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밀도를 결정한다.  비디오 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트를 식별하고, 이어서 0의 소수 부

분을 가지는 (세트 내에서의) MV 값들의 출현율에 적어도 부분적으로 기초하여 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택할

수 있다.  또는, 비디오 인코더가 레이트 왜곡 분석을 수행할 수 있고, 여기서 레이트 왜곡 분석은 정수 샘플 MV

정밀도 쪽으로 바이어스된다.  또는, 비디오 인코더는 비디오에 관한 정보를 수집하고, 수집된 정보에 적어도 부

분적으로 기초하여 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택할 수 있다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

컴퓨팅 디바이스가 프로그램될 때 상기 컴퓨팅 디바이스로 하여금 동작들을 수행하게 하기 위한 컴퓨터 실행 가

능한 명령어들을 저장하는 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체로서, 상기 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매

체는 비휘발성 메모리, 자기 디스크, CD-ROM, 및 DVD로 이루어진 그룹으로부터 선택되며, 상기 동작들은,

비디오를 인코딩하는 단계와,

인코딩된 비디오를 출력하는 단계

를 포함하고,

상기 비디오를 인코딩하는 단계는,

상기 비디오의 유닛(unit)에 대한 움직임 벡터(motion vector; "MV") 정밀도를 결정하는 단계를 포함하고, 상기

비디오의 상기 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들은 상기 유닛에 대한 MV 정밀도를 가지며, 상기 유닛에 대한 MV

정밀도를 결정하는 단계는:

소수 샘플 MV 정밀도(fractional-sample MV precision)를 가지는 MV 값 세트를 식별하는 단계; 

상기 MV 값 세트 내에서의, 0의 소수 부분을 가지는 MV 값들의 출현율(prevalence)을 측정하는 단계;

상기 출현율의 측정값을 문턱값과 비교하는 단계; 및

상기 비교의 결과에 적어도 부분적으로 기초하여 상기 유닛에 대한 상기 MV 정밀도를 선택하는 단계

를 포함하고,

상기 MV 값 세트는,

영(0) 값의 MV들 및 영이 아닌 값의 MV들을 포함하도록 허용되거나,

영이 아닌 값의 MV들만을 포함하도록 제약되거나,

특정 블록 크기 이상의 블록들로부터의 영이 아닌 값의 MV들만을 포함하도록 제약되는 것인 하나 이상

의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 출현율의 측정은 0의 소수 부분을 가지는 상기 MV 값 세트의 분율(fraction)이거나, 또는

영역 또는 영역 세트가 상기 MV 값 세트를 사용하고, 상기 출현율의 측정은 0의 소수 부분을 가지는 상기 MV 값

들 중 하나를 사용하는 상기 영역 또는 상기 영역 세트의 분율인 것인 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 3 

제2항에 있어서, 상기 출현율의 측정이 문턱값을 초과하면, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는 정수 샘

플 MV 정밀도(integer-sample MV precision)이고, 상기 출현율의 측정이 상기 문턱값을 초과하지 않으면, 상기

유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는 소수 샘플 MV 정밀도인 것인 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 4 

제1항에 있어서, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는 정수 샘플 MV 정밀도이고, 상기 유닛에 대한 상기

선택된 MV 정밀도는 또한, 이벤트가 상기 소수 샘플 MV 정밀도로의 스위치 백(switch back)을 야기할 때까지,

상기 비디오의 후속 유닛들에 대해 사용되며,

상기 이벤트는,
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정의된 수의 유닛들의 인코딩;

장면(scene) 변화; 또는

인코딩 동안의 관찰에 기초하여, 상기 소수 샘플 MV 정밀도로의 스위칭 백이 유익할 것이라는 결정인 것인 하나

이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 5 

삭제

청구항 6 

제1항에 있어서, 상기 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택하는 단계는 또한, 문턱값 양(amount)의 영이 아닌 값의 MV

들이 있으면 정수 샘플 MV 정밀도로의 스위칭이 허용되도록, 영이 아닌 값의 MV들의 출현율의 측정에 적어도 부

분적으로 기초하고, 영이 아닌 값의 MV들의 출현율의 측정은, (a) 영이 아닌 값의 MV들인 MV 값들의 분율, (b)

영이 아닌 값의 MV들을 사용하는 블록들의 카운트(count), 또는 (c) 영이 아닌 값의 MV들을 사용하는 영역 또는

영역 세트의 분율이며, 상기 소수 샘플 MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트는 상기 영역 또는 영역 세트의 영이 아

닌 값의 MV들 중에서 식별되는 것인 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 7 

제1항에 있어서, 상기 비디오의 유닛은 상기 비디오의 현재 유닛이고,

상기 인코딩은 단일 패스 인코딩이고, 상기 현재 유닛에 대해 선택된 MV 정밀도는, 상기 비디오의 하나 이상의

이전 유닛에 적어도 부분적으로 의존하거나; 또는

상기 인코딩은 다중 패스(multi-pass) 인코딩이고, 상기 현재 유닛에 대해 선택된 MV 정밀도는, 상기 비디오의

현재 유닛에 적어도 부분적으로 의존하는 것인 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 8 

제1항에 있어서, 상기 동작들은, 

(a)  정수  샘플  MV  정밀도가  적절하다는  신뢰  수준,  (b)  인코딩  및  디코딩  중  적어도  하나의  계산  능력

(computational capacity) 또는 (a), (b) 모두에 적어도 부분적으로 기초하여 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의

또는 그 반대쪽으로의 바이어스의 양을 조절하는 단계를 더 포함하는 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 9 

제1항에 있어서, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는, 상기 비디오의 상기 유닛 내의 블록들에 대한 MV

값들의 수평 MV 성분 및 수직 MV 성분 중 적어도 하나에 대한 것인 하나 이상의 컴퓨터 판독 가능한 매체.

청구항 10 

제1항에 있어서, 상기 유닛은 시퀀스, 장면 변화 사이의 일련의 픽처들, 픽처들의 그룹, 픽처, 타일, 슬라이스

코딩 트리 유닛, 및 코딩 유닛으로 이루어지는 그룹으로부터 선택되고, 상기 블록들은 예측 블록들, 예측 유닛

들, 매크로블록들 또는 서브매크로블록 파티션들(sub-macroblock partitions)인 것인 하나 이상의 컴퓨터 판독

가능한 매체.

청구항 11 

컴퓨팅 디바이스로서,

하나 이상의 프로세싱 유닛과,

휘발성 메모리와,

비휘발성 메모리 및 저장소 중 적어도 하나 - 상기 비휘발성 메모리 및 저장소 중 적어도 하나는, 컴퓨팅 디바

이스가 프로그램될 때, 상기 컴퓨팅 디바이스로 하여금 동작들을 수행하게 하기 위한 컴퓨터 실행 가능한 명령

어들을 저장하며, 
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상기 동작들은, 

비디오 인코더로, 비디오를 인코딩하는 단계와,

버퍼 내에, 출력을 위하여 상기 인코딩된 비디오를 저장하는 단계

를 포함하고,

상기 비디오를 인코딩하는 단계는,

복수의 MV 정밀도 중에서 상기 비디오의 유닛에 대한 움직임 벡터("MV") 정밀도를 결정하는 단계를 포함하고,

상기 복수의 MV 정밀도는 하나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도 및 정수 샘플 MV 정밀도를 포함하며, 상기 비디오의

상기 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들은 상기 유닛에 대한 MV 정밀도를 가지며, 상기 결정하는 단계는:

      상기 비디오에 관한 정보를 수집하는 단계 - 상기 수집된 정보는 하나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도 중 하

나에서 MV 값 세트를 포함함 -;

      상기 MV 값 세트 내에서, 0의 소수 부분을 가지는 MV 값들의 출현율을 측정하는 단계;

      출현율의 측정값을 문턱값과 비교하는 단계; 및

      상기 비교의 결과에 적어도 부분적으로 기초하여 상기 유닛에 대한 상기 MV 정밀도를 선택하는 단계

를 포함하고,

상기 MV 값 세트는,

영(0) 값의 MV들 및 영이 아닌 값의 MV들을 포함하도록 허용되거나,

영이 아닌 값의 MV들만을 포함하도록 제약되거나,

특정 블록 크기 이상의 블록들로부터의 영이 아닌 값의 MV들만을 포함하도록 제약되는 것인 컴퓨팅 디

바이스.

청구항 12 

제11항에 있어서, 

상기 수집된 MV 값들은 그의 소수 부분의 값에 따라 편성되는(organized) 것인 컴퓨팅 디바이스.

청구항 13 

제11항에 있어서, 상기 비디오의 유닛은 상기 비디오의 현재 유닛이고,

상기 인코딩은 단일 패스 인코딩이고, 상기 현재 유닛에 대해 선택된 MV 정밀도는, 상기 비디오의 하나 이상의

이전 유닛에 적어도 부분적으로 의존하거나; 또는

상기 인코딩은 다중 패스 인코딩이고, 상기 현재 유닛에 대해 선택된 MV 정밀도는, 상기 비디오의 현재 유닛에

적어도 부분적으로 의존하는 것인 컴퓨팅 디바이스.

청구항 14 

제11항에 있어서, 상기 인코딩하는 단계는, 

(a)  정수 샘플 MV 정밀도가 적절하다는 신뢰 수준, (b) 인코딩 및 디코딩 중 적어도 하나의 계산 능력 또는

(a), (b) 모두에 적어도 부분적으로 기초하여 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 또는 그 반대쪽으로의 바이어스의

양을 조절하는 단계를 더 포함하는 것인 컴퓨팅 디바이스.

청구항 15 

제11항에 있어서, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는, 상기 비디오의 상기 유닛 내의 블록들에 대한 MV

값들의 수평 MV 성분 및 수직 MV 성분 중 적어도 하나에 대한 것인 컴퓨팅 디바이스.

청구항 16 
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제11항에 있어서, 상기 유닛은 시퀀스, 장면 변화 사이의 일련의 픽처들, 픽처들의 그룹, 픽처, 타일, 슬라이스

코딩 트리 유닛, 및 코딩 유닛으로 이루어지는 그룹으로부터 선택되고, 상기 블록들은 예측 블록들, 예측 유닛

들, 매크로블록들 또는 서브매크로블록 파티션들인 것인 컴퓨팅 디바이스.

청구항 17 

컴퓨팅 디바이스에서의 방법으로서,

비디오를 인코딩하는 단계와,

상기 인코딩된 비디오를 출력하는 단계

를 포함하고,

상기 비디오를 인코딩하는 단계는,

상기 비디오의 유닛에 대한 움직임 벡터("MV") 정밀도를 결정하는 단계를 포함하고, 상기 비디오의 상기 유닛

내의 블록들에 대한 MV 값들은 상기 유닛에 대한 MV 정밀도를 가지며, 상기 유닛에 대한 MV 정밀도를 결정하는

단계는:

소수 샘플 MV 정밀도(fractional-sample MV precision)를 가지는 MV 값 세트를 식별하는 단계와,

상기 MV 값 세트 내에서의, 0의 소수 부분을 가지는 MV 값들의 출현율(prevalence)을 측정하는 단계와,

상기 출현율의 측정값을 문턱값과 비교하는 단계와,

상기 비교의 결과에 적어도 부분적으로 기초하여 상기 유닛에 대한 상기 MV 정밀도를 선택하는 단계

를 포함하고,

상기 MV 값 세트는,

영(0) 값의 MV들 및 영이 아닌 값의 MV들을 포함하도록 허용되거나,

영이 아닌 값의 MV들만을 포함하도록 제약되거나,

특정 블록 크기 이상의 블록들로부터의 영이 아닌 값의 MV들만을 포함하도록 제약되는 것인 컴퓨팅 디

바이스에서의 방법.

청구항 18 

제17항에 있어서, 상기 출현율의 측정은 0의 소수 부분을 가지는 상기 MV 값 세트의 분율(fraction)이거나, 또

는

영역 또는 영역 세트가 상기 MV 값 세트를 사용하고, 상기 출현율의 측정은 0의 소수 부분을 가지는 상기 MV 값

들 중 하나를 사용하는 상기 영역 또는 상기 영역 세트의 분율인 것인 컴퓨팅 디바이스에서의 방법.

청구항 19 

제17항에 있어서, 상기 출현율의 측정이 문턱값을 초과하면, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는 정수

샘플 MV 정밀도이고, 상기 출현율의 측정이 상기 문턱값을 초과하지 않으면, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV

정밀도는 소수 샘플 MV 정밀도인 것인 컴퓨팅 디바이스에서의 방법.

청구항 20 

제17항에 있어서, 상기 유닛에 대한 상기 선택된 MV 정밀도는, 정수 샘플 MV 정밀도이고, 상기 유닛에 대한 상

기  선택된  MV  정밀도는  또한,  이벤트가  상기  소수  샘플  MV  정밀도로의  스위치  백(switch  back)을  야기할

때까지, 상기 비디오의 후속 유닛들에 대해 사용되며,

상기 이벤트는,

정의된 수의 유닛들의 인코딩;

장면 변화; 또는
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인코딩 동안의 관찰에 기초하여, 상기 소수 샘플 MV 정밀도로의 스위칭 백이 유익할 것이라는 결정인 것인 컴퓨

팅 디바이스에서의 방법.

발명의 설명

기 술 분 야

배 경 기 술

엔지니어는 디지털 비디오의 비트 레이트(bit  rate)를 감소시키기 위해 압축(compression)(소스 코딩(source[0001]

coding) 또는 소스 인코딩(source encoding)이라고도 불리움)을 사용한다.  압축은 비디오 정보를 보다 낮은 비

트  레이트  형태로  변환함으로써  비디오  정보를  저장하고  전송하는  비용을  감소시킨다.   압축  해제

(decompression)(디코딩(decoding)이라고도 불리움)는 압축된 형태로부터 원래 정보(original information)의

버전을 재구성한다.  "코덱"은 인코더/디코더 시스템이다.

지난  20년에  걸쳐,  ITU-T  H.261,  H.262(MPEG-2  또는  ISO/IEC  13818-2),  H.263  및  H.264(MPEG-4  AVC  또는[0002]

ISO/IEC  14496-10)  표준,  MPEG-1(ISO/IEC  11172-2)  및  MPEG-4  Visual(ISO/IEC  14496-2)  표준,  및  SMPTE

421M(VC-1) 표준을 비롯한, 다양한 비디오 코덱 표준이 채택되었다.  보다 최근에, HEVC 표준(ITU-T H.265 또는

ISO/IEC 23008-2)이 승인되었다.  (예컨대, 스케일러블 비디오 코딩/디코딩(scalable video coding/decoding)

에 대한, 샘플 비트 심도(sample bit depth) 또는 크로마 샘플링 레이트(chroma sampling rate)의 면에서 보다

높은  충실도(fidelity)를  갖는  비디오의  코딩/디코딩에  대한,  또는  멀티뷰  코딩/디코딩(multi-view

coding/decoding)에 대한) HEVC 표준에 대한 확장이 현재 개발 중이다.  비디오 코덱 표준은 전형적으로, 특정

의 특징이 인코딩 및 디코딩에서 사용될 때 비트스트림에서의 파라미터를 상세히 기술하는, 인코딩된 비디오 비

트스트림의 구문(syntax)에 대한 옵션을 정의한다.  많은 경우에, 비디오 코덱 표준은 또한 디코더가 디코딩에

서 부합하는 결과를 달성하기 위해 수행해야만 하는 디코딩 동작에 관한 상세를 제공한다.  코덱 표준 이외에,

다양한 독점적 코덱 포맷(proprietary codec format)은 인코딩된 비디오 비트스트림의 구문에 대한 다른 옵션

및 대응하는 디코딩 동작을 정의한다.

일반적으로, 비디오 압축 기법은 "인트라 픽처(intra-picture)" 압축 및 "인터 픽처(inter-picture)" 압축을[0003]

포함한다.  인트라 픽처 압축 기법은 개개의 픽처를 압축하고, 인터 픽처 압축 기법은 선행 및/또는 후속 픽처

(종종 참조 또는 앵커 픽처라고 불리움) 또는 픽처들을 참조하여 픽처를 압축한다.

인터 픽처 압축 기법은 비디오 시퀀스에서의 시간 중복성(temporal redundancy)을 이용함으로써 비트 레이트를[0004]

감소시키기 위해 움직임 추정(motion estimation) 및 움직임 보상(motion compensation)을 종종 사용한다.  움

직임 추정은 픽처들 간의 움직임을 추정하는 프로세스이다.  하나의 통상적인 기법에서, 움직임 추정을 사용하

는 인코더는 현재 픽처에서의 현재 샘플 값 블록을 다른 픽처(참조 픽처) 내의 검색 영역에 있는 동일한 크기의

후보 블록과 정합시키려고 시도한다.  인코더가 참조 픽처 내의 검색 영역에서 정확한 또는 "충분히 가까운" 일

치를 발견할 때,  인코더는 현재 블록과 후보 블록 사이의 위치 변화를 (MV(motion  vector:  움직임 벡터)와

같은) 움직임 데이터로서 파라미터화한다.  MV가 종래에는 좌우 공간 변위를 나타내는 수평 MV 성분과 상하 공

간 변위를 나타내는 수직 MV 성분을 가지는 2차원 값이다.  일반적으로, 움직임 보상은 움직임 데이터를 사용하

여 참조 픽처(들)로부터 픽처를 재구성하는 프로세스이다.

MV는 현재 블록에 대한 참조 픽처 내의 동일 장소에 있는 위치(co-located position)로부터 시작하여 정수 개의[0005]

샘플 격자 위치로 환산되는 공간 변위를 나타낼 수 있다.  예를 들어, 현재 픽처에서 위치 (32, 16)에 있는 현

재 블록에 대해, MV (-3, 1)은 참조 픽처에서의 위치 (29, 17)을 나타낸다.  또는, MV는 현재 블록에 대한 참조

픽처 내의 동일 장소에 있는 위치로부터의 소수 개의 샘플 격자 위치로 환산되는 공간 변위를 나타낼 수 있다.

예를 들어, 현재 픽처에서 위치 (32, 16)에 있는 현재 블록에 대해, MV (-3.5, 1.25)은 참조 픽처에서의 위치

(28.5, 17.25)을 나타낸다.  참조 픽처에서 소수 오프셋에 있는 샘플 값을 결정하기 위해, 인코더는 전형적으로

정수 샘플 위치에 있는 샘플 값들 사이에서 보간한다.  이러한 보간은 계산 집중적일 수 있다.  움직임 보상 동

안, 디코더도 참조 픽처에서 소수 오프셋에 있는 샘플 값을 계산하기 위해 필요에 따라 보간을 수행한다.

상이한  비디오  코덱  표준  및  포맷이  상이한  MV  정밀도를  갖는  MV를  사용해왔다.   정수  샘플 MV  정밀도에[0006]

있어서, MV 성분은 공간 변위에 대한 정수 개의 샘플 격자 위치를 나타낸다.  1/2 샘플 MV 정밀도 또는 1/4 샘
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플 MV 정밀도와 같은 소수 샘플 MV 정밀도에 있어서, MV 성분은 공간 변위에 대한 정수 개의 샘플 격자 위치 또

는 소수 개의 샘플 격자 위치를 나타낼 수 있다.  예를 들어, MV 정밀도가 1/4 샘플 MV 정밀도이면, MV 성분은

0 개의 샘플, 0.25 개의 샘플, 0.5 개의 샘플, 0.75 개의 샘플, 1.0 개의 샘플, 1.25 개의 샘플 등의 공간 변위

를  나타낼  수  있다.   일부  비디오  코덱  표준  및  포맷은  인코딩  동안  MV  정밀도의  스위칭을  지원한다.

그렇지만, 특정 인코딩 시나리오에서, 어느 MV 정밀도를 사용할지에 관한 인코더측 결정이 효과적으로 행해지지

않는다.

발명의 내용

요약하면, 상세한 설명은 MV(motion vector) 정밀도의 선택에 대한 인코더측 동작에서의 혁신을 제시한다.  예[0007]

를 들어, 비디오 인코더가 비디오를 인코딩할 때, 비디오 인코더는 비디오의 어떤 단위에 대한 MV 정밀도를 결

정한다.

본원에 기술되는 혁신의 일 양태에 따르면, 비디오 인코더가 단위에 대한 MV 정밀도를 결정할 때, 비디오 인코[0008]

더는 소수 샘플 MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트를 식별할 수 있다.  비디오 인코더는 0의 소수 부분을 가지는

MV 값들의, MV 값 세트 내에서의, 출현율(prevalence)에 적어도 부분적으로 기초하여 단위에 대한 MV 정밀도를

선택할 수 있다.

본원에 기술되는 혁신의 다른 양태에 따르면, 비디오 인코더가 단위에 대한 MV 정밀도를 결정할 때, 비디오 인[0009]

코더는 하나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도 및 정수 샘플 MV 정밀도를 포함하는 다수의 MV 정밀도 중에서 결정하

기 위해 레이트 왜곡 분석을 수행할 수 있다.  레이트 왜곡 분석은 (a) 왜곡 비용을 스케일링하는 것, (b) 왜곡

비용에 페널티(penalty)를 부가하는 것, (c) 비트 레이트 비용(bit rate cost)을 스케일링하는 것, (d) 비트 레

이트 비용에 페널티를 부가하는 것, 및/또는 (e) 라그랑지 승수 인자(Lagrangian multiplier factor)를 조절하

는 것에 의해 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로 바이어스된다.

본원에 기술되는 혁신의 다른 양태에 따르면, 비디오 인코더가 단위에 대한 MV 정밀도를 결정할 때, 비디오 인[0010]

코더는 비디오에 관한 정보를 수집하고, 수집된 정보에 적어도 부분적으로 기초하여, 다수의 MV 정밀도 중에서

단위에 대한 MV 정밀도를 선택할 수 있다.  다수의 MV 정밀도는 하나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도 및 정수 샘플

MV 정밀도를 포함한다.

MV 정밀도를 선택하는 것에 대한 인코더측 옵션에 대한 혁신은 방법의 일부로서, 방법을 수행하도록 구성된 컴[0011]

퓨팅 디바이스의 일부로서, 또는 컴퓨팅 디바이스로 하여금 방법을 수행하게 하기 위한 컴퓨터 실행 가능 명령

어를 저장하는 유형적 컴퓨터 판독 가능 매체의 일부로서 구현될 수 있다.  다양한 혁신들이 결합하여 또는 개

별적으로 사용될 수 있다.

본 발명의 전술한 목적, 특징 및 장점 그리고 다른 목적, 특징 및 장점이 첨부 도면을 참조하여 계속되는 이하[0012]

의 발명을 실시하기 위한 구체적인 내용으로부터 보다 명백하게 될 것이다.

도면의 간단한 설명

도 1은 일부 기술된 실시예가 구현될 수 있는 예시적인 컴퓨팅 시스템을 나타낸 도면.[0013]

도 2a 및 도 2b는 일부 기술된 실시예가 구현될 수 있는 예시적인 네트워크 환경을 나타낸 도면.

도 3은 일부 기술된 실시예가 구현될 수 있는 예시적인 인코더 시스템을 나타낸 도면.

도 4a 및 도 4b는 일부 기술된 실시예가 구현될 수 있는 예시적인 비디오 인코더를 나타낸 도면.

도 5는 화면 포착을 위한 입력을 제공할 수 있는 콘텐츠를 갖는 컴퓨터 바탕화면 환경을 나타낸 도면.

도 6은 자연스런 비디오 콘텐츠 및 인위적인 비디오 콘텐츠를 갖는 혼합 콘텐츠 비디오를 나타낸 도면.

도 7a 및 도 7b는, 각각, 정수 샘플 공간 변위 및 소수 샘플 공간 변위를 가지는 MV 값에 의한 움직임 보상을

나타낸 도면.

도 8은 인코딩 동안 MV 정밀도를 적응시키는 일반화된 기법을 나타낸 플로우차트.

도 9는 저복잡도 접근법을 사용하여 인코딩 동안 MV 정밀도를 적응시키는 예시적인 기법을 나타낸 플로우차트.

도 10은 저복잡도 접근법의 일부 변형에 따른 픽처의 상이한 영역을 나타낸 도면.
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발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

상세한 설명은 인코딩 동안의 MV(motion vector) 정밀도의 선택에서의 혁신을 제시한다.  이 접근법은 레이트[0014]

왜곡 성능 및/또는 계산 효율의 면에서 효과적인 압축을 용이하게 할 수 있다.  예를 들어, 비디오 인코더는 하

나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도 및 정수 샘플 MV 정밀도를 포함하는 다수의 MV 정밀도 중에서 비디오의 어떤 유

닛에 대한 MV 정밀도를 결정한다.  비디오 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트를 식별하고, 이

어서 0의 소수 부분을 가지는 (세트 내에서의) MV 값들의 출현율에 적어도 부분적으로 기초하여 유닛에 대한 MV

정밀도를 선택할 수 있다.  또는, 비디오 인코더가 레이트 왜곡 분석을 수행할 수 있고, 여기서 레이트 왜곡 분

석은 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로 바이어스된다.  또는, 비디오 인코더는 비디오에 관한 정보를 수집하고, 수집

된 정보에 적어도 부분적으로 기초하여 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택할 수 있다.  또는, 비디오 인코더는 어떤

다른 방식에서 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정밀도를 결정할 수 있다.

본원에 기술되는 동작이 여러 곳에서 비디오 인코더에 의해 수행되는 것으로 기술되어 있지만, 많은 경우에, 동[0015]

작이 다른 유형의 미디어 처리 도구에 의해 수행될 수 있다.

본원에 기술되는 혁신들 중 일부는 HEVC 표준에 특유한 구문 요소(syntax element) 및 동작을 참조하여 설명된[0016]

다.  본원에 기술되는 혁신은 또한 다른 표준 또는 포맷에 대해 구현될 수 있다.

보다 일반적으로, 본원에 기술되는 예에 대한 다양한 대안이 가능하다.  예를 들어, 본원에 기술되는 방법들 중[0017]

일부가 기술된 방법 동작들의 순서를 변경하는 것에 의해, 특정의 방법 동작을 분할, 반복 또는 생략하는 것에

의해, 기타에 의해 수정될 수 있다.  개시되는 기술의 다양한 양태가 결합하여 또는 개별적으로 사용될 수

있다.  상이한 실시예가 기술되는 혁신들 중 하나 이상을 사용한다.  본원에 기술되는 혁신들 중 일부는 배경

기술에서 살펴본 문제점들 중 하나 이상을 해결한다.  전형적으로, 주어진 기법/도구가 이러한 문제점들 모두를

해결하지는 않는다.

I.  예시적인 컴퓨팅 시스템[0018]

도 1은 기술되는 혁신들 중 몇몇이 구현될 수 있는 적당한 컴퓨팅 시스템(100)의 일반화된 예를 나타낸 것이다.[0019]

혁신들이 비디오 인코딩을 위해 구성된 특수 목적 컴퓨팅 시스템을 비롯한 다양한 컴퓨팅 시스템에서 구현될 수

있기 때문에, 컴퓨팅 시스템(100)은 용도 또는 기능의 범주에 관한 어떤 제한을 암시하는 것으로 의도되어 있지

않다.

도  1을  참조하면,  컴퓨팅  시스템(100)은  적어도  하나의  처리  유닛들(110,  115)  및  메모리(120,  125)를[0020]

포함한다.   처리  유닛(110,  115)은  컴퓨터  실행  가능  명령어를  실행한다.   처리  유닛은  CPU(central

processing unit), ASIC(application-specific integrated circuit) 내의 프로세서, 또는 임의의 다른 유형의

프로세서일 수 있다.  다중 처리 시스템(multi-processing system)에서는, 처리 능력을 증가시키기 위해 다수의

처리 유닛이 컴퓨터 실행 가능 명령어를 실행한다.  예를 들어, 도 1은 중앙 처리 유닛(central processing

unit)(110)은 물론, 그래픽 처리 유닛 또는 코프로세싱 유닛(coprocessing unit)(115)을 나타내고 있다.  유형

적 메모리(tangible memory)(120, 125)는 처리 유닛(들)에 의해 액세스 가능한, 휘발성 메모리(예컨대, 레지스

터, 캐시, RAM),  비휘발성 메모리(예컨대, ROM,  EEPROM,  플래시 메모리 등), 또는 이 둘의 어떤 조합일 수

있다.  메모리(120, 125)는 인코딩 동안의 MV 정밀도의 선택을 위한 하나 이상의 혁신들을 구현하는, 처리 유닛

(들)에 의한 실행에 적당한 컴퓨터 실행 가능 명령어들의 형태로 된 소프트웨어(180)를 저장한다.

컴퓨팅 시스템은 부가의 특징을 가질 수 있다.  예를 들어, 컴퓨팅 시스템(100)은 저장소(140), 하나 이상의 입[0021]

력 디바이스(150), 하나 이상의 출력 디바이스(160), 및 하나 이상의 통신 연결(170)을 포함한다.  버스, 제어

기 또는 네트워크와 같은 상호연결 메커니즘(도시되지 않음)은 컴퓨팅 시스템(100)의 구성요소들을 상호연결시

킨다.  전형적으로, 운영 체제 소프트웨어(도시되지 않음)는 컴퓨팅 시스템(100)에서 실행 중인 다른 소프트웨

어에 대한 운영 환경을 제공하고, 컴퓨팅 시스템(100)의 구성요소의 활동을 조정한다.

유형적 저장소(140)는 이동식 또는 비이동식일 수 있고, 정보를 저장하는 데 사용될 수 있고 컴퓨팅 시스템[0022]

(100) 내에서 액세스될 수 있는, 자기 디스크, 자기 테이프 또는 카세트, CD-ROM, DVD, 또는 임의의 다른 매체

를 포함한다.  저장소(140)는 인코딩 동안의 MV 정밀도의 선택을 위한 하나 이상의 혁신들을 구현하는 소프트웨

어(180)에 대한 명령어들을 저장한다.

입력 디바이스(들)(150)는 컴퓨팅 시스템(100)에 입력을 제공하는 키보드, 마우스, 펜, 또는 트랙볼과 같은 터[0023]

치 입력 디바이스, 음성 입력 디바이스, 스캐닝 디바이스, 또는 다른 디바이스일 수 있다.  비디오의 경우, 입
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력 디바이스(들)(150)는 아날로그 또는 디지털 형태로 비디오 입력을 받아들이는 카메라, 비디오 카드, TV 튜너

카드, 화면 포착 모듈, 또는 유사한 디바이스, 또는 비디오 입력을 컴퓨팅 시스템(100) 내로 읽어들이는 CD-ROM

또는 CD-RW일 수 있다.  출력 디바이스(들)(160)는 컴퓨팅 시스템(100)으로부터의 출력을 제공하는 디스플레이,

프린터, 스피커, CD 라이터(CD-writer), 또는 다른 디바이스일 수 있다.

통신 연결(들)(170)은 통신 매체를 통한 다른 컴퓨팅 엔터티와의 통신을 가능하게 한다.  통신 매체는 컴퓨터[0024]

실행 가능 명령어, 오디오 또는 비디오 입력 또는 출력, 또는 다른 데이터와 같은 정보를 피변조 데이터 신호

(modulated data signal)로 전달한다.  피변조 데이터 신호는 신호의 특성들 중 하나 이상이 정보를 그 신호에

인코딩하는 방식으로 설정되거나 변경된 신호이다.  제한이 아닌 예로서, 통신 매체는 전기, 광, RF, 또는 다른

반송파를 사용할 수 있다.

혁신이 일반적으로 컴퓨터 판독 가능 매체와 관련하여 기술되어 있을 수 있다.  컴퓨터 판독 가능 매체는 컴퓨[0025]

팅 환경 내에서 액세스될 수 있는 임의의 이용 가능한 유형적 매체이다.  제한이 아닌 예로서, 컴퓨팅 시스템

(100)에서, 컴퓨터 판독 가능 매체는 메모리(120, 125), 저장소(140), 및 상기한 것들 중 임의의 것의 조합을

포함한다.

혁신이 일반적으로 컴퓨팅 시스템에서 실제 또는 가상의 대상 프로세서 상에서 실행되는, 프로그램 모듈에 포함[0026]

된 것과 같은, 컴퓨터 실행 가능 명령어와 관련하여 기술될 수 있다.  일반적으로, 프로그램 모듈은 특정의 작

업을 수행하거나 특정의 추상 데이터 형식을 구현하는 루틴, 프로그램, 라이브러리, 객체, 클래스, 구성요소,

데이터 구조 등을 포함한다.  프로그램 모듈의 기능이 다양한 실시예에서 원하는 바에 따라 프로그램 모듈들 간

에 결합되거나 분할될 수 있다.  프로그램 모듈에 대한 컴퓨터 실행 가능 명령어는 로컬 또는 분산 컴퓨팅 시스

템 내에서 실행될 수 있다.

"시스템"과 "디바이스"라는 용어는 본원에서 서로 바꾸어 사용될 수 있다.  문맥이 명백히 달리 나타내지 않는[0027]

한, 어느 용어도 컴퓨팅 시스템 또는 컴퓨팅 디바이스의 유형에 대한 어떤 제한을 암시하지 않는다.  일반적으

로, 컴퓨팅 시스템 또는 컴퓨팅 디바이스는 로컬이거나 분산되어 있을 수 있고, 본원에 기술되는 기능을 구현하

는 소프트웨어를 갖는 특수 목적 하드웨어 및/또는 하드웨어의 임의의 조합을 포함할 수 있다.

개시되는 방법이 또한 개시되는 방법들 중 임의의 것을 수행하도록 구성된 특수 컴퓨팅 하드웨어를 사용하여 구[0028]

현될 수 있다.  예를 들어, 개시되는 방법은 개시되는 방법들 중 임의의 것을 구현하도록 특수 설계되거나 구성

된 집적 회로(예컨대, ASIC DSP(digital signal process unit)와 같은 ASIC, GPU(graphics processing unit),

또는 FPGA(field programmable gate array)와 같은 PLD(programmable logic device))에 의해 구현될 수 있다.

제시를 위해, 발명을 실시하기 위한 구체적인 내용은 컴퓨팅 시스템에서의 컴퓨터 동작을 기술하기 위해 "결정[0029]

한다" 및 "사용한다"와 같은 용어를 사용한다.  이 용어들은 컴퓨터에 의해 수행되는 동작에 대한 상위 레벨 추

상화(high-level abstraction)이고, 사람에 의해 수행되는 동작과 혼동되어서는 안된다.  이 용어들에 대응하는

실제 컴퓨터 동작은 구현에 따라 다르다.  본원에서 사용되는 바와 같이, "최적화*"라는 용어(최적화 및 최적화

하는과 같은 변형을 포함함)는 주어진 결정 범주 하에서 옵션들 중의 선택을 지칭하고, 최적화된 선택이 확장된

결정 범주에 대한 "최상의" 또는 "최적의" 선택임을 암시하지 않는다.

II.  예시적인 네트워크 환경[0030]

도 2a 및 도 2b는 비디오 인코더들(220) 및 비디오 디코더들(270)을 포함하는 예시적인 네트워크 환경들(201,[0031]

202)을 나타낸 것이다.  인코더(220) 및 디코더(270)는 적절한 통신 프로토콜을 사용하여 네트워크(250)를 통해

연결된다.  네트워크(250)는 인터넷 또는 다른 컴퓨터 네트워크를 포함할 수 있다.

도 2a에 도시된 네트워크 환경(201)에서, 각각의 RTC(real-time communication: 실시간 통신) 도구(210)는 양[0032]

방향 통신을 위해 인코더(220) 및 디코더(270) 둘 다를 포함한다.  주어진 인코더(220)는 HEVC 표준(H.265라고

도 알려져 있음), SMPTE 421M 표준, ISO-IEC 14496-10 표준(H.264 또는 AVC라고도 알려져 있음), 다른 표준,

또는 독점적 포맷(proprietary format)의 변형 또는 확장과 호환되는 출력을 생성할 수 있고, 대응하는 디코더

(270)는 인코더(220)부터 인코딩된 데이터를 받는다.  양방향 통신은 화상 회의, 화상 전화 통화, 또는 다른 양

자간 또는 다자간 통신 시나리오의 일부일 수 있다.  도 2a에서의 네트워크 환경(201)이 2 개의 실시간 통신 도

구(210)를 포함하지만, 네트워크 환경(201)이 그 대신에 다자간 통신에 참여하는 3 개 이상의 실시간 통신 도구

(210)를 포함할 수 있다.

실시간 통신 도구(210)는 인코더(220)에 의한 인코딩을 관리한다.  도 3은 실시간 통신 도구(210)에 포함될 수[0033]

있는 예시적인 인코더 시스템(300)을 나타낸 것이다.  대안적으로, 실시간 통신 도구(210)는 다른 인코더 시스
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템을 사용한다.  실시간 통신 도구(210)는 디코더(270)에 의한 디코딩도 관리한다.

도 2b에 도시된 네트워크 환경(202)에서, 인코딩 도구(212)는 디코더(270)를 포함하는 다수의 재생 도구(214)로[0034]

전달하기 위한 비디오를 인코딩하는 인코더(220)를 포함한다.  비디오가 인코딩되어 하나의 장소로부터 하나 이

상의 다른 장소로 송신되는 비디오 감시 시스템, 웹 카메라 모니터링 시스템, 화면 포착 모듈, 원격 데스크톱

회의 프레젠테이션 또는 다른 시나리오를 위해 단방향 통신이 제공될 수 있다.  도 2b에서의 네트워크 환경

(202)이 2 개의 재생 도구(214)를 포함하지만, 네트워크 환경(202)은 더 많거나 더 적은 수의 재생 도구(214)를

포함할 수 있다.  일반적으로, 재생 도구(214)는 재생 도구(214)가 수신할 비디오 스트림을 결정하기 위해 인코

딩 도구(212)와 통신한다.  재생 도구(214)는 스트림을 수신하고, 수신된 인코딩된 데이터를 적절한 기간 동안

버퍼링하며, 디코딩 및 재생을 시작한다.

도 3은 인코딩 도구(212)에 포함될 수 있는 예시적인 인코더 시스템(300)을 나타낸 것이다.  대안적으로, 인코[0035]

딩 도구(212)는 다른 인코더 시스템을 사용한다.  인코딩 도구(212)는 또한 하나 이상의 재생 도구(214)와의 연

결을 관리하기 위한 서버측 제어기 논리(server-side controller logic)를 포함할 수 있다.  재생 도구(214)는

또한 인코딩 도구(212)와의 연결을 관리하기 위한 클라이언트측 제어기 논리(client-side controller logic)를

포함할 수 있다.

III.  예시적인 인코더 시스템[0036]

도 3은 일부 기술된 실시예가 구현될 수 있는 예시적인 인코더 시스템(300)의 블록도이다.  인코더 시스템(30[0037]

0)은 실시간 통신을 위한 저대기시간(low-latency) 인코딩 모드, 트랜스코딩 모드(transcoding mode), 및 파일

또는 스트림으로부터 재생을 위한 미디어를 생성하기 위한 고대기시간(higher-latency) 인코딩 모드와 같은 다

수의 인코딩 모드 중 임의의 것에서 동작할 수 있는 범용 인코딩 도구일 수 있거나, 하나의 이러한 인코딩 모드

를 위해 구성된 특수 목적 인코딩 도구일 수 있다.  인코더 시스템(300)은 운영 체제 모듈로서, 애플리케이션

라이브러리의 일부로서 또는 독립형 애플리케이션으로서 구현될 수 있다.  일반적으로, 인코더 시스템(300)은

비디오 소스(310)로부터 소스 비디오 프레임들(311)의 시퀀스를 수신하고 인코딩된 데이터를 채널(390)로의 출

력으로서 생성한다.  채널로 출력되는 인코딩된 데이터는 선택된 MV 정밀도를 사용하여 인코딩된 콘텐츠를 포함

할 수 있다.

비디오 소스(310)는 카메라, 튜너 카드, 저장 매체, 화면 포착 모듈, 또는 다른 디지털 비디오 소스일 수 있다.[0038]

비디오 소스(310)는, 예를 들어, 초당 30 프레임의 프레임 레이트(frame rate)로 비디오 프레임들의 시퀀스를

생성한다.  본원에서 사용되는 바와 같이, "프레임"이라는 용어는 일반적으로 소스, 코딩된 또는 재구성된 영상

데이터를 지칭한다.  순차 주사 비디오(progressive-scan video)의 경우, 프레임은 순차 주사 비디오 프레임

(progressive-scan  video  frame)이다.  인터레이스 비디오(interlaced video)의 경우, 예시적인 실시예에서,

인터레이스 비디오 프레임(interlaced video frame)은 인코딩 이전에 디인터레이스(de-interlace)될 수 있다.

대안적으로, 2 개의 상보적인 인터레이스 비디오 필드가함께 단일의 비디오 프레임으로서 인코딩되거나 2 개의

개별적으로  인코딩된  필드로서  인코딩된다.   순차  주사  비디오  프레임  또는  비월  주사  비디오  프레임

(interlaced-scan video frame)을 나타내는 것 이외에, "프레임" 또는 "픽처"라는 용어는 단일의 쌍이 아닌 비

디오 필드(single non-paired video field), 상보적인 비디오 필드 쌍, 주어진 때의 비디오 객체를 표현하는 비

디오 객체 평면(video object plane), 또는 보다 큰 영상에서의 관심 영역을 나타낼 수 있다.  비디오 객체 평

면 또는 영역은 장면의 다수의 객체 또는 영역을 포함하는 보다 큰 영상의 일부일 수 있다.

도착하는 소스 프레임(311)은 다수의 프레임 버퍼 저장 구역(321, 322, ..., 32n)을 포함하는 소스 프레임 임시[0039]

메모리 저장 구역(320)에 저장된다.  프레임 버퍼(321, 322 등)는 소스 프레임 저장 구역(320)에 하나의 소스

프레임을 보유한다.  소스 프레임들(311) 중 하나 이상이 프레임 버퍼(321, 322 등)에 저장된 후에, 프레임 선

택기(frame selector)(330)는 소스 프레임 저장 구역(320)으로부터 개개의 소스 프레임을 선택한다.  프레임이

인코더(340)에 입력하기 위해 프레임 선택기(330)에 의해 선택되는 순서는 프레임이 비디오 소스(310)에 의해

생성되는 순서와 상이할 수 있다(예컨대, 어떤 나중의 프레임이 먼저 인코딩될 수 있게 하고 따라서 시간상 역

방향 예측(temporally backward prediction)을 용이하게 하기 위해, 어떤 프레임의 인코딩이 순서가 지연될 수

있다).   인코더(340)보다  앞에,  인코더  시스템(300)은  인코딩  이전에  선택된  프레임(331)의  전처리(pre-

processing)(예컨대, 필터링)를 수행하는 전처리기(pre-processor)(도시되지 않음)를 포함할 수 있다.  전처리

는 또한 주 성분(primary component)(예컨대, 루마(luma) 성분) 및 보조 성분(secondary component)(예컨대,

적색에  대한  색차(chroma  difference)  성분  및  청색에  대한  색차  성분)로의  색  공간  변환(color  space

conversion) 및 (예컨대, 크로마 성분(chroma component)의 공간 분해능을 감소시키기 위한) 재샘플링 처리를
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포함할 수 있다.   전형적으로, 인코딩 이전에, 비디오는 YUV와 같은 색 공간으로 변환되었고, 여기서 루마

(luma)(Y) 성분의 샘플 값은 밝기 또는 휘도 값을 나타내고, 크로마(chroma)(U, V) 성분의 샘플 값은 색차 값

(color-difference value)을 나타낸다.  크로마 샘플 값은 (예컨대, YUV 4:2:0 포맷 또는 YUV 4:2:2에 대해)

보다 낮은 크로마 샘플링 레이트로 서브샘플링될 수 있거나, 크로마 샘플 값은 (예컨대, YUV  4:4:4  포맷에

대해) 루마 샘플 값과 동일한 분해능을 가질 수 있다.  YUV 4:2:0 포맷에서, 크로마 성분은 수평으로 2배만큼

그리고 수직으로 2배만큼 다운샘플링된다.  YUV 4:2:2 포맷에서, 크로마 성분은 수평으로 2배만큼 다운샘플링된

다.  또는, 비디오가 다른 포맷(예컨대, RGB 4:4:4 포맷)으로 인코딩될 수 있다.

인코더(340)는,  코딩된  프레임(341)을  생성하기  위해,  선택된  프레임(331)을  인코딩하고,  또한  MMCO(memory[0040]

management control operation: 메모리 관리 제어 동작) 신호(342) 또는 RPS(reference picture set: 참조 픽

처 세트) 정보를 생성한다.  현재 프레임이 인코딩된 첫 번째 프레임이 아닌 경우, 그의 인코딩 프로세스를 수

행할 때, 인코더(340)는 디코딩된 프레임 임시 메모리 저장 구역(360)에 저장된 하나 이상의 이전에 인코딩된/

디코딩된 프레임(369)을 사용할 수 있다.  이러한 저장된 디코딩된 프레임(369)은 현재 소스 프레임(331)의 콘

텐츠의  인터  프레임  예측(inter-frame  prediction)을  위한  참조  프레임(reference  frame)으로서  사용된다.

MMCO/RPS 정보(342)는 어느 재구성된 프레임이 참조 프레임으로서 사용될 수 있고 따라서 프레임 저장 구역에

저장되어야만 하는지를 디코더에게 알려준다.

일반적으로, 인코더(340)는 타일들로 분할하는 것, 인트라 예측 추정 및 예측, 움직임 추정 및 보상, 주파수 변[0041]

환, 양자화 및 엔트로피 코딩과 같은 인코딩 작업을 수행하는 다수의 인코딩 모듈을 포함한다.  인코더(340)에

의해 수행되는 정확한 동작은 압축 포맷(compression format)에 따라 변할 수 있다.  출력되는 인코딩된 데이터

의 포맷은 HEVC 포맷(H.265), WMV(Windows Media Video) 포맷, VC-1 포맷, MPEG-x 포맷(예컨대, MPEG-1, MPEG-

2, 또는 MPEG-4), H.26x 포맷(예컨대, H.261, H.262, H.263, H.264), 또는 다른 포맷의 변형 또는 확장일 수

있다.

인코더(340)는 프레임을 동일한 크기 또는 상이한 크기의 다수의 타일로 분할할 수 있다.  예를 들어, 인코더[0042]

(340)는 프레임을, 프레임 경계와 함께, 프레임 내의 타일의 수평 및 수직 경계를 정의하는 타일 행 및 타일 열

을 따라 분할하고, 여기서 각각의 타일은 직사각형 영역이다.  타일은 종종 병렬 처리를 위한 옵션을 제공하기

위해 사용된다.  프레임은 또한 하나 이상의 슬라이스로서 편성(organize)될 수 있고, 여기서 슬라이스는 프레

임 전체 또는 프레임의 영역일 수 있다.  슬라이스는 프레임 내의 다른 슬라이스와 독립적으로 디코딩될 수 있

고, 이는 오류 내성(error resilience)을 개선시킨다.  슬라이스 또는 타일의 내용이 인코딩 및 디코딩을 위해

블록 또는 다른 샘플 세트로 추가로 분할된다.

HEVC  표준에 따른 구문에 대해, 인코더는 프레임(또는 슬라이스 또는 타일)의 내용을 코딩 트리 유닛(coding[0043]

tree unit)으로 분할한다.  CTU(coding tree unit: 코딩 트리 유닛)는 루마 CTB(coding tree block: 코딩 트리

블록)로서 편성되는 루마 샘플 값 및 2 개의 크로마 CTB로서 편성되는 대응하는 크로마 샘플 값을 포함한다.

CTU(및 그의 CTB)의 크기는 인코더에 의해 선택된다.  루마 CTB는, 예를 들어, 64x64, 32x32 또는 16x16 루마

샘플 값을 포함할 수 있다.  CTU는 하나 이상의 코딩 유닛을 포함한다.  CU(coding unit)는 루마 CB(coding

block: 코딩 블록) 및 2 개의 대응하는 크로마 CB를 가진다.  예를 들어, 하나의 64x64 루마 CTB 및 2 개의

64x64 크로마 CTB를 갖는 CTU(YUV 4:4:4 포맷)는 4 개의 CU로 분할될 수 있고, 각각의 CU는 하나의 32x32 루마

CB 및 2 개의 32x32 크로마 CB를 포함하고, 각각의 CU는 어쩌면 보다 작은 CU로 추가로 분할된다.  또는, 다른

예로서, 하나의 64x64 루마 CTB 및 2 개의 32x32 크로마 CTB를 갖는 CTU(YUV 4:2:0 포맷)는 4 개의 CU로 분할

될 수 있고, 각각의 CU는 하나의 32x32 루마 CB 및 2 개의 16x16 크로마 CB를 포함하고, 각각의 CU는 어쩌면 보

다 작은 CU로 추가로 분할된다.  CU의 가장 작은 허용 가능 크기(예컨대, 8x8, 16x16)는 비트스트림에서 신호될

수 있다.

일반적으로, CU는 인터(inter) 또는 인트라(intra)와 같은 예측 모드를 갖는다.  CU는 예측 정보(예측 모드 상[0044]

세,  변위  값,  기타  등등)  및/또는  예측  처리를  신호하기  위한  하나  이상의  예측  유닛을  포함한다.

PU(prediction unit)는 루마 PB(prediction block: 예측 블록) 및 2 개의 크로마 PB를 가진다.  인트라 예측된

CU에 대해, PU는, CU가 가장 작은 크기(예컨대, 8x8)를 갖지 않는 한, CU와 동일한 크기를 갖는다.  그 경우에,

CU에 대한 구문 요소에 의해 나타내는 바와 같이, CU는 4 개의 보다 작은 PU(예컨대, 가장 작은 CU 크기가 8x8

인 경우 각각이 4x4임)로 분할될 수 있거나, PU가 가장 작은 CU 크기를 가질 수 있다.  CU는 또한 잔차 코딩/디

코딩(residual  coding/decoding)을  위한  하나  이상의  변환  유닛(transform  unit)을  가지며,  여기서

TU(transform  unit:  변환  유닛)는  하나의  루마  TB(transform  block:  변환  블록)  및  2  개의  크로마  TB를

갖는다.  인트라 예측된 CU에서의 PU는 단일의 TU(크기가 PU와 같음) 또는 다수의 TU를 포함할 수 있다.  인코
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더는 비디오를 CTU, CU, PU, TU, 기타로 어떻게 분할할지를 결정한다.  H.264/AVC 표준과 관련하여, "매크로블

록"이라는 용어는 H.265/HEVC 표준에 대한 CTU의 영역과 유사한 블록 형상의 영역을 나타내고, "서브매크로블록

파티션"이라는 용어는 CU 또는 PU의 영역과 유사한 블록 형상의 영역을 나타낸다.  본원에서 사용되는 바와 같

이, "블록"이라는 용어는, 문맥에 따라, CB, PB, TB, CTU, CU, PU, TU, 매크로블록, 서브매크로블록 파티션 또

는 다른 샘플 값 세트를 나타낼 수 있다.

도 3으로 돌아가서, 인코더는 소스 프레임(331)의 인트라 코딩된 블록을 소스 프레임(331) 내의 다른 이전에 재[0045]

구성된 샘플 값으로부터의 예측으로 표현한다.  인트라 BC(block copy: 블록 복사) 예측에 있어서, 인트라 픽처

추정기(intra-picture estimator)는 다른 이전에 재구성된 샘플 값에 대한 블록의 변위를 추정한다.  인트라 프

레임 예측 참조 영역(intra-frame prediction reference region)(또는 간단히 인트라 예측 영역)은 블록에 대

한 BC 예측 값을 발생시키기 위해 사용되는 프레임 내의 샘플 영역이다.  인트라 프레임 예측 영역은 BV(block

vector)  값(BV  추정에서  결정됨)으로  표시될  수  있다.   블록에  대한  인트라  공간  예측(intra  spatial

prediction)에 대해, 인트라 픽처 추정기는 이웃하는 재구성된 샘플 값의 블록 내로의 외삽(extrapolation)을

추정한다.  인트라 픽처 추정기는 엔트로피 코딩되어 있는, (인트라 BC 예측을 위한 BV 값 또는 인트라 공간 예

측을 위한 예측 모드(방향)와 같은) 예측 정보를 출력할 수 있다.  인트라 프레임 예측 예측기(intra-frame

prediction predictor)는 인트라 예측 값을 결정하기 위해 예측 정보를 적용한다.

인코더(340)는 소스 프레임(331)의 인터 프레임 코딩된, 예측된 블록을 참조 프레임으로부터의 예측으로 표현한[0046]

다.  움직임 추정기(motion estimator)는 하나 이상의 참조 프레임(369)에 대한 블록의 움직임을 추정한다.  움

직임 추정기는, 본원에 기술되는 바와 같이, MV(motion vector) 정밀도(예컨대, 정수 샘플 MV 정밀도, 1/2 샘플

MV 정밀도, 또는 1/4 샘플 MV 정밀도)를 선택할 수 있고, 이어서 움직임 추정 동안 선택된 MV 정밀도를 사용할

수 있다.  다수의 참조 프레임이 사용될 때, 다수의 참조 프레임은 상이한 시간 방향 또는 동일한 시간 방향으

로부터의 것일 수 있다.  움직임 보상된 예측 참조 영역(motion-compensated prediction reference region)은

현재 프레임의 샘플 블록에 대한 움직임 보상된 예측 값을 발생시키는 데 사용되는 참조 프레임(들) 내의 샘플

영역이다.  움직임 추정기는 엔트로피 코딩되어 있는, MV 정보와 같은, 움직임 정보를 출력한다.  움직임 보상

기(motion compensator)는 인터 프레임 예측을 위한 움직임 보상된 예측 값을 결정하기 위해 선택된 MV 정밀도

를 가지는 MV 값을 참조 프레임(369)에 적용한다.

인코더는 블록의 예측 값(인트라 또는 인터)과 대응하는 원래 값 사이의 차이(있는 경우)를 결정할 수 있다.[0047]

이 예측 잔차 값(prediction residual value)은 주파수 변환(주파수 변환이 생략되지 않는 경우), 양자화 및 엔

트로피 인코딩을 사용하여 추가로 인코딩된다.  예를 들어, 인코더(340)는 비디오의 픽처, 타일, 슬라이스 및/

또는 다른 부분에 대해 QP(quantization parameter: 양자화 파라미터)에 대한 값을 설정하고, 그에 따라 변환

계수를 양자화한다.  인코더(340)의 엔트로피 코더(entropy coder)는 양자화된 변환 계수 값은 물론, 특정의 보

조 정보(side information)(예컨대, MV 정보, 선택된 MV 정밀도, BV 값, QP 값, 모드 결정, 파라미터 선택)를

압축한다.  전형적인 엔트로피 코딩 기법은 지수 골롬 코딩(Exponential-Golomb  coding),  골롬 라이스 코딩

(Golomb-Rice coding), 산술 코딩(arithmetic coding), 차분 코딩(differential coding), 허프만 코딩(Huffman

coding), 런 길이 코딩(run length coding), V2V(variable-length-to-variable-length) 코딩, V2F(variable-

length-to-fixed-length)  코딩,  LZ(Lempel-Ziv)  코딩,  사전  코딩(dictionary  coding),  PIPE(probability

interval partitioning entropy coding), 및 이들의 조합을 포함한다.  엔트로피 코더는 상이한 종류의 정보에

대해 상이한 코딩 기법을 사용할 수 있고, (예컨대, 골롬 라이스 코딩에 뒤이어서 산술 코딩을 적용하는 것에

의해) 다수의 기법을 결합하여 적용할 수 있으며, 특정의 코딩 기법 내에서 다수의 코드 테이블 중에서 선택할

수 있다.  일부 구현에서, 주파수 변환이 생략될 수 있다.  이 경우에, 예측 잔차 값이 양자화되고 엔트로피 코

딩될 수 있다.

디코딩된 프레임에서의 블록 경계 행 및/또는 열에 걸친 불연속을 평활화하기 위해 적응적 블록화 제거 필터[0048]

(adaptive  deblocking  filter)가 인코더(340)  내의 움직임 보상 루프 내에 포함된다(즉, "루프내" 필터링).

(도시되지 않은, 링잉 제거 필터링(de-ringing filtering), ALF(adaptive loop filtering), 또는 SAO(sample-

adaptive offset) 필터링과 같은) 다른 필터링이 대안적으로 또는 그에 부가하여 루프내 필터링 동작으로서 적

용될 수 있다.

코딩된 프레임(341) 및 MMCO/RPS 정보(342)(또는 프레임에 대한 의존 관계 및 정렬 구조를 인코더(340)에서 이[0049]

미  알고  있기  때문에,  MMCO/RPS  정보(342)와  동등한  정보)는  디코딩  프로세스  에뮬레이터(350)에  의해

처리된다.  디코딩 프로세스 에뮬레이터(350)는 디코더의 기능 중 일부(예를 들어, 참조 프레임을 재구성하는

디코딩 작업)를 구현한다.  MMCO/RPS 정보(342)와 부합하는 방식으로, 디코딩 프로세스 에뮬레이터(350)는 주어
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진 코딩된 프레임(342)이 재구성되어 인코딩될 후속 프레임의 인터 프레임 예측에서 참조 프레임으로서 사용하

기 위해 저장될 필요가 있는지를 결정한다.  코딩된 프레임(341)이 저장될 필요가 있는 경우, 디코딩 프로세스

에뮬레이터(350)는 코딩된 프레임(341)을 수신하고 대응하는 디코딩된 프레임(351)을 생성하는 디코더에 의해

수행될 디코딩 프로세스를 모델링한다.  그렇게 함에 있어서, 인코더(340)가 디코딩된 프레임 저장 구역(360)에

저장된 디코딩된 프레임(들)(369)을 사용할 때, 디코딩 프로세스 에뮬레이터(350)는 또한 디코딩 프로세스의 일

부로서 저장 구역(360)으로부터의 디코딩된 프레임(들)(369)을 사용한다.

디코딩된  프레임  임시  메모리  저장  구역(360)은  다수의  프레임  버퍼  저장  구역(361,  362,  ...,  36n)을[0050]

포함한다.  MMCO/RPS 정보(342)와 부합하는 방식으로, 디코딩 프로세스 에뮬레이터(350)는 참조 프레임들로서

사용하기 위해 인코더(340)에 의해 더 이상 필요로 하지 않는 프레임들을 갖는 임의의 프레임 버퍼들(361, 362

등)을 식별하기 위해 저장 구역(360)의 내용을 관리한다.  디코딩 프로세스를 모델링한 후에, 디코딩 프로세스

에뮬레이터(350)는  새로  디코딩된  프레임(351)을  이러한  방식으로  식별된  프레임  버퍼(361,  362  등)에

저장한다.

코딩된 프레임(341) 및 MMCO/RPS 정보(342)는 임시 코딩된 데이터 구역(temporary coded data area)(370)에 버[0051]

퍼링된다.   코딩된  데이터  구역(370)에  통합되어  있는  코딩된  데이터는,  기본  코딩된  비디오  비트스트림

(elementary  coded  video  bitstream)의  구문의  일부로서,  하나  이상의  픽처에  대한  인코딩된  데이터를

포함한다.  코딩된 데이터 구역(370)에 통합되어 있는 코딩된 데이터는 또한 코딩된 비디오 데이터에 관한 미디

어 메타데이터를 (예컨대, 하나 이상의 SEI(supplemental  enhancement  information)  메시지 또는 VUI(video

usability information) 메시지에 하나 이상의 파라미터로서) 포함할 수 있다.

임시 코딩된 데이터 구역(370)으로부터의 통합된 데이터(371)는 채널 인코더(channel encoder)(380)에 의해 처[0052]

리된다.  채널 인코더(380)는 (예컨대, ITU-T H.222.0 | ISO/IEC 13818-1과 같은 미디어 프로그램 스트림 또는

전송 스트림 포맷 또는 IETF RFC 3550과 같은 인터넷 실시간 전송 프로토콜 포맷에 따라) 미디어 스트림으로서

전송 또는 저장하기 위해 통합된 데이터를 패킷화(packetize) 및/또는 다중화(multiplex)할 수 있고, 이 경우에

채널 인코더(380)는 미디어 전송 스트림의 구문의 일부로서 구문 요소를 추가할 수 있다.  또는, 채널 인코더

(380)는 (예컨대, ISO/IEC 14496-12와 같은 미디어 컨테이너 포맷(media container format)에 따라) 파일로서

저장하기 위해 통합된 데이터를 편성할 수 있고, 이 경우에 채널 인코더(380)는 미디어 저장 파일의 구문의 일

부로서 구문 요소를 추가할 수 있다.  또는, 보다 일반적으로, 채널 인코더(380)는 하나 이상의 미디어 시스템

다중화 프로토콜 또는 전송 프로토콜을 구현할 수 있고, 이 경우에 채널 인코더(380)는 프로토콜(들)의 구문의

일부로서 구문 요소를 추가할 수 있다.  채널 인코더(380)는 출력에 대한 저장소, 통신 연결, 또는 다른 채널을

나타내는  출력을  채널(390)에  제공한다.   채널  인코더(380)  또는  채널(390)은  또한  FEC(forward-error

correction: 순방향 오류 정정) 인코딩 및 아날로그 신호 변조와 같은 다른 요소(도시되지 않음)를 포함할 수

있다.

IV.  예시적인 비디오 인코더[0053]

도 4a 및 도 4b는 일부 기술된 실시예가 구현될 수 있는 일반화된 비디오 인코더(400)의 블록도이다.  인코더[0054]

(400)는 현재 프레임(405)을 포함하는 비디오 픽처 시퀀스를 입력 비디오 신호(505)로서 수신하고, 코딩된 비디

오 비트스트림(495)에서의 인코딩된 데이터를 출력으로서 생성한다.

인코더(400)는 블록 기반(block-based)이고, 구현에 의존하는 블록 포맷을 사용한다.  블록이 상이한 스테이지[0055]

에서(예컨대, 예측,  주파수 변환 및/또는 엔트로피 인코딩 스테이지에서)  추가로 세분화될 수 있다.   예를

들어, 픽처가 64x64 블록, 32x32 블록 또는 16x16 블록으로 나누어질 수 있고, 이들이 차례로 코딩 및 디코딩을

위해 보다 작은 샘플 값 블록으로 나누어질 수 있다.  HEVC 표준에 대한 인코딩의 구현에서, 인코더는 픽처를

CTU(CTB), CU(CB), PU(PB) 및 TU(TB)로 분할한다.

인코더(400)는 인트라 픽처 코딩(intra-picture coding) 및/또는 인터 픽처 코딩(inter-picture coding)을 사[0056]

용하여 픽처를 압축한다.  인코더(400)의 구성요소들 중 다수는 인트라 픽처 코딩 및 인터 픽처 코딩 둘 다를

위해 사용된다.  그 구성요소들에 의해 수행되는 정확한 동작은 압축되는 정보의 유형에 따라 달라질 수 있다.

타일화 모듈(tiling module)(410)은, 선택적으로, 픽처를 동일한 크기 또는 상이한 크기의 다수의 타일로 분할[0057]

한다.  예를 들어, 타일화 모듈(410)은 픽처를, 픽처 경계와 함께, 픽처 내의 타일의 수평 및 수직 경계를 정의

하는 타일 행 및 타일 열을 따라 분할하고, 여기서 각각의 타일은 직사각형 영역이다.

일반 인코딩 제어(420)는 입력 비디오 신호(405)에 대한 픽처는 물론 인코더(400)의 다양한 모듈로부터의 피드[0058]
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백(도시되지 않음)을 수신한다.  전체적으로, 일반 인코딩 제어(420)는, 인코딩 동안 코딩 파라미터를 설정하고

변경하기 위해, 제어 신호(도시되지 않음)를 다른 모듈(타일화 모듈(410), 변환기/스케일러/양자화기(430), 스

케일러/역변환기(435),  인트라  픽처  추정기(440),  움직임  추정기(450)  및  인트라/인터  스위치(intra/inter

switch) 등)에 제공한다.  상세하게는, 움직임 추정기(450)와 관련하여, 일반 인코딩 제어(420)는 인코딩 동안

MV 정밀도를 결정할 수 있다.  일반 인코딩 제어(420)는 또한 인코딩 동안 중간 결과를 평가할 수 있다(예컨대,

레이트 왜곡 분석(rate-distortion analysis)을 수행함).  일반 인코딩 제어(420)는, 대응하는 디코더가 일관성

있는 결정을 할 수 있도록, 인코딩 동안 행해진 결정을 나타내는 일반 제어 데이터(422)를 생성한다.  일반 제

어 데이터(422)는 헤더 포맷터/엔트로피 코더(header formatter/entropy coder)(490)에 제공된다.

현재 픽처가 인터 픽처 예측을 사용하여 예측되는 경우, 움직임 추정기(450)는 하나 이상의 참조 픽처에 대한[0059]

입력 비디오 신호(405)의 현재 픽처의 샘플 값 블록의 움직임을 추정한다.  움직임 추정기(450)는, 본원에 기술

되는 바와 같이, MV(motion vector) 정밀도(예컨대, 정수 샘플 MV 정밀도, 1/2 샘플 MV 정밀도, 또는 1/4 샘플

MV 정밀도)를 선택할 수 있고, 이어서 움직임 추정 동안 선택된 MV 정밀도를 사용할 수 있다.  디코딩된 픽처

버퍼(470)는 참조 픽처로서 사용하기 위해 하나 이상의 재구성된 이전에 코딩된 픽처(reconstructed previously

coded picture)를 버퍼링한다.  다수의 참조 픽처가 사용될 때, 다수의 참조 픽처는 상이한 시간 방향 또는 동

일한 시간 방향으로부터의 것일 수 있다.  움직임 추정기(450)는 MV 데이터, 병합 모드 인덱스 값(merge mode

index value) 및 참조 픽처 선택 데이터와 같은 보조 정보 움직임 데이터(452)는 물론, 선택된 MV 정밀도를 나

타내는 보조 정보를 생성한다.  움직임 데이터(452)를 포함하는 보조 정보는 헤더 포맷터/엔트로피 코더(490)에

는 물론 움직임 보상기(455)에도 제공된다.

움직임 보상기(455)는 선택된 MV 정밀도를 가지는 MV 값을 디코딩된 픽처 버퍼(470)로부터의 재구성된 참조 픽[0060]

처(들)에 적용한다.  픽처에 대한 크로마 데이터가 루마 데이터와 동일한 분해능을 가질 때(예컨대, 포맷이 YUV

4:4:4 포맷 또는 RGB 4:4:4 포맷일 때), 크로마 블록에 대해 적용되는 MV 값은 루마 블록에 대해 적용되는 MV

값과 동일할 수 있다.  다른 한편으로, 픽처에 대한 크로마 데이터가 루마 데이터에 비해 감소된 분해능을 가질

때(예컨대, 포맷이 YUV 4:2:0 포맷 또는 YUV 4:2:2 포맷일 때), (예컨대, YUV 4:2:0 포맷에 대해, MV 값의 수

직 및 수평 성분을 2로 나누고 이를 크로마 움직임 보상 프로세스에 사용되는 정밀도로 버림(truncate)하거나

반올림(round)하는 것에 의해; YUV 4:2:2 포맷에 대해, MV 값의 수평 성분을 2로 나누고 이를 크로마 움직임 보

상 프로세스에 사용되는 정밀도로 버림하거나 반올림하는 것에 의해) 크로마 블록에 대해 적용되는 MV 값은 크

로마 분해능에서의 차이에 대해 조절하기 위해 스케일링 다운(scale down)되고 어쩌면 반올림된 MV 값일 수 있

다.  움직임 보상기(455)는 현재 픽처에 대한 움직임 보상된 예측을 생성한다.

인코더(400) 내의 별도의 경로에서, 인트라 픽처 추정기(440)는 입력 비디오 신호(405)의 현재 픽처의 샘플 값[0061]

블록에 대한 인트라 픽처 예측을 어떻게 수행할지를 결정한다.  현재 픽처는 전체 또는 일부가 인트라 픽처 코

딩을 사용하여 코딩될 수 있다.  현재 픽처의 재구성(438)의 값을 사용하여, 인트라 공간 예측에 대해, 인트라

픽처 추정기(440)는 현재 픽처의 이웃하는 이전에 재구성된 샘플 값으로부터 현재 픽처의 현재 블록의 샘플 값

을 어떻게 공간적으로 예측할지를 결정한다.  또는, BV 값을 사용하는 인트라 BC 예측에 있어서, 인트라 픽처

추정기(440)는 현재 픽처 내의 상이한 후보 영역에 대한 현재 블록의 샘플 값의 변위를 추정한다.

인트라 픽처 추정기(440)는, 인트라 예측이 공간 예측 또는 인트라 BC 예측을 사용하는지를 나타내는 정보(예컨[0062]

대, 인트라 블록마다의 플래그 값), (인트라 공간 예측에 대한) 예측 모드 방향, 및 (인트라 BC 예측에 대한)

BV 값과 같은 인트라 예측 데이터(442)를 보조 정보로서 생성한다.  인트라 예측 데이터(442)는 헤더 포맷터/엔

트로피 코더(490)에는 물론 인트라 픽처 예측기(445)에도 제공된다.

인트라 예측 데이터(442)에 따라, 인트라 픽처 예측기(445)는 현재 픽처의 이웃하는 이전에 재구성된 샘플 값으[0063]

로부터 현재 픽처의 현재 블록의 샘플 값을 공간적으로 예측한다.  또는 인트라 BC 예측에 있어서, 인트라 픽처

예측기(445)는 현재 블록에 대한 BV 값에 의해 표시되는, 인트라 예측 영역의 이전에 재구성된 샘플 값을 사용

하여 현재 블록의 샘플 값을 예측한다.

인트라/인터 스위치는 주어진 블록에 대한 예측(458)으로서 사용하기 위해 움직임 보상된 예측 또는 인트라 픽[0064]

처 예측의 값을 선택한다.  잔차 코딩이 생략되지 않을 때, 예측(458)의 블록과 입력 비디오 신호(405)의 원래

의 현재 픽처의 대응하는 부분 사이의 차이(있는 경우)는 잔차(418)의 값을 제공한다.  현재 픽처의 재구성 동

안, 잔차 값이 인코딩/신호되었을 때, 재구성된 잔차 값들은 예측(458)과 결합되어, 비디오 신호(405)로부터의

원래 콘텐츠의 재구성(438)을 생성한다.  그렇지만, 손실 압축에서, 일부 정보가 비디오 신호(405)로부터 여전

히 손실된다.
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변환기/스케일러/양자화기(430)에서, 주파수 변환이 생략되지 않을 때, 주파수 변환기는 공간 영역 비디오 데이[0065]

터를 주파수 영역(즉, 스펙트럼, 변환) 데이터로 변환시킨다.  블록 기반 비디오 코딩에 있어서, 주파수 변환기

는 예측 잔차 데이터(또는 예측(458)이 널(null)인 경우, 샘플 값 데이터)의 블록에 이산 코사인 변환(DCT), 그

의 정수 근사화(integer approximation), 또는 다른 유형의 순방향 블록 변환(forward block transform)(예컨

대, 이산 사인 변환(discrete sine transform) 또는 그의 정수 근사화)을 적용하여, 주파수 변환 계수 블록을

생성한다.  인코더(400)는 또한 이러한 변환 단계가 생략된다는 것을 나타낼 수 있다.  스케일러/양자화기는 변

환 계수를 스케일링하고 양자화한다.  예를 들어, 양자화기는 프레임 유닛으로, 타일 유닛으로, 슬라이스 유닛

으로, 블록 유닛으로, 주파수 특정(frequency-specific) 유닛으로 또는 다른 유닛으로 변하는 양자화 계단 크기

(quantization step size)로 데드존 스칼라 양자화(dead-zone scalar quantization)를 주파수 영역 데이터에

적용한다.  양자화된 변환 계수 데이터(432)는 헤더 포맷터/엔트로피 코더(490)에 제공된다.  주파수 변환이 생

략되는 경우, 스케일러/양자화기는 예측 잔차 데이터(또는 예측(458)이 널인 경우, 샘플 값 데이터)의 블록을

스케일링 및 양자화하여, 헤더 포맷터/엔트로피 코더(490)에 제공되는 양자화된 값을 생성할 수 있다.

스케일러/역변환기(435)에서, 스케일러/역양자화기는 양자화된 변환 계수들에 대해 역스케일링 및 역양자화를[0066]

수행한다.  역 주파수 변환기는 역 주파수 변환을 수행하여, 재구성된 예측 잔차 값 블록 또는 재구성된 샘플

값 블록을 생성한다.  변환 스테이지가 생략된 경우, 역 주파수 변환도 생략된다.  이 경우에, 스케일러/역양자

화기는 예측 잔차 데이터(또는 샘플 값 데이터)의 블록에 대해 역스케일링 및 역양자화를 수행하여, 재구성된

값을 생성할 수 있다.  잔차 값이 인코딩/신호되었을 때, 인코더(400)는 재구성된 잔차 값을 예측(458)의 값(예

컨대, 움직임 보상된 예측 값, 인트라 픽처 예측 값)과 결합하여 재구성(438)을 형성한다.  잔차 값이 인코딩/

신호되지 않았을 때, 인코더(400)는 예측(458)의 값을 재구성(438)으로서 사용한다.

인트라 픽처 예측의 경우, 재구성(438)의 값은 인트라 픽처 추정기(440) 및 인트라 픽처 예측기(445)에 피드백[0067]

될 수 있다.  또한, 재구성(438)의 값이 후속 픽처의 움직임 보상된 예측을 위해 사용될 수 있다.  재구성(43

8)의 값이 추가로 필터링될 수 있다.  필터링 제어(460)는, 비디오 신호(405)의 주어진 픽처에 대해, 재구성

(438)의 값에 대해 블록화 제거 필터링 및 SAO 필터링을 어떻게 수행할지를 결정한다.  필터링 제어(460)는 헤

더 포맷터/엔트로피 코더(490) 및 병합기/필터(들)(465)에 제공되는 필터 제어 데이터(462)를 생성한다.

병합기/필터(들)(465)에서, 인코더(400)는  상이한 타일로부터의 콘텐츠를 픽처의 재구성된 버전에 병합한다.[0068]

인코더(400)는, 프레임에서의 경계에 걸쳐 불연속을 적응적으로 평활화하기 위해, 필터 제어 데이터(462)에 따

라 블록화 제거 필터링 및 SAO 필터링을 선택적으로 수행한다.  (도시되지 않은, 링잉 제거 필터링 또는 ALF와

같은) 다른 필터링이 대안적으로 또는 그에 부가하여 적용될 수 있다.  인코더(400)의 설정에 따라, 타일 경계

가 선택적으로 필터링되거나 전혀 필터링되지 않을 수 있고, 인코더(400)는 이러한 필터링이 적용되었는지 여부

를 나타내는 구문을 코딩된 비트스트림 내에 제공할 수 있다.  디코딩된 픽처 버퍼(470)는 후속하는 움직임 보

상된 예측에서 사용하기 위해 재구성된 현재 픽처를 버퍼링한다.

헤더 포맷터/엔트로피 코더(490)는 일반 제어 데이터(422), 양자화된 변환 계수 데이터(432), 인트라 예측 데이[0069]

터(442), 움직임 데이터(452) 및 필터 제어 데이터(462)를 포맷 지정하고 그리고/또는 엔트로피 코딩한다.  MV

값이 예측 코딩될 수 있다.  예를 들어, 헤더 포맷터/엔트로피 코더(490)는, MV 예측 후에, 차분 MV 값에 대한

구문 요소와 같은 다양한 구문 요소의 엔트로피 코딩을 위해 지수 골롬 코딩(Exponential-Golomb coding)을 사

용한다.

헤더 포맷터/엔트로피 코더(490)는 인코딩된 데이터를 코딩된 비디오 비트스트림(495)으로 제공한다.  코딩된[0070]

비디오  비트스트림(495)의  포맷은  HEVC  포맷,  WMV(Windows  Media  Video)  포맷,  VC-1  포맷,  MPEG-x

포맷(예컨대, MPEG-1, MPEG-2, 또는 MPEG-4), H.26x 포맷(예컨대, H.261, H.262, H.263, H.264), 또는 다른 포

맷의 변형 또는 확장일 수 있다.

구현 및 원하는 압축 유형에 따라, 인코더의 모듈이 추가되고, 생략되며, 다수의 모듈로 분할되고, 다른 모듈과[0071]

결합되며, 그리고/또는 유사한 모듈로 대체될 수 있다.  대안의 실시예에서, 상이한 모듈 및/또는 다른 구성의

모듈을 갖는 인코더가 기술되는 기법들 중 하나 이상을 수행한다.  인코더의 구체적인 실시예는 전형적으로 인

코더(400)의 변형 또는 보완된 버전을 사용한다.  인코더(400) 내의 모듈들 간의 도시된 관계는 인코더에서의

정보의 일반적인 흐름을 나타내고; 간단함을 위해, 다른 관계는 도시되어 있지 않다.

V.  인코딩 동안의 MV 정밀도의 선택[0072]

이 섹션은 인코딩 동안의 MV(motion vector) 정밀도의 선택에 대한 다양한 접근법을 제시한다.  이 접근법은 인[0073]
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코딩 및 디코딩의 레이트 왜곡 성능 및/또는 계산 효율의 면에서 효과적인 압축을 용이하게 할 수 있다.

MV 정밀도를 선택하는 본원에 기술되는 접근법은 임의의 유형의 비디오를 인코딩할 때 적용될 수 있다.  그렇지[0074]

만, 상세하게는, 본원에 기술되는 바와 같은 MV 정밀도의 선택은 화면 포착 콘텐츠(screen capture content)와

같은 특정의 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠를 인코딩할 때 성능을 향상시킬 수 있다.

A.  비디오의 유형[0075]

일반적으로, 화면 포착 비디오(화면 콘텐츠 비디오 또는 화면 포착 콘텐츠라고도 불리움)는 컴퓨터 화면 또는[0076]

다른 디스플레이에 대한 콘텐츠를 발생시키는 그래픽 렌더링 프로세스의 출력을 나타낸다.  이것은 현실 세계

물체의 카메라 센서 뷰로부터 포착되는 비디오 영상 또는 유사한 특성을 가지는 비디오를 지칭하는 자연스런 비

디오와 대비된다.  화면 포착 비디오는, 카메라 포착 비디오 콘텐츠만과 달리(또는 그에 부가하여), 전형적으로

렌더링된 텍스트, 컴퓨터 그래픽, 애니메이션 발생 콘텐츠 또는 컴퓨터 디스플레이에 대한 렌더링 프로세스의

출력으로부터 포착된 다른 유사한 유형의 콘텐츠를 포함한다.  화면 포착 콘텐츠의 인코딩/디코딩에 대한 통상

적인 시나리오는 원격 데스크톱 회의 및 자연스런 비디오 또는 다른 "혼합 콘텐츠" 비디오 상의 그래픽 또는 텍

스트 오버레이의 인코딩/디코딩을 포함한다.  본원에 기술되는 혁신들 중 몇몇은 화면 포착 비디오 또는 다른

인위적으로 생성된 비디오의 인코딩을 위해 구성되어 있다.  이 혁신들은 또한 자연스런 비디오에 대해서도 사

용될 수 있지만, 그만큼 효과적이지 않을 수 있다.  본원에 기술되는 다른 혁신들은 자연스런 비디오 또는 인위

적으로 생성된 비디오의 인코딩에 효과적이다.

도 5는 화면 포착을 위한 입력을 제공할 수 있는 콘텐츠를 갖는 컴퓨터 바탕화면 환경(510)을 나타낸 것이다.[0077]

예를 들어, 화면 포착 비디오는 컴퓨터 바탕 화면(511) 전체의 일련의 영상을 나타낼 수 있다.  또는, 화면 포

착 비디오는 게임 콘텐츠를 포함하는 앱 창(513), 웹 페이지 콘텐츠를 갖는 브라우저 창(512) 또는 워드 프로세

서 콘텐츠를 갖는 창(514)과 같은, 컴퓨터 바탕화면 환경의 창들 중 하나에 대한 일련의 영상을 나타낼 수

있다.

컴퓨터에 의해 생성되는, 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠로서, 화면 포착 콘텐츠는, 비디오 카메라를 사용하[0078]

여 포착되는 자연스런 비디오 콘텐츠와 비교하여, 비교적 적은 이산 샘플 값을 가지는 경향이 있다.  예를

들어, 화면 포착 콘텐츠의 영역은 종종 단일의 균일한 색상을 포함하는 반면, 자연스런 비디오 콘텐츠에서의 영

역은 점진적으로 변하는 색상을 포함할 가능성이 보다 많다.  또한, 화면 포착 콘텐츠는 전형적으로, 콘텐츠가

(예컨대,  스크롤링으로  인해)  공간적으로  변위될  수  있더라도,  프레임마다  정확히  반복되는  독특한

구조(예컨대, 그래픽, 텍스트 문자)를 포함한다.  화면 포착 콘텐츠는 보통 높은 크로마 샘플링 분해능을 갖는

포맷(예컨대, YUV 4:4:4 또는 RGB 4:4:4)으로 인코딩되지만, 보다 낮은 크로마 샘플링 분해능을 갖는 포맷(예컨

대, YUV 4:2:0, YUV 4:2:2)으로도 인코딩될 수 있다.

도 6은 어떤 자연스런 비디오(621)와 어떤 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠를 포함하는 혼합 콘텐츠 비디오[0079]

(620)를 나타낸 것이다.  인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠는 자연스런 비디오(621) 옆에 있는 그래픽(622) 및

자연스런 비디오(621) 아래쪽에 실행 중인 시세표시기(ticker)(623)를 포함한다.  도 5에 도시된 화면 포착 콘

텐츠와 같이, 도 6에 도시된 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠는 비교적 적은 이산 샘플 값을 갖는 경향이

있다.  이는 또한 (예컨대, 스크롤링으로 인해) 프레임마다 정확히 반복되는 독특한 구조(예컨대, 그래픽, 텍스

트 문자)를 갖는 경향이 있다.

화면 포착 비디오 또는 혼합 콘텐츠 비디오는 디스플레이 디바이스에 대한 출력 버퍼로부터 또는 프레임을 저장[0080]

하는 하나 이상의 다른 버퍼로부터 주기적으로 읽힐 수 있다.  또는, 화면 포착 비디오는 (디스플레이 디바이스

에 대한 출력 버퍼로부터 값을 주기적으로 읽거나, 운영 체제 모듈로부터의 디스플레이 명령을 가로채거나, 디

스플레이될 샘플 값을 다른 방식으로 포착할 수 있는) 화면 포착 모듈로부터 제공될 수 있다.  화면 포착 비디

오 또는 혼합 콘텐츠 비디오는 "라이브" 스트림으로부터 또는 저장소에 이전에 기록된 스트림으로부터 온 것일

수 있다.

B.  상이한 MV 정밀도[0081]

많은 인코딩 시나리오에서, 화면 포착 비디오 또는 다른 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠를 인코딩할 때, 대부[0082]

분의 MV 값은 정수 샘플 공간 변위를 나타내고, 아주 적은 MV 값은 소수 샘플 공간 변위를 나타낸다.  이것은

전체적인 성능을 향상시키기 위해 MV 정밀도를 감소시키기 위한 기회들을 제공한다.

도 7a는 정수 샘플 공간 변위를 가지는 MV(720)를 사용한 움직임 보상을 나타낸 것이다.  MV(720)는 현재 블록[0083]

에 대한 참조 픽처에서의 동일 장소에 있는 위치(710)에 대한, 좌측으로 4 개의 샘플 그리고 위쪽으로 하나의
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샘플의  공간  변위를  나타낸다.   예를  들어,  현재  픽처에서 위치 (64,  96)에  있는  4x4  현재  블록에 대해,

MV(720)는 4x4 예측 영역(730) - 그의 위치는 참조 픽처에서 (60, 95)임 - 을 나타낸다.  예측 영역(730)은 참

조 픽처에서 정수 샘플 위치에 재구성된 샘플 값을 포함한다.  인코더 또는 디코더는 예측 영역(730)의 값을 결

정하기 위해 보간을 수행할 필요가 없다.

도 7b는 소수 샘플 공간 변위를 가지는 MV(721)를 사용한 움직임 보상을 나타낸 것이다.  MV(721)는 현재 블록[0084]

에 대한 참조 픽처에서의 동일 장소에 있는 위치(710)에 대한, 좌측으로 3.75 개의 샘플 그리고 위쪽으로 0.5

개의 샘플의 공간 변위를 나타낸다.  예를 들어, 현재 픽처에서 위치 (64, 96)에 있는 4x4 현재 블록에 대해,

MV(721)는 4x4 예측 영역(731) - 그의 위치는 참조 픽처에서 (60.25, 95.5)임 - 을 나타낸다.  예측 영역(73

1)은 참조 픽처에서 소수 샘플 위치에 보간된 샘플 값을 포함한다.  인코더 또는 디코더는 예측 영역(731)의 샘

플 값을 결정하기 위해 보간을 수행한다.  소수 샘플 공간 변위가 허용될 때, 현재 블록과 일치할 수 있는 보다

많은 후보 예측 영역이 있고, 따라서, 적어도 어떤 유형의 비디오 콘텐츠(예컨대, 자연스런 비디오)에 대해, 움

직임 보상된 예측의 품질이 보통 향상된다.

비디오의 어떤 유닛에 대해 MV 정밀도가 정수 샘플 정밀도일 때, 유닛 내의 블록들에 대한 모든 MV 값은 정수[0085]

샘플 공간 변위를 나타낸다.  비디오의 어떤 유닛에 대해 MV 정밀도가 소수 샘플 정밀도일 때, 유닛 내의 블록

에 대한 MV 값은 소수 샘플 공간 변위 또는 정수 샘플 공간 변위를 나타낼 수 있다.  즉, 비디오의 어떤 유닛에

대해 MV 정밀도가 소수 샘플 정밀도일 때, 유닛 내의 블록들에 대한 일부 MV 값은 소수 샘플 공간 변위를 나타

낼 수 있는 반면, 유닛 내의 블록들에 대한 다른 MV 값은 정수 샘플 공간 변위를 나타낸다.

움직임 추정 및 움직임 보상을 사용하여 블록을 인코딩할 때, 인코더는 종종 블록의 샘플 값과 그의 움직임 보[0086]

상된 예측 간의 샘플 유닛 차이(sample-by-sample difference)(잔차 값 또는 오차 값이라고도 불리움)를 계산한

다.  잔차 값이 이어서 인코딩될 수 있다.  잔차 값에 대해, 인코딩 효율은 잔차 값의 복잡도 및 압축 프로세스

의  일부로서  얼마나  많은  손실  또는  왜곡이  유입되는지에  의존한다.   일반적으로,  양호한  움직임  보상된

예측은, 잔차 값이 효율적으로 인코딩될 수 있는 작은 진폭의 차이이도록, 블록을 가깝게 근사화시킨다.  다른

한편으로, 좋지 않은 움직임 보상 예측은 종종 보다 큰 진폭의 값 - 효율적으로 인코딩하기가 보다 어려움 - 을

포함하는 잔차 값을 생성한다.  인코더는 전형적으로, 양호한 일치를 찾고 그로써 레이트 왜곡 성능을 향상시키

려고 시도하면서, 움직임 추정을 수행하는 데 인코딩 시간의 대부분을 소비한다.

코덱이 정수 샘플 MV 정밀도를 갖는 MV 값을 사용할 때, 인코더 및 디코더는, MV 값이 정수 샘플 공간 변위를[0087]

나타내기 때문에, 움직임 보상을 위해 참조 픽처의 샘플 값들 간의 보간 동작을 수행할 필요가 없다.  코덱이

소수 샘플 MV 정밀도를 갖는 MV 값을 사용할 때, 인코더 및 디코더는 움직임 보상을 위해 참조 픽처의 샘플 값

들 간의 보간 동작을 수행할 수 있지만(이는 적어도 소수 샘플 공간 변위를 나타내는 MV 값에 대해 계산 복잡도

를 증가시킴), 움직임 보상된 예측은, 정수 샘플 MV 정밀도와 비교하여, 블록을 보다 가깝게 근사화시키는 경향

이 있다(보다 적은 유효 값을 갖는 잔차 값을 가져옴).

C.  MV 값의 표현[0088]

MV 값은 전형적으로 정수 값 - 그의 의미는 연관된 MV 정밀도에 의존함 - 을 사용하여 표현된다.  예를 들어,[0089]

정수 샘플 MV 정밀도에 대해, 1의 정수 값은 1 개의 샘플의 공간 변위를 나타내고, 2의 정수 값은 2 개의 샘플

의 공간 변위를 나타내며, 이하 마찬가지이다.  예를 들어, 1/4 샘플 MV 정밀도에 대해, 1의 정수 값은 0.25 개

의 샘플의 공간 변위를 나타낸다.  2, 3, 4 및 5의 정수 값은, 각각, 0.5 개, 0.75 개, 1.0 개 및 1.25 개의

샘플의 공간 변위를 나타낸다.  MV 정밀도에 관계없이, 정수 값은 공간 변위의 크기를 나타낼 수 있고, 별도의

플래그 값은 변위가 마이너스인지 플러스인지를 나타낼 수 있다.  주어진 MV 값의 수평 MV 성분 및 수직 MV 성

분이 2 개의 정수 값을 사용하여 표현될 수 있다.  이와 같이, MV 값을 표현하는 2 개의 정수 값의 의미는 MV

정밀도에 의존한다.  예를 들어, 2-샘플 수평 변위는 갖지만 수직 변위를 갖지 않는 MV 값에 대해, MV 정밀도가

1/4 샘플 MV 정밀도이면, MV 값은 (8, 0)으로서 표현된다.  그렇지만, MV 정밀도가 정수 샘플 MV 정밀도이면,

MV 값은 (2, 0)으로서 표현된다.

인코딩된 비디오 데이터의 비트스트림에서의 MV 값은 전형적으로 (예컨대, MV 성분 별로) 엔트로피 코딩된다.[0090]

MV 값이 또한 (예컨대, MV 성분 별로) 예측된 MV 값에 대해 차분 인코딩될 수 있다.  많은 경우에, MV 값은 예

측된 MV 값과 같고, 따라서 차분 MV 값은, 아주 효율적으로 인코딩될 수 있는, 0이다.  차분 MV 값(또는, MV 예

측이 사용되지 않는 경우, MV 값)은 지수 골롬 코딩, 컨텍스트 적응적 이진 산술 코딩 또는 다른 형태의 엔트로

피 코딩을 사용하여 엔트로피 인코딩될 수 있다.  MV 값(또는 차분 MV 값)과 인코딩된 비트 사이의 정확한 관계

가, 일반적으로, 사용되는 엔트로피 코딩의 형태에 의존하지만, 보다 작은 값은, 보다 흔하기 때문에, 보다 효
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율적으로(즉, 보다 적은 비트를 사용하여) 인코딩되고, 보다 큰 값은, 덜 흔하기 때문에, 덜 효율적으로(즉, 보

다 많은 비트를 사용하여) 인코딩된다.

D.  적응적 MV 정밀도 - 서문[0091]

이전의 3 개의 섹션을 요약하면, 정수 샘플 MV 정밀도를 갖는 MV 값을 사용하는 것은 MV 값을 신호하는 것과 연[0092]

관된 비트 레이트를 감소시키고 (참조 픽처 내의 소수 샘플 위치에서의 샘플 값의 보간을 회피하는 것에 의해)

인코딩  및  디코딩의  계산  복잡도를  감소시키는  경향이  있지만,  움직임  보상된  예측의  품질을  감소시키고

따라서, 적어도 어떤 유형의 비디오 콘텐츠에 대해, 잔차 값의 진폭을 증가시킬 수 있다.  다른 한편으로, 소수

샘플 MV 정밀도를 갖는 MV 값을 사용하는 것은 MV 값을 신호하는 것과 연관된 비트 레이트를 증가시키고 (참조

픽처 내의 소수 샘플 위치에서의 샘플 값의 보간을 포함하는 것에 의해) 인코딩 및 디코딩의 계산 복잡도를 증

가시키는 경향이 있지만, 움직임 보상된 예측의 품질을 향상시키고, 적어도 어떤 유형의 비디오 콘텐츠에 대해,

잔차 값의 진폭을 감소시킬 수 있다.  일반적으로, 계산 복잡도, MV 값을 신호하기 위한 비트 레이트, 및 움직

임 보상된 예측의 품질이, 수확 체감점(point of diminishing returns)까지는, MV 정밀도가 (예컨대, 정수 샘

플로부터 1/2 샘플로, 또는 1/2 샘플로부터 1/4 샘플로) 증가함에 따라 증가한다.  이와 동시에, MV 정밀도의

증가가 MV 값을 신호하는 데 필요한 비트 레이트를 증가시키는 경향이 있지만, 자연스런 콘텐츠를 인코딩할 때,

움직임 보상된 예측의 품질의 연관된 향상은 잔차 값의 적절한 근사값을 송신하는 데 필요한 비트 레이트를 감

소시키고 그로써 적절한 픽처 품질로 비디오 콘텐츠를 인코딩하는 데 필요한 총 비트 레이트를 감소시킬 수 있

다.

화면 포착 비디오 또는 다른 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠를 인코딩할 때, 소수 샘플 MV 정밀도의 (비트 레[0093]

이트 및 계산 복잡도 측면에서의) 추가된 비용이 정당화되지 않을 수 있다.  예를 들어, 대부분의 MV 값이 정수

샘플 공간 변위를 나타내고, 아주 적은 MV 값이 소수 샘플 공간 변위를 나타내는 경우, 소수 샘플 MV 정밀도의

추가된 비용이 보장되지 않는다.  인코더는 움직임 추정 동안 소수 샘플 위치에서의 검색을 생략할 수 있다(그

리고 소수 샘플 위치에서의 샘플 값을 결정하는 보간 동작을 생략할 수 있다).  이러한 콘텐츠에 대해, 정수 샘

플 MV 정밀도를 갖는 MV 값을 사용함으로써, 움직임 보상된 예측의 품질에 대한 페널티가 그다지 없이, 비트 레

이트 및 계산 복잡도가 감소될 수 있다.

소수 샘플 MV 정밀도가 다른 유형의 비디오 콘텐츠(예컨대, 카메라에 의해 포착된 자연스런 비디오)에 대해 여[0094]

전히 유용할 수 있기 때문에, 인코더 및 디코더가 MV 정밀도 간에 스위칭하도록 구성될 수 있다.  예를 들어,

인코더 및 디코더가 화면 포착 비디오에 대해서는 정수 샘플 MV 정밀도를 사용할 수 있지만, 자연스런 비디오에

대해서는 소수 샘플 MV 정밀도(1/4 샘플 MV 정밀도 등)를 사용할 수 있다.  인코더가 MV 정밀도를 선택할 때 따

를 수 있는 접근법이 다음 섹션에 기술되어 있다.  인코더는 선택된 MV 정밀도를 비트스트림에서의 하나 이상의

구문 요소를 사용하여 디코더로 신호할 수 있다.

MV 정밀도를 신호하는 하나의 접근법에서, MV 정밀도의 적응적 선택이 인에이블되어 있을 때, 인코더는 슬라이[0095]

스  유닛으로  MV  정밀도를  선택한다.   SPS(sequence  parameter  set:  시퀀스  파라미터  세트),  PPS(picture

parameter set: 픽처 파라미터 세트) 또는 다른 구문 구조에서의 플래그 값은 MV 정밀도의 적응적 선택이 인에

이블되어 있는지를 나타낸다.  그러한 경우, 주어진 슬라이스에 대한 슬라이스 헤더 내의 하나 이상의 구문 요

소는 그 슬라이스의 블록에 대한 선택된 MV 정밀도를 나타낸다.  예를 들어, 0의 플래그 값은 1/4 샘플 MV 정밀

도를 나타내고, 1의 플래그 값은 정수 샘플 MV 정밀도를 나타낸다.

MV  정밀도를  신호하는  다른  접근법에서,  인코더는  픽처  유닛으로  또는  슬라이스  유닛으로  MV  정밀도를[0096]

선택한다.  PPS 내의 구문 요소는 3 개의 MV 정밀도 모드 중 하나를 나타낸다: (0) PPS와 연관된 픽처의 슬라이

스(들)의 MV 값에 대한 1/4 샘플 MV 정밀도, (1) PPS와 연관된 픽처의 슬라이스(들)의 MV 값에 대한 정수 샘플

MV 정밀도, 또는 (2) 슬라이스 헤더마다 신호되는 플래그 값에 의존하는 슬라이스-적응적 MV 정밀도, 여기서 슬

라이스의 슬라이스 헤더 내의 플래그 값은 슬라이스의 MV 값에 대한 1/4 샘플 MV 정밀도 또는 정수 샘플 MV 정

밀도를 나타낼 수 있다.  일 구현에서의 이 접근법에 관한 부가 상세에 대해서는, JCTVC-P0277를 참조하십시오.

MV 정밀도를 신호하는 또 다른 접근법에서, MV 정밀도의 적응적 선택이 인에이블되어 있을 때, 인코더는 CU 유[0097]

닛으로 MV 정밀도를 선택한다.  주어진 CU에 대한 구조 내의 하나 이상의 구문 요소는 그 CU의 블록에 대한 선

택된 MV 정밀도를 나타낸다.  예를 들어, CU에 대한 CU 구문 구조 내의 플래그 값은 CU와 연관된 모든 PU에 대

한 MV 값이 정수 샘플 MV 정밀도 또는 1/4 샘플 MV 정밀도를 갖는지를 나타낸다.  일 구현에서의 이 접근법에

관한 부가 상세에 대해서는, JCTVC-P0283을 참조하십시오.
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이 접근법들 중 임의의 것에서, 인코더 및 디코더는 수평 및 수직 MV 성분에 대해 상이한 MV 정밀도를 사용할[0098]

수 있다.  이것은 (스케일링되지 않은 차원에서는 정수 샘플 MV 정밀도를 사용하여 그리고 스케일링된 차원에서

는 소수 샘플 MV 정밀도를 사용하여) 수평으로 또는 수직으로 스케일링된 화면 포착 비디오를 인코딩할 때 유용

할 수 있다.  일부 구현에서, QP 값의 조절만을 통해서는 레이트 제어가 달성될 수 없는 경우, 인코더는 비트

레이트를 감소시키기 위해 화면 포착 비디오를 수평으로 또는 수직으로 크기 조정하고, 이어서 크기 조정된 비

트  레이트를  인코딩할  수  있다.   디코더측에서,  비디오가  디코딩  후에  다시  그의  원래의  차원으로

스케일링된다.  인코더는 디코더로 수평 MV 성분에 대한 MV 정밀도를 (예컨대, 제1 플래그 값 또는 구문 요소를

사용해) 신호하고 또한 수직 MV 성분에 대한 MV 정밀도를 (예컨대, 제2 플래그 값 또는 구문 요소를 사용해) 신

호할 수 있다.

보다 일반적으로, MV 정밀도의 적응적 선택이 인에이블되어 있을 때, 인코더는 어떤 방식으로 MV 정밀도를 선택[0099]

하고 선택된 MV 정밀도를 신호한다.  예를 들어, SPS, PPS 또는 다른 구문 구조에서의 플래그 값은 MV 정밀도의

적응적 선택이 인에이블되어 있는지를 나타낼 수 있다.  적응적 MV 정밀도가 인에이블되어 있을 때, 시퀀스 계

층 구문, 픽처 그룹 계층 구문("GOP 계층 구문"), 픽처 계층 구문, 슬라이스 계층 구문, 타일 계층 구문, 블록

계층 구문 또는 다른 구문 구조에서의 하나 이상의 구문 요소는 MV 값에 대한 선택된 MV 정밀도를 나타낼 수 있

다.  또는, 시퀀스 계층 구문, GOP 계층 구문, 픽처 계층 구문, 슬라이스 헤더 계층 구문, 슬라이스 데이터 계

층 구문, 타일 계층 구문, 블록 계층 구문 또는 다른 구문 구조에서의 하나 이상의 구문 요소는 상이한 MV 성분

에 대한 선택된 MV 정밀도를 나타낼 수 있다.  2 개의 이용 가능한 MV 정밀도가 있을 때, 플래그 값은 2 개의

MV 정밀도 간의 선택을 나타낼 수 있다.  보다 많은 이용 가능한 MV 정밀도가 있을 때, 플래그 값은 그 MV 정밀

도들 간의 선택을 나타낼 수 있다.

선택된 MV 정밀도(들)를 나타내는 구문 요소를 신호/파싱하기 위한 수정 이외에, 신호된 MV 값이 선택된 MV 정[0100]

밀도에 따라 어떻게 해석되는지를 변경하기 위해 디코딩이 수정될 수 있다.  MV 값이 어떻게 인코딩되고 재구성

되는지의 상세는 MV 정밀도에 따라 달라질 수 있다.  예를 들어, MV 정밀도가 정수 샘플 정밀도일 때, 예측된

MV 값은 가장 가까운 정수로 반올림될 수 있고, 차분 MV 값은 정수 샘플 오프셋을 나타낼 수 있다.  또는, MV

정밀도가 1/4 샘플 정밀도일 때, 예측된 MV 값은 가장 가까운 1/4 샘플 오프셋으로 반올림될 수 있고, 차분 MV

값은 1/4 샘플 오프셋을 나타낼 수 있다.  또는, MV 값이 어떤 다른 방식으로 신호될 수 있다.  MV 값이 정수

샘플 MV 정밀도를 갖고 비디오가 4:2:2 또는 4:2:0 크로마 샘플링을 사용할 때, 크로마 MV 값은 스케일링 등에

의해 도출될 수 있고, 그 결과 크로마에 대해 1/2 샘플 변위가 얻어질 수 있다.  또는, 크로마 MV 값이 정수 값

으로 반올림될 수 있다.

E.  MV 정밀도를 선택하는 접근법[0101]

비디오 인코딩 동안 MV 정밀도가 적응될 수 있을 때, 인코더가 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택할[0102]

때, 인코더는 비디오 소스로부터의 힌트에 기초하여 사용할 MV 정밀도(들)를 선택할 수 있다(이하의 접근법 1을

참조).  예를 들어, 비디오 소스는 비디오가 화면 포착 콘텐츠 또는 (카메라로부터 포착된) 자연스런 비디오라

는 것을 나타낼 수 있다.  또는, 인코더는 다양한 MV 정밀도들의 전수적인 평가에 기초하여 MV 정밀도(들)를 선

택할 수 있다(이하의 접근법 2를 참조).  또는, 인코더는 이전 유닛들로부터의 통계 데이터 및/또는 인코딩되고

있는 현재 유닛에 대한 통계 데이터의 분석에 기초하여 MV 정밀도(들)를 선택할 수 있다(이하의 접근법 3 및 접

근법 4를 참조).

MV 정밀도를 선택하는 접근법들 중 일부는 화면 포착 인코딩 시나리오에 대해 적응되어 있다.  다른 접근법들은[0103]

보다 일반적으로 임의의 유형의 비디오 콘텐츠를 인코딩할 때 적용된다.

이 섹션에 기술되는 일부 예에서, 인코더는 1/4 샘플 MV 정밀도를 사용하는 것과 정수 샘플 MV 정밀도를 사용하[0104]

는 것 중에 선택한다.  보다 일반적으로, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도, 1/2 샘플 MV 정밀도, 1/4 샘플 MV 정

밀도 및/또는 다른 MV 정밀도를 포함할 수 있는 다수의 이용 가능한 MV 정밀도 중에서 선택한다.

인코더가 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택할 때, 비디오의 유닛은 시퀀스, GOP, 픽처, 슬라이스,[0105]

타일, CU, PU, 다른 블록 또는 비디오의 다른 유형의 유닛일 수 있다.  복잡도와 유연성 간의 원하는 트레이드

오프에 따라, 아주 국소적으로(예컨대, CU 유닛으로), 보다 큰 영역 단위로(예컨대, 타일 유닛으로 또는 슬라이

스 유닛으로), 픽처 전체 유닛으로, 또는 보다 전역적인 유닛으로(예컨대, 인코딩 세션마다, 시퀀스마다, GOP

마다, 또는 검출된 장면 변화 사이의 일련의 픽처마다) MV 정밀도를 선택하는 것이 적절할 수 있다.

1.  애플리케이션, 운영 체제 또는 비디오 소스로부터의 힌트를 사용하는 접근법[0106]
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인코더는 애플리케이션, 운영 체제 또는 비디오 소스에 의해 신호되는 힌트에 기초하여 MV 정밀도를 선택할 수[0107]

있다.  예를 들어, 힌트는 인코딩될 비디오 콘텐츠가 (자연스런 비디오 콘텐츠일 수 있는 삽입된 비디오 영역

없이), 워드 프로세서, 스프레드시트 애플리케이션, 또는 웹 브라우저와 같은, 특정의 애플리케이션에 의해 렌

더링되었다는 것을 나타낼 수 있다.  이러한 애플리케이션에 의한 렌더링은 콘텐츠의 정수 샘플 공간 변위를 생

성하는 경향이 있을 것이다.  이러한 힌트에 기초하여, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도를 선택할 수 있다.  보통

자연스런 비디오 콘텐츠를 렌더링하지 않는 워드 프로세서, 스프레드시트 애플리케이션, 웹 브라우저 또는 다른

애플리케이션에 의해 렌더링된 콘텐츠에 대해, 정수 샘플 MV 정밀도가 소수 샘플 MV 정밀도보다 바람직할 가능

성이 있다.  (그러나 비디오가 크기 조정된 경우, 소수 샘플 MV 정밀도가 바람직할 수 있다.)

또는, 힌트는 비디오 콘텐츠가 전형적으로 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠를 전달하는 화면 포착 모듈 또는[0108]

다른 비디오 소스에 의해 전달되었다는 것을 나타낼 수 있다.  이러한 콘텐츠에 대해, 정수 샘플 MV 정밀도가

소수 샘플 MV 정밀도보다 바람직할 가능성이 있고, 따라서 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도를 선택한다.  (그러나

비디오가 크기 조정된 경우, 소수 샘플 MV 정밀도가 바람직할 수 있다.)

다른 한편으로, 힌트가 비디오 콘텐츠가 카메라, DVD 또는 다른 디스크, 또는 튜너 카드에 의해 전달되거나, 비[0109]

디오 플레이어에 의해 렌더링되었다는 것을 나타내는 경우, 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 선택할 수 있다.

이러한 콘텐츠에 대해, 소수 샘플 MV 정밀도가 정수 샘플 MV 정밀도보다 바람직할 가능성이 있다.

힌트가 인코딩 세션에, 일련의 프레임에, 단일의 비디오 프레임에 또는 비디오 프레임의 일부(애플리케이션과[0110]

연관된 창에 대응하는 구역 등)에 적용될 수 있다.

어떤 경우에, 인코더는 비디오 콘텐츠의 속성에 관한 비디오 소스, 운영 체제 또는 애플리케이션에 의해 제공되[0111]

는 힌트를 수신하지 않을 수 있거나 그를 해석하지 못할 수 있다.  또는, (예컨대, 자연스런 비디오 콘텐츠 및

인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠를 포함하는 혼합 콘텐츠 비디오에 대해, 또는 크기 조정된 비디오에 대해) 힌

트가 틀리거나 오해의 소지가 있을 수 있다.  이러한 경우에, 인코더는 어느 MV 정밀도(들)가 선택되어야 하는

지를 결정하기 위해 다른 접근법을 사용할 수 있다.

2.  무차별 인코딩 접근법[0112]

MV 정밀도를 신호하는 다른 접근법 세트에서, 인코더는 상이한 MV 정밀도를 사용하여 비디오의 유닛을 여러 번[0113]

(예컨대, 정수 샘플 MV 정밀도를 사용하여 한번, 1/4 샘플 MV 정밀도를 사용하여 한번) 인코딩한다.  인코더는

최상의 성능을 제공하는 MV 정밀도를 선택하고, 출력을 위한 유닛 인코딩할 때 선택된 MV 정밀도를 사용한다.

비디오의 유닛은 블록, PU,  CU,  슬라이스, 타일, 픽처, GOP,  시퀀스 또는 비디오의 다른 유형의 유닛일 수

있다.  전형적으로, 인코더는 이러한 접근법에서 다수의 인코딩 패스(pass of encoding)를 수행한다.

어느 MV 정밀도가 최상의 성능을 제공하는지를 평가하기 위해, 인코더는 유닛의 인코딩 동안 상이한 MV 정밀도[0114]

가 사용될 때 레이트 왜곡 비용을 결정하고, 가장 낮은 레이트 왜곡 비용을 갖는 옵션을 선택할 수 있다.  레이

트 왜곡 비용은 왜곡 비용(D) 및 비트 레이트 비용(R)을 가지며, 왜곡 비용에 대해 비트 레이트 비용을 가중시

키거나(D+λR) 그 반대인(R+λD) 인자(λ)(종종 라그랑지 승수라고 불리움)를 갖는다.  비트 레이트 비용은 추

정된 또는 실제 비트 레이트 비용일 수 있다.  일반적으로, 왜곡 비용은 원래의 샘플과 재구성된 샘플 간의 비

교에 기초한다.  왜곡 비용은 SAD(sum of absolute differences), SAHD(sum of absolute Hadamard-transformed

differences)  또는  다른  SATD(sum  of  absolute  transformed  differences),  SSE(sum  of  squared  errors),

MSE(mean  squared  error),  평균 분산(mean  variance)  또는 다른 왜곡 메트릭으로서 측정될 수 있다.  인자

(λ)는 인코딩 동안 달라질 수 있다(예컨대, 양자화 계단 크기(quantization step size)가 보다 클 때 비트 레

이트 비용의 상대 가중치를 증가시킴).  레이트 왜곡 비용은 보통 상이한 MV 정밀도 옵션들의 성능의 가장 정확

한 평가를 제공하지만, 또한 가장 높은 계산 복잡도를 갖는다.

인코더는 레이트 왜곡 분석을 정수 샘플 MV 정밀도 옵션 쪽으로 바이어싱시키기 위해 레이트 왜곡 비용 함수의[0115]

항들 중 하나 이상을 변화시킬 수 있다.  예를 들어, 다수의 MV 정밀도 중에서 결정하기 위해 레이트 왜곡 분석

을 사용하여 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정밀도를 결정할 때, 레이트 왜곡 분석은 왜곡 비용을 스케일링하는

것, 왜곡 비용에 페널티를 부가하는 것, 비트 레이트 비용을 스케일링하는 것, 비트 레이트 비용에 페널티를 부

가하는 것, 및/또는 라그랑지 승수 인자를 조절하는 것에 의해 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로 바이어싱된다.  소

수 샘플 MV 정밀도를 평가할 때, 인코더는 (예컨대, 1 초과의 인자에 의해) 왜곡 비용을 스케일링 업(scale u

p)하고, (1 초과의 인자에 의해) 비트 레이트 비용을 스케일링 업하며, 왜곡 페널티를 부가하고, 비트 레이트

페널티를 부가하며, 그리고/또는 보다 큰 라그랑지 승수 인자를 사용할 수 있다.  또는, 정수 샘플 MV 정밀도를
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평가할 때, 인코더는 (예컨대, 1 미만의 인자에 의해) 왜곡 비용을 스케일링 다운하고, (1 미만의 인자에 의해)

비트 레이트 비용을 스케일링 다운하며, 그리고/또는 보다 작은 라그랑지 승수 인자를 사용할 수 있다.

인코더는 인코딩 동안 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 또는 그 반대쪽으로의 바이어스의 정도를 변화시킬 수 있[0116]

다.  예를 들어, 인코더는 정수 샘플 MV 값이 비디오 콘텐츠를 인코딩하는 데 보다 적절할 가능성이 있는 신뢰

수준에 따라 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 바이어스를 조절할 수 있다(예컨대, 비디오 콘텐츠가 인위적으로 생

성된 콘텐츠일 가능성이 있는 경우 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 바이어스를 증가시킴).  또는, 인코더는 인코

딩 및/또는 디코딩에 대한 계산 능력에 따라 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 바이어스를 조절할 수 있다(예컨대,

이용 가능한 계산 능력이 보다 낮은 경우 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 바이어스를 증가시킴).

대안적으로, 인코더는 어느 MV 정밀도가 최상의 성능을 제공하는지를 평가하기 위해 다른 접근법을 사용할 수[0117]

있다.  예를 들어, 인코더는, 주어진 양자화 계단 크기에 대해, 어느 MV 정밀도가 가장 적은 비트의 인코딩된

데이터를 가져오는지를 측정한다.  또는, 인코더는 상이한 MV 정밀도를 사용하는 인코딩에 대한 왜곡만을 평가

한다.  또는, 인코더는 단일의 인코딩 패스에서 결정할 정도로 충분히 간단할 수 있는, 정수 샘플 MV 정밀도와

비교하여 소수 샘플 MV 정밀도에 대한 왜곡 감소 이점과 같은 보다 간단한 척도를 사용한다.  예를 들어, 인코

더는, 정수 샘플 MV 정밀도가 사용될 때와 비교하여, 소수 샘플 MV 정밀도가 사용될 때의 (SAD, SATD, TSE,

MSE, 또는 다른 왜곡 메트릭의 측면에서의) 왜곡 감소의 양을 검사한다.

무차별 인코딩 접근법은 계산 집중적일 수 있다.  무차별 인코딩 접근법은, 고정 MV 정밀도를 사용하는 인코딩[0118]

과 비교하여, 어쩌면 상당한 부가 계산, 부가 메모리 저장소, 및 부가 메모리 읽기 및 쓰기 동작을 필요로

한다.

3.  콘텐츠 분석을 사용하는 접근법[0119]

MV 정밀도를 신호하는 다른 접근법 세트에서, 인코더는 입력 비디오 콘텐츠 및/또는 인코딩된 비디오 콘텐츠의[0120]

분석에 기초하여 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택한다.  비디오의 유닛은 블록, PB, PU, CU, CTU,

서브매크로블록 파티션, 매크로블록, 슬라이스, 타일, 픽처, GOP, 시퀀스 또는 비디오의 다른 유형의 유닛일 수

있다.

도 8은 인코딩 동안 MV 정밀도를 적응시키는 기법(800)을 나타낸 것이다.  기법(800)은 도 3 또는 도 4a 및 도[0121]

4b를  참조하여  기술된  것과  같은  인코더에  의해  또는  다른  인코더에  의해  수행될  수  있다.   기법(800)에

따르면, 비디오의 인코딩 동안, 인코더는 비디오의 유닛들에 대한 다수의 MV 정밀도 중에서 MV 정밀도를 결정한

다.  다수의 MV 정밀도는 하나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도는 물론 정수 샘플 MV 정밀도를 포함할 수 있다.  예

를 들어, 다수의 MV 정밀도는 정수 샘플 MV 정밀도 및 1/4 샘플 MV 정밀도를 포함할 수 있다.  또는, 다수의 MV

정밀도는 정수 샘플 MV 정밀도, 1/2 샘플 MV 정밀도 및 1/4 샘플 MV 정밀도를 포함할 수 있다.

구체적으로는, 비디오의 어떤 유닛을 인코딩할 때, 인코더는 MV 정밀도를 변경할지를 결정한다(810).  인코딩의[0122]

시작에서, 인코더는 처음에 MV 정밀도를 기본값에 따라 설정하거나, MV 정밀도를 변경하는 것처럼 진행할 수 있

다.  비디오의 나중의 유닛에 대해, 인코더는 (하나 이상의 이전에 인코딩된 유닛에 대해 사용된) 현재 MV 정밀

도를 사용하거나 MV 정밀도를 변경할 수 있다.  예를 들어, 인코더는 정의된 이벤트의 발생 시에(예컨대, 문턱

값 개수의 유닛의 인코딩 후에, 장면 변화 후에, 비디오의 유형이 변했다는 결정 후에) MV 정밀도를 변경하기로

결정할 수 있다.

MV 정밀도를 변경하기 위해, 인코더는 비디오에 관한 정보를 수집한다(820).  일반적으로, 수집된 정보는 입력[0123]

비디오의 특성 또는 인코딩된 비디오의 특성일 수 있다.  수집된 정보는 인코딩되고 있는 현재 유닛에 관련되어

있고 그리고/또는 비디오의 이전에 인코딩된 유닛에 관련되어 있을 수 있다.  (수집된 정보가 비디오의 하나 이

상의 이전에 인코딩된 유닛에 관련되어 있을 때, 이러한 정보의 수집(820)은 이전 유닛(들)의 인코딩 이전에,

그 동안에 또는 그 후에 일어날 수 있다.  이 수집(820)은 도 8에 도시된 타이밍과 상이하고, MV 정밀도를 변경

하는 것에 관한 결정(810)에 관계없이 일어난다.) 인코더는 이어서 수집된 정보에 적어도 부분적으로 기초하여

비디오의 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택한다(830).

일 예로서, 인코더는 현재 유닛에 대한 샘플 값을 수집할 수 있다.  적은 수의 이산 샘플 값의 존재는 화면 포[0124]

착 콘텐츠를 나타내고, 따라서 정수 샘플 MV 정밀도가 선택되어야만 한다는 것을 암시하는 경향이 있다.  다른

한편으로, 많은 수의 이산 샘플 값의 존재는 자연스런 비디오를 나타내고, 따라서 소수 샘플 MV 정밀도가 선택

되어야만 한다는 것을 암시하는 경향이 있다.  샘플 값은 히스토그램으로서 편성될 수 있다.  샘플 값은 YUV 색

공간에서의 루마(Y) 샘플로부터만, YUV 색 공간에서의 루마는 물론 크로마(U, V) 샘플로부터, RGB 색 공간에서
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의 R, G  및 B 샘플로부터, 또는 RGB 색 공간에서의 G(또는 R 또는 B) 샘플로부터만 수집될 수 있다.  예를

들어, MV 정밀도를 선택할 때, 인코더는 수집된 샘플 값 중에서 독특한 샘플 값들의 개수를 결정한다.  인코더

는 개수를 문턱값과 비교한다.  개수가 문턱값보다 낮으면, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도를 선택한다.  개수가

문턱값보다 높으면, 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 선택한다.  경계 조건(개수가 문턱값과 같은 것)은, 구현

에 따라, 어느 한 옵션을 사용하여 처리될 수 있다.  또는, 인코더는 수집된 샘플 값으로부터의 통계를 다른 방

식으로 고려한다.  예를 들어, 인코더는 x 개의 가장 흔한 수집된 샘플 값이 샘플 값들의 y% 초과를 차지하는지

를 결정한다.  그러한 경우, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도를 선택하고; 그렇지 않은 경우, 인코더는 소수 샘플

MV 정밀도를 선택한다.  x 및 y의 값은 구현에 의존한다.  x의 값은 10 또는 어떤 다른 개수일 수 있다.  y의

값은 80, 90 또는 100보다 작은 어떤 퍼센트일 수 있다.

다른 예로서, 인코더는 각자의 MV 정밀도로 인코딩된 현재 유닛의 블록들에 대한 왜곡 척도를 수집할 수 있다.[0125]

예를 들어, 인코더는, 정수 샘플 MV 정밀도와 비교하여, 소수 샘플 MV 정밀도를 사용할 때의 왜곡의 개선(감

소)을 기록한다.  MV 정밀도를 선택할 때, 인코더는 왜곡의 감소가 MV 정밀도의 증가를 정당화시키는지를 결정

한다.

다른 예로서, 인코더는 하나 이상의 이전 유닛에 대한 (소수 샘플 MV  정밀도를 가지는) MV  값을 수집할 수[0126]

있다.  수집된 MV 값은 그의 소수 부분의 값에 따라, 예컨대, 1/4 샘플 MV 정밀도 MV 값에 대해, 0의 소수 부분

을 가지는 MV 값에 대한 빈, 0.25의 소수 부분을 가지는 MV 값에 대한 빈, 0.5의 소수 부분을 가지는 MV 값에

대한 빈, 및 0.75의 소수 부분을 가지는 MV 값에 대한 빈을 갖는 히스토그램으로 편성될 수 있다.  이 접근법의

저복잡도 변형이 다음 섹션에서 기술된다.

다른 예로서, 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 사용하여 인코딩된 블록에 대한 MV 데이터(차분 MV 값)에 대한[0127]

인코딩된 비트의 개수에 관한 정보를 수집할 수 있다.  차분 MV 값에 대한 낮은 평균 비트 수는 규칙적인(예측

가능한) 움직임을 나타내고, 정수 샘플 MV 정밀도가 적절할 때 보다 통상적이다.  차분 MV 값에 대해 사용되는

높은 평균 비트 수는 소수 샘플 MV 정밀도가 적절할 때 보다 통상적이다.  MV 정밀도를 선택할 때, 인코더는 차

분 MV 값에 대한 인코딩된 비트의 개수들의 평균(또는 중간(median)) 비트 수를 측정한다.  인코더는 측정을 문

턱값과 비교한다.  측정이 문턱값보다 낮으면, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도를 선택한다.  측정이 문턱값보다

높으면, 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 선택한다.  경계 조건(측정이 문턱값과 같은 것)은, 구현에 따라, 어

느 한 옵션을 사용하여 처리될 수 있다.

다른 예로서, 유닛을 인코딩할 때, 인코더는 유닛의 블록(예컨대, PU)마다 다수의 MV 정밀도를 평가하고, 어느[0128]

MV 정밀도가 그 블록에 대한 최상의 성능을 제공하는지를 나타내는 정보를 블록마다 수집한다.  인코더는 블록

이 정수 샘플 MV 정밀도를 사용하여 인코딩될 때의 레이트 왜곡 비용(예컨대, D+λR)을 결정하고, 또한 블록이

소수 샘플 MV 정밀도를 사용하여 인코딩될 때의 레이트 왜곡 비용(예컨대, D+λR)을 결정할 수 있다.  인코더는

다수의 MV 정밀도 각각이 유닛 내의 각자의 블록에 대해 몇번 최상인지를 결정하고, 가장 큰 카운트를 갖는 MV

정밀도를 선택한다.  예를 들어, 픽처 내의 블록들 각각에 대해, 인코더는 블록이 정수 샘플 MV 정밀도를 사용

하여 인코딩될 때의 레이트 왜곡 비용을 결정하고, 또한 블록이 1/4 샘플 MV 정밀도를 사용하여 인코딩될 때의

레이트 왜곡 비용을 결정한다.  인코더는 정수 샘플 MV 정밀도가 보다 나은 횟수 및 1/4 샘플 MV 정밀도가 보다

나은 횟수를 카운트하고, 둘 중 높은 것을 선택한다.  대안적으로, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도가 유닛의 블

록들에 대해 몇번 최상인지의 카운트를 결정하고, 이어서 카운트가 유닛 내의 블록들의 개수의 문턱값 퍼센트보

다 높은 경우에만 정수 샘플 MV 정밀도를 선택한다.  일부 구현에서, 인코더는 임의의 값의 MV를 갖는 블록들을

고려한다.  다른 구현에서, 인코더는 영이 아닌 값의 MV를 갖는 블록들만을 고려한다.  주어진 유닛에 대해 사

용된 MV 정밀도 모드에 관계없이, 하나 이상의 후속 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택하기 위해, 다수의 MV 정밀도

의 이러한 블록별 평가가 주어진 유닛의 블록들에 대해 수행될 수 있다.  또는, 주어진 유닛에 대한 MV 정밀도

를 선택하기 위해 주어진 유닛에 대해 다수의 MV 정밀도의 블록별 평가가 수행될 수 있다.

대안적으로, 인코더는 정보를 수집하고 선택된 정보에 적어도 부분적으로 기초하여 MV 정밀도를 선택하는 다른[0129]

접근법을 사용한다.

도 8로 돌아가서, MV 정밀도가 변했든 그렇지 않든 간에, 인코더는 선택된 MV 정밀도를 사용하여 유닛을 인코딩[0130]

한다(840).  비디오의 유닛 내의 블록(예컨대, PU, 매크로블록, 또는 다른 블록)에 대한 MV 값은 선택된 MV 정

밀도를 갖는다.  인코더는 현재 유닛에 대한 인코딩된 데이터를, 예컨대, 비트스트림으로 출력한다.  인코딩된

데이터는 선택된 MV 정밀도를 나타내는 구문 요소를 포함할 수 있다.

인코더는 다음 유닛을 계속할지 여부를 결정한다(850).  그러한 경우, 인코더는 다음 유닛에 대해 MV 정밀도를[0131]
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변경할지를 결정한다(810).  이와 같이, MV 정밀도가 각각의 유닛에 대해(예컨대, 세그먼트별로, GOP별로, 픽처

별로, 슬라이스별로, CTU별로, CU별로, PU별로, PB별로, 매크로블록별로, 서브매크로블록 파티션별로) 선택될

수 있다.  또는, 복잡도를 감소시키기 위해, 유닛에 대한 MV 정밀도가 때때로(예컨대, 주기적으로 또는 정의된

이벤트의 발생 시에) 변경되고, 하나 이상의 후속 유닛에 대해 반복될 수 있다.

인코더가 픽처마다 동일한 타일 패턴을 사용할 때, 인코더는 픽처마다 타일별 MV 정밀도를 반복할 수 있다.  픽[0132]

처마다 동일한 장소에 있는 타일이 동일한 MV 정밀도를 사용할 수 있다.  이와 유사하게, 픽처마다 동일한 장소

에 있는 슬라이스가 동일한 MV 정밀도를 사용할 수 있다.  예를 들어, 비디오가 컴퓨터 바탕 화면을 나타내고,

바탕 화면의 일부가 자연스런 비디오 콘텐츠를 디스플레이하는 창을 갖는 것으로 가정한다.  픽처마다 바탕 화

면의 그 영역 내에서 소수 샘플 MV 정밀도가 사용될 수 있는 반면, 텍스트 또는 다른 렌더링된 콘텐츠를 보여주

는 다른 구역들은 정수 샘플 MV 정밀도를 사용하여 인코딩된다.

이 접근법 세트에서, 인코더는 단일 패스 인코딩을 사용할 수 있다.  인코딩되고 있는 비디오의 현재 유닛에 대[0133]

해, 현재 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도는 (시간 순서, 출력 순서 또는 디스플레이 순서라고도 불리우는 입력

순서가 아니라, 디코딩 순서 또는 비트스트림 순서라고도 불리우는 인코딩 순서에서) 비디오의 하나 이상의 이

전 유닛로부터 수집된 정보에 적어도 부분적으로 의존할 수 있다.

대안적으로, 이 접근법 세트에서, 인코더는 다중 패스 인코딩 또는 짧은 미리보기 창(look-ahead window)을 갖[0134]

는 인코딩(때때로 1.5 패스 인코딩(1.5-pass encoding)이라고 불리움)을 사용할 수 있다.  인코딩되고 있는 비

디오의 현재 유닛에 대해, 선택된 MV 정밀도는 현재 유닛로부터의 수집된 정보에 적어도 부분적으로 의존한다.

현재 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도는 또한 (입력 순서가 아니라 인코딩 순서에서) 비디오의 하나 이상의 이전

유닛로부터의 수집된 정보에 적어도 부분적으로 의존할 수 있다.

이 접근법 세트에서, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도가 적절한 신뢰 수준에 적어도 부분적으로 기초하여 정수 샘[0135]

플 MV 정밀도 쪽으로의 또는 그 반대쪽으로의 바이어스의 양을 조절할 수 있다.  인코더는 또한 인코딩 및/또는

디코딩의 계산 능력에 적어도 부분적으로 기초하여 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 또는 그 반대쪽으로의 바이어

스의 양을 조절할 수 있다(보다 적은 계산 능력이 이용 가능한 경우 계산 복잡도를 감소시키기 위해 정수 샘플

MV 정밀도를 우선시함).  예를 들어, 정수 샘플 MV 정밀도의 선택을 우선시하기 위해, 인코더는, 정수 샘플 MV

정밀도가 선택될 가능성이 보다 많도록 하기 위해, 비교 동작에서 사용되는 문턱값을 조절할 수 있다.

이 접근법 세트에서, 선택된 MV 정밀도는 비디오의 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들의 수평 MV 성분 및/또는[0136]

수직 MV 성분에 대한 것일 수 있고, 여기서 수평 MV 성분 및 수직 MV 성분은 상이한 MV 정밀도를 갖도록 허용되

어 있다.  또는, 선택된 MV 정밀도는 비디오의 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들의 수평 MV 성분 및 수직 MV 성

분 둘 다에 대한 것일 수 있고, 여기서 수평 MV 성분 및 수직 MV 성분은 동일한 MV 정밀도를 갖는다.

이 접근법 세트에서, (예컨대, 비트스트림에서의) 인코딩된 비디오는 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도를 나타내는[0137]

하나 이상의 구문 요소를 포함한다.  대안적으로, 인코딩된 비디오는 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도를 나타내는

어떤 구문 요소도 갖지 않을 수 있다(이하에서 비규범적 접근법에 관한 섹션을 참조).  예를 들어, 비트스트림

이 소수 샘플 MV 정밀도를 갖는 MV 값의 시그널링을 지원하는 경우라도, 인코더는 0의 소수 부분을 갖는 MV 값

만을 사용하도록 비디오의 유닛에 대한 움직임 추정을 제약할 수 있다.  이것은 보간 동작을 회피함으로써 인코

딩 및 디코딩의 계산 복잡도를 감소시킬 수 있다.

4.  저복잡도 콘텐츠 분석을 사용하는 접근법[0138]

의사 결정 프로세스를 단순화시키기 위해, 인코더는 MV 정밀도를 선택하기 전에 보다 작은 데이터 세트를 고려[0139]

하거나 MV 정밀도를 선택할 때 보다 간단한 결정 논리를 사용하여, 다중 인코딩 패스를 피할 수 있다.

도 9는 저복잡도 접근법을 사용하여 인코딩 동안 MV 정밀도를 적응시키는 기법(900)을 나타낸 것이다.  기법[0140]

(900)은 도 3 또는 도 4a 및 도 4b를 참조하여 기술된 것과 같은 인코더에 의해 또는 다른 인코더에 의해 수행

될 수 있다.  기법(900)은, 도 8을 참조하여 기술된 바와 같이, 비디오에 관한 정보를 수집하고 수집된 정보에

적어도 부분적으로 기초하여 MV 정밀도를 선택하는 하나의 접근법을 상세히 설명한다.

기법(900)에 따르면, 비디오의 인코딩 동안, 인코더는 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정밀도를 결정한다.  유닛[0141]

에 대한 MV 정밀도를 결정할 때, 인코더는 소수 샘플 MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트를 식별한다(910).  MV 값

세트는 영 값의 MV 및 영이 아닌 값의 MV를 포함하도록 허용될 수 있다.  또는, MV 값 세트는 영이 아닌 값의

MV만을 포함하도록 제약될 수 있다.  또는, MV 값 세트는 특정 블록 크기 이상의 블록들로부터의 영이 아닌 값
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의 MV만을 포함하도록 추가로 제약될 수 있다.

인코더는 0의 소수 부분을 가지는 MV 값들의, MV 값 세트 내에서의, 출현율(prevalence)에 적어도 부분적으로[0142]

기초하여 유닛에 대한 MV  정밀도를 선택한다(920).   출현율은 0의  소수 부분을 가지는 MV  값  세트의 분율

(fraction)로 측정될 수 있다.  예를 들어, 픽처에 대해, 인코더는 0의 소수 부분을 가지는 MV 값의 퍼센트를

결정할 수 있다.  또는, MV 값 세트를 사용하는 영역 또는 영역 세트에 대해, 출현율은 0의 소수 부분을 가지는

그 영역 또는 영역 세트의 분율로 측정될 수 있다.  분율이 문턱값을 초과하면, 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도

는 정수 샘플 MV 정밀도이다.  분율이 문턱값을 초과하지 않으면, 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도는 소수 샘플

MV 정밀도이다.  경계 조건(분율이 문턱값과 같은 것)은, 구현에 따라, 어느 한 옵션을 사용하여 처리될 수 있

다.

유닛에 대한 MV 정밀도의 선택(920)은 또한, 문턱값 양의 영이 아닌 값의 MV들이 있으면 정수 샘플 MV 정밀도로[0143]

의 스위칭이 허용되도록, 영이 아닌 값의 MV들의 출현율에 적어도 부분적으로 기초할 수 있다.  영이 아닌 값의

MV들의 출현율은 영이 아닌 값의 MV들인 MV 값들의 분율로, 영이 아닌 값의 MV들을 사용하는 블록들의 개수로,

또는 영이 아닌 값의 MV들을 사용하는 영역 또는 영역 세트의 분율로 측정될 수 있다.  이 경우에, 소수 샘플

MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트는 영역 또는 영역 세트의 영이 아닌 값의 MV 들 중에서 식별될 수 있다.  이와

같이, 인코더는 영이 아닌 값의 MV들인 MV 세트 내에서의 0의 소수 부분을 가지는 영이 아닌 값의 MV들의 출현

율을 고려할 수 있다.  예를 들어, 인코더는 2 개의 조건이 충족되면 정수 샘플 MV 정밀도로 스위칭한다: (1)

충분히 많은 양의 영이 아닌 값의 MV들이 검출되는 것, 및 (2) 그 영이 아닌 값의 MV 세트 내에서, 0의 소수 부

분을 갖는 것이 충분히 많은 것(또는 대안적으로, 영이 아닌 소수 부분을 갖는 것이 충분히 적은 것).  영이 아

닌 값의 MV의 출현율과 0의 소수 부분을 가지는 MV 값의 출현율은 (MV 값의 연관된 블록 크기에 관계없이) MV

값을 카운트하는 것에 의해 또는 (예컨대, 일부 MV 값이 다른 것보다 더 큰 블록에 적용되기 때문에) MV 값에

대한 연관된 블록 크기를 고려하는 것에 의해 결정될 수 있다.

인코더는 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도를 사용하여 유닛을 인코딩한다.  비디오의 유닛 내의 블록(예컨대, PU,[0144]

매크로블록, 또는 다른 블록)에 대한 MV 값은 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도를 갖는다.  인코더는 현재 유닛에

대한 인코딩된 데이터를, 예컨대, 비트스트림으로 출력한다.  인코딩된 데이터는 유닛에 대한 선택된 MV 정밀도

를 나타내는 구문 요소를 포함할 수 있다.

인코더가 MV 정밀도를 설정하는 데 소비하는 시간의 양을 감소시키기 위해, 유닛에 대해 정수 샘플 MV 정밀도가[0145]

선택된 후에, 어떤 이벤트가 MV 정밀도를 소수 샘플 MV 정밀도로 스위칭 백시킬 때까지, 선택된 MV 정밀도가 비

디오의 후속 유닛들에 대해 사용될 수 있다.  예를 들어, 이벤트는 정의된 수의 유닛을 인코딩하는 것, 장면 변

화, 또는 인코딩 동안의 관찰에 기초하여, 소수 샘플 MV 정밀도로의 스위칭 백이 유익할 것이라는 결정일 수 있

다.

하나의 예시적인 구현에서, 인코더는 비디오의 어떤 유닛(예컨대, 픽처, 타일, 슬라이스 또는 CU)를 한번만 인[0146]

코딩한다.  먼저, 인코더는 1/4 샘플 MV 정밀도를 사용하여 유닛을 인코딩한다.  인코딩 동안, 인코더는 MV 값

의 소수 부분이 0인지 여부를 결정한다.  예를 들어, 인코더는 MV 값의 어떤 분율이 영이 아닌 소수 부분을 갖

는지를 측정한다.  또는, 일부 MV 값이 다른 것보다 더 큰 픽처 영역에 영향을 미치기 때문에, 인코더는 인터

픽처 예측된 영역(들)의 어떤 분율이 영이 아닌 소수 부분을 갖는 MV 값을 사용하는지를 측정한다(MV 값의 카운

트가 아니라 면적을 측정함).  분율이 (구현에 의존하고, 예를 들어, 75%인) 문턱값을 초과하면, 인코더는 비디

오의 하나 이상의 후속 유닛에 대해 정수 샘플 MV 정밀도로 스위칭한다.

이 예시적인 구현에서, 인코더가 정수 샘플 MV 정밀도로 스위칭한 후에, 인코더는 그 정수 샘플 MV 정밀도를 무[0147]

한히 또는 정의된 이벤트가 소수 샘플 MV 정밀도로의 스위칭 백을 트리거할 때까지 적어도 일시적으로 유지할

수 있다.  이벤트는, 예를 들어, 특정의 수의 유닛(예컨대, 100 개의 유닛)의 인코딩일 수 있다.  또는, 이벤트

는 장면 변화일 수 있다.  또는, 이벤트는, 인코딩 동안 수집된 통계에 기초하여, 소수 샘플 MV 정밀도로의 스

위칭 백이 유익할 가능성이 많다는 결정일 수 있다.  (이러한 통계는 어떤 제한된 양의 면적의 인코딩 동안 소

수 샘플 MV 정밀도가 그 면적에 대해 더 나을 것인지를 결정하기 위해 수집되고, 이어서 하나 이상의 유닛에 대

한 MV 정밀도를 스위칭하기 위해 적용될 수 있다.)

비디오 콘텐츠가 자연스런 비디오 콘텐츠이든 인위적으로 생성된 비디오 콘텐츠이든 간에, 비디오의 큰 부분은[0148]

정지해 있을 수 있다.  예를 들어, 정지 부분은 자연스런 비디오에서의 움직이지 않는 배경 또는 화면 포착 콘

텐츠에서의 움직이지 않는 콘텐츠일 수 있다.  비디오의 정지 부분은, MV 정밀도가 소수 샘플 MV 정밀도일 때 0

의 소수 부분을 가지는, 영 값의 MV를 갖는다.  상당한 수의 영 값의 MV 값의 존재는 영이 아닌 소수 부분을 갖
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는 MV 값의 분율을 고려하는 결정 논리를 혼란시킬 수 있다.

따라서, 인코더는 영 값의 MV를 고려하지 않을 수 있다.  도 10은 (대체로) 영 값의 MV를 갖는 하나의 움직이지[0149]

않는 부분(1001) 및 (대체로) 영이 아닌 값의 MV를 갖는 2 개의 움직이는 부분(1002, 1003)을 포함하는 픽처

(1000)를 나타낸 것이다.  인코더는 움직이는 부분(1002, 1003)에서의 영이 아닌 값의 MV는 고려하지만, 움직이

지 않는 부분(1001)의 MV 값은 고려하지 않는다.  인코더는 0의 소수 부분을 갖는 (움직이는 부분(1002, 1003)

에 있는) 영이 아닌 값의 MV의 분율이 문턱값을 초과할 때(또는 (면적의 측면에서의) 영의 소수 부분을 갖는 영

이 아닌 MV를 사용하는 픽처의 분율이 문턱값을 초과할 때) 정수 샘플 MV 정밀도로 스위칭할 수 있다.

인코더는 또한, 적은 수의 MV 값에 기초하여 결정이 행해지지 않도록, 평가되는 영이 아닌 값의 MV의 개수가 문[0150]

턱값 양을 초과하는지를 검사할 수 있다.  이것은 의사 결정 프로세스를 보다 강건하게 만들 수 있다.

다른 예시적인 구현에서, 인코더는 비디오의 주어진 유닛(예컨대, 픽처, 타일, 슬라이스 또는 CU)를 1/4 샘플[0151]

MV 정밀도를 사용하여 인코딩한다.  인코더는 (1) 유닛의 x% 초과가 영이 아닌 값의 MV에 의한 인터 픽처 예측

를 사용하고, (2)  영이 아닌 MV를 사용하는 유닛의 부분의 y%  초과가 정수 값의 MV(0의 소수 부분)를 갖는

경우, 비디오의 하나 이상의 후속 유닛에 대해 정수 샘플 MV 정밀도로 스위칭한다.  x 및 y의 값은 구현에 의존

하고, 예를 들어, 각각, 5 및 75일 수 있다.

유사한 예시적인 구현에서, 인코더는 비디오의 주어진 유닛(예컨대, 픽처, 타일, 슬라이스 또는 CU)를 1/4 샘플[0152]

MV 정밀도를 사용하여 인코딩한다.  인코더는 (1) 유닛의 z개 초과의 PU가 영이 아닌 값의 MV를 갖고, (2) 그

PU의 y% 초과가 정수 값의 MV(0의 소수 부분)를 갖는 경우, 비디오의 하나 이상의 후속 유닛에 대해 정수 샘플

MV 정밀도로 스위칭한다.  z 및 y의 값은 구현에 의존하고, 예를 들어, 각각, 100 및 75일 수 있다.

보다 큰 영역에 대한 MV 값이 보다 작은 영역에 대한 MV 값보다 더 신뢰성 있을 수 있다.  인코더는 어느 MV 값[0153]

이 평가되는지를 제한할 수 있다.  예를 들어, 인코더는 특정 블록 크기 이상(예컨대, 16x16 이상)의 블록들에

대한 MV 값만을 평가할 수 있다.

다른 예시적인 구현에서, 인코더는 비디오의 주어진 유닛(예컨대, 픽처, 타일, 슬라이스 또는 CU)를 1/4 샘플[0154]

MV 정밀도를 사용하여 인코딩한다.  인코더는 (1) 유닛의 z개 초과의 PU가 w x w 이상이고 영이 아닌 값의 MV를

가지며, (2) 그 PU의 y% 초과가 정수 값의 MV(0의 소수 부분)를 갖는 경우, 비디오의 하나 이상의 후속 유닛에

대해 정수 샘플 MV 정밀도로 스위칭한다.  w, z 및 y의 값은 구현에 의존하고, 예를 들어, 각각, 16, 100 및 75

일 수 있다.

5.  비규범적 접근법[0155]

이전의 예들 대부분에서, 인코더는 인코딩된 데이터에서의 선택된 MV 정밀도를 나타내는 하나 이상의 구문 요소[0156]

를, 예컨대, 비트스트림으로 신호한다.  디코더는 선택된 MV 정밀도를 나타내는 구문 요소(들)를 파싱하고, 선

택된 MV 정밀도에 따라 MV 값을 해석한다.

대안적으로, 비규범적 접근법에서, 인코더는 인코더에 의해 선택된 MV 정밀도를 나타내는 어떤 구문 요소도 신[0157]

호하지 않는다.  예를 들어, 인코더는 정수 샘플 MV 정밀도와 소수 샘플 MV 정밀도 중에서 선택하지만, 항상 MV

값을 소수 샘플 MV 정밀도로 인코딩한다.  디코더는 소수 샘플 MV 정밀도로 MV 값을 재구성하고 적용한다.

인코더가 정수 샘플 MV 정밀도를 선택할 때, 인코더는 소수 샘플 오프셋에서의 샘플 값의 보간을 회피하는 것에[0158]

의해 그리고 정수 샘플 오프셋에서만 후보 예측 영역을 평가하는 것에 의해 움직임 추정을 단순화할 수 있다.

또한, MV 예측이 - 예컨대, 시간 MV 예측을 사용하여 - 소수 값을 생성하는 경우, 인코더는 MV 차분을 (예컨대,

시간 MV 예측으로부터의) 소수 값의 MV 예측에 가산할 때 정수 값이 얻어지는 그 MV 예측 차분만을 고려할 수

있다.  디코딩 동안, 움직임 보상이 소수 샘플 오프셋에서의 샘플 값의 보간을 회피하는 것에 의해 단순화될 수

있다.

이전의 섹션에서 기술된 특정 접근법(예컨대, 왜곡 비용 및/또는 비트 레이트 비용을 스케일링하는 것에 의해[0159]

스케일된 레이트 왜곡 비용을 사용하는 것, 또는 왜곡 비용 페널티 또는 비트 레이트 비용 페널티를 부가하는

것, 또는 가중치 인자를 조절하는 것)이 또한 비규범적 접근법에 대해 적응될 수 있다.  인코더는 인코딩 동안

정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의 또는 그 반대쪽으로의 바이어스의 정도를 변화시킬 수 있다.  스케일링, 페널티

및/또는 가중치 인자를 통해, 인코더는 정수 샘플 MV 값이 비디오 콘텐츠를 인코딩하는 데 보다 적절할 가능성

이 있는 신뢰 수준에 따라, 또는 인코딩 또는 디코딩에 대한 계산 능력에 따라 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로의

바이어스를 조절할 수 있다.

등록특허 10-2270095

- 26 -



6.  대안 및 변형[0160]

일부 사용 시나리오에서, 픽처의 인코딩 순서(디코딩 순서 또는 디코딩되는 순서라고도 불리움)는 입력/카메라[0161]

포착 및 디스플레이에서의 시간 순서(디스플레이 순서라고도 불리움)와 상이하다.  인코더는 MV 정밀도를 선택

할 때 이러한 재정렬(reordering)을 고려할 수 있다.  예를 들어, 인코더는 픽처들의 인코딩 순서가 아니라 픽

처들의 시간 순서에 기초하여 MV 정밀도(들)를 선택할 수 있다.

본원에 기술되는 예들 중 다수의 예에서, 인트라 BC 예측 및 움직임 보상이 개별적인 구성요소 또는 프로세스에[0162]

서 구현되고, BV 추정 및 움직임 추정이 개별적인 구성요소 또는 프로세스에서 구현된다.  대안적으로, 인트라

BC 예측이 움직임 보상의 특별한 경우로서 구현될 수 있고, BV 추정이, 현재 픽처가 참조 픽처로서 사용되는,

움직임 추정의 특별한 경우로서 구현될 수 있다.  이러한 구현에서, BV 값은 MV 값으로서 신호되지만, 인터 픽

처 예측보다는 (현재 픽처 내에서의) 인트라 BC 예측을 위해 사용될 수 있다.  이 용어가 본원에서 사용되는 바

와 같이, "인트라 BC 예측"은, 그 예측이 인트라 픽처 예측 모듈, 움직임 보상 모듈, 또는 어떤 다른 모듈을 사

용하여 제공되든 관계없이, 현재 픽처 내에서의 예측을 나타낸다.  이와 유사하게, BV 값이 MV 값을 사용하여

또는 독특한 유형의 파라미터 또는 구문 요소를 사용하여 표현될 수 있고, BV 추정은 인트라 픽처 추정 모듈,

움직임 추정 모듈 또는 어떤 다른 모듈을 사용하여 제공될 수 있다.  인트라 BC 예측(즉, 현재 픽처가 참조 픽

처임)에 대한 BV 값으로서 사용될 MV 값의 정밀도를 결정하기 위해, MV 정밀도를 선택하는 본원에 기술되는 접

근법이 적용될 수 있다.

VI.  혁신적 특징[0163]

이하에 제시되는 청구항에 부가하여, 본원에 기술되는 혁신적 특징은 이하의 것을 포함하지만, 이들로 제한되지[0164]

않는다.

# 특징[0165]

A1 컴퓨팅 디바이스로서,[0166]

비디오를 인코딩하는 수단과,[0167]

인코딩된 비디오를 출력하는 수단[0168]

을 포함하며,[0169]

상기 비디오를 인코딩하는 수단은, 비디오의 유닛에 대한 MV(motion vector) 정밀도를 결정하는 수단을 포함하[0170]

고, 비디오의 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들은 유닛에 대한 MV 정밀도를 가지며, 유닛에 대한 MV 정밀도를

결정하는 수단은,

    소수 샘플 MV 정밀도를 가지는 MV 값 세트를 식별하는 수단; 및 [0171]

    0의 소수 부분을 가지는 MV 값들의, MV 값 세트 내에서의, 출현율에 적어도 부분적으로 기초하여 유닛에 대[0172]

한 MV 정밀도를 선택하는 수단을 포함하는 것인, 컴퓨팅 디바이스.

B1 컴퓨팅 디바이스로서,[0173]

비디오를 인코딩하는 수단과,[0174]

인코딩된 비디오를 출력하는 수단[0175]

을 포함하며,[0176]

상기 비디오을 인코딩하는 수단은, 비디오의 유닛에 대한 MV(motion vector) 정밀도를 결정하는 수단을 포함하[0177]

고, 비디오의 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들은 유닛에 대한 MV 정밀도를 가지며, 결정하는 수단은 복수의 MV

정밀도 중에서 결정하기 위해 레이트 왜곡 분석을 수행하는 수단을 포함하고, 복수의 MV 정밀도는 하나 이상의

소수 샘플 MV 정밀도 및 정수 샘플 MV 정밀도를 포함하며, 레이트 왜곡 분석은 (a) 왜곡 비용을 스케일링하는

것, (b) 왜곡 비용에 페널티를 부가하는 것, (c) 비트 레이트 비용을 스케일링하는 것, (d) 비트 레이트 비용에

페널티를 부가하는 것, 및/또는 (e) 라그랑지 승수 인자를 조절하는 것에 의해 정수 샘플 MV 정밀도 쪽으로 바

이어스되는 것인 컴퓨팅 디바이스.

C1  컴퓨팅 디바이스로서,[0178]
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비디오를 인코딩하는 수단과,[0179]

인코딩된 비디오를 출력하는 수단[0180]

을 포함하며,[0181]

상기 비디오를 인코딩하는 수단은, 복수의 MV(motion vector) 정밀도 중에서 비디오의 어떤 유닛에 대한 MV 정[0182]

밀도를 결정하는 수단을 포함하고, 복수의 MV 정밀도는 하나 이상의 소수 샘플 MV 정밀도 및 정수 샘플 MV 정밀

도를 포함하며, 비디오의 유닛 내의 블록들에 대한 MV 값들은 유닛에 대한 MV 정밀도를 가지며, 결정하는 수단

은,

비디오에 관한 정보를 수집하는 수단; 및[0183]

수집된 정보에 적어도 부분적으로 기초하여 유닛에 대한 MV 정밀도를 선택하는 수단을 포함하는 것인 컴퓨팅 디[0184]

바이스.

개시된 발명의 원리가 적용될 수 있는 많은 가능한 실시예를 바탕으로, 예시된 실시예가 본 발명의 바람직한 예[0185]

에 불과하고 본 발명의 범주를 제한하는 것으로서 해석되어서는 안된다는 것을 잘 알 것이다.  오히려, 본 발명

의 범주는 이하의 청구범위에 의해 한정된다.  따라서, 이 청구범위의 범주 및 사상 내에 속하는 모든 것을 본

발명으로서 청구한다.

도면

도면1

도면2a
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도면2b

도면3
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도면4a
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도면4b

도면5
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도면6

도면7a

도면7b
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도면8

도면9
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도면10
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