора движения в качестве первого вектора
движения,
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при этом средство компенсации движения объединяет два сигнала, полученных из
ранее воспроизведенного изображения, на основе нулевого вектора движения и первого
вектора движения, соответственно, для генерирования предсказанного сигнала целевой
области,

при этом средство декодирования дополнительно декодирует информацию указания
для указания, содержит ли первая побочная информация разность векторов движения,
в каждом кадре или в каждом слайсе,

при этом когда информация указания указывает, что первая побочная информация
не содержит разность первых векторов движения, средство декодирования декодирует
индекс предиктора первого вектора движения в качестве первой побочной информации,

при этом когда информация указания указывает, что первая побочная информация
содержит разность первых векторов движения, средство декодирования декодирует
разность векторов движения и индекс предиктора первого вектора движения в качестве
первой побочной информации,

при этом когда информация указания указывает, что первая побочная информация
не содержит разность первых векторов движения, средство реконструкции первой
информации движения генерирует предиктор первого вектора движения на основе
индекса предиктора первого вектора движения посредством использования вектора
движения, выбранного из множества векторов движения, хранящихся в средстве
хранения информации движения, и реконструирует сгенерированныйпредиктор первого
вектора движения в качестве первого вектора движения, и

при этом когда информация указания указывает, что первая побочная информация
содержит разность первых векторов движения, средство реконструкции первой
информации движения генерирует предиктор первого вектора движения на основе
индекса предиктора первого вектора движения и добавляет сгенерированныйпредиктор
первого вектора движения к декодированной разности векторов движения для
реконструкции первого вектора движения.
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