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본 발명은 모션 예측 방법을 제공한다. 첫번째로, 현재 프레임의 현재 유닛에 대응하는 복수의 후보 유닛들이 결

정된다. 그런 후 후보 유닛들의 복수의 모션 벡터들이 획득된다. 그런 후 현재 프레임과 모션 벡터들의 복수의

참조 프레임들간의 복수의 시간적 거리들에 따라 후보 유닛들의 복수의 시간적 스케일링 인자들이 계산된다. 그

런 후 후보 유닛들의 모션 벡터들은 시간적 스케일링 인자들에 따라 스케일링되어 복수의 스케일링된 모션 벡터

들이 획득된다. 마지막으로, 그 후 스케일링된 모션 벡터들에 따라 현재 유닛의 모션 예측을 위한 모션 벡터 예

측자가 후보 유닛들로부터 선택된다.
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

모션 예측 방법에 있어서,

현재 프레임의 현재 유닛에 대응하는 복수의 후보 유닛들을 결정하는 단계로서, 상기 후보 유닛들은, 적어도 상

기 현재 유닛의 이웃 유닛과 적어도 상기 현재 유닛의 콜로케이트 유닛(collocated unit)과 관련된 참조 유닛을

포함하고, 상기 콜로케이트 유닛과 관련된 참조 유닛은 상기 콜로케이트 유닛의 우측 하단 방향의 라인상에 있

는 유닛을 포함하는, 상기 복수의 후보 유닛들을 결정하는 단계;

상기 후보 유닛들의 복수의 모션 벡터들을 획득하는 단계;

상기 모션 벡터들의 복수의 참조 프레임들에 의존하는 복수의 개별 시간적 거리들(temporal distances)에 따라

상기 후보 유닛들의 복수의 스케일링 인자들을 계산하는 단계;

복수의 스케일링된 모션 벡터들을 획득하기 위해 상기 스케일링 인자들에 따라 상기 후보 유닛들의 모션 벡터들

을 스케일링하는 단계;

상기 스케일링된 모션 벡터들을 등급화(ranking)하는 단계;

후보 세트 내에 포함되는 상기 복수의 스케일링된 모션 벡터들 중 가장 높은 등급의 모션 벡터들의 서브 세트를

식별하는 단계; 및

상기 후보 세트로부터 상기 현재 유닛의 모션 예측을 위한 모션 벡터 예측자를 선택하는 단계를 포함하는, 모션

예측 방법.

청구항 2 

제1항에 있어서, 상기 모션 벡터 예측자의 모션 벡터에 따라 상기 현재 유닛의 모션 벡터를 예측하는 단계를 더

포함하는, 모션 예측 방법.

청구항 3 

제1항에 있어서, 상기 스케일링 인자들을 계산하는 단계는,

상기 모션 벡터들의 참조 프레임들과 후보 유닛이 위치한 프레임간의 개별 시간적 거리들을 계산하는 단계를 포

함하는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 4 

제1항에 있어서, 상기 스케일링 인자들을 계산하는 단계는,

상기 후보 유닛들의 모션 벡터들의 참조 프레임들과 후보 유닛이 위치한 프레임간의 개별 시간적 거리들을 계산

하는 단계;

타겟 검색 프레임과 상기 현재 프레임간의 타겟 시간적 거리를 계산하는 단계; 및

상기 스케일링 인자들을 획득하기 위해 상기 타겟 시간적 거리를 상기 개별 시간적 거리들 각각으로 나누는 단

계를 포함하는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 5 

제4항에 있어서, 상기 후보 유닛들의 모션 벡터들을 스케일링하는 단계는,

상기 후보 유닛들의 스케일링된 모션 벡터들을 획득하기 위해, 상기 후보 유닛들의 모션 벡터들을 각각 상기 후

보 유닛들의 스케일링 인자들과 곱하는 단계를 포함하는 것인, 모션 예측 방법.
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청구항 6 

제1항에 있어서, 상기 후보 유닛들은, 상기 현재 유닛의 좌측 상의 좌측 유닛(left unit), 상기 현재 유닛의 상

측 상의 상측 유닛(upper unit), 상기 현재 유닛의 우측 상단 방향의 직선상에 있는 우상측 유닛(upper-right

unit), 및 상기 현재 유닛의 좌측 상단 방향의 직선상에 있는 좌상측 유닛(upper-left unit) 중 적어도 하나를

포함하는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 7 

제1항에 있어서, 상기 콜로케이트 유닛과 관련된 참조 유닛은, 상기 콜로케이트 유닛 내부에 있는 적어도 하나

의 내부 유닛을 더 포함하는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 8 

제1항에 있어서, 상기 현재 유닛은 예측 유닛인 것인, 모션 예측 방법.

청구항 9 

제1항에 있어서, 상기 후보 유닛들 중 적어도 하나의 후보 유닛은 예측 유닛 또는 예측 유닛 파티션인 것인, 모

션 예측 방법.

청구항 10 

제1항에 있어서, 상기 모션 벡터 예측자는 비트 스트림 내의 예측 정보에 기초하여 상기 후보 세트로부터 명시

적으로(explicitly) 선택되는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 11 

제1항에 있어서, 상기 후보 세트로부터 상기 현재 유닛의 모션 예측을 위한 모션 벡터 예측자를 선택하는 단계

는 인코더에서의 레이트 왜곡 최적화(rate-distortion optimization)에 기초하고, 상기 후보 세트로부터 상기

현재  유닛의 모션 예측을 위한 모션 벡터 예측자를 선택하는 단계는 디코더에서의 코딩된 정보에 기초하는

것인, 모션 예측 방법.

청구항 12 

제1항에 있어서, 상기 스케일링된 모션 벡터들을 등급화하는 단계는, 이웃 정보, 상기 현재 유닛의 형태, 및 상

기 현재 유닛의 위치 중 하나 또는 그 조합에 기초하여 수행되는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 13 

제1항에 있어서, 상기 스케일링된 모션 벡터들을 등급화하는 단계는, 선택 순서에 기초하는 것인, 모션 예측 방

법.

청구항 14 

제1항에 있어서, 상기 모션 벡터들의 서브 세트의 사이즈는 미리 결정되는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 15 

제14항에 있어서, 상기 모션 벡터들의 서브 세트의 사이즈는 2인 것인, 모션 예측 방법.

청구항 16 

제1항에 있어서, 상기 모션 벡터들의 서브 세트의 사이즈는 5인 것인, 모션 예측 방법.

청구항 17 

제1항에 있어서, 상기 모션 벡터들의 서브 세트는 적응형 사이즈를 갖는 것인, 모션 예측 방법.

청구항 18 
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비디오 코딩 장치에 있어서,

프로세싱 회로를 포함하고, 상기 프로세싱 회로는,

현재 프레임의 현재 유닛에 대응하는 복수의 후보 유닛들을 결정 - 상기 후보 유닛들은, 적어도 상기 현재 유닛

의 이웃 유닛과 적어도 상기 현재 유닛의 콜로케이트 유닛(collocated unit)과 관련된 참조 유닛을 포함하고,

상기 콜로케이트 유닛과 관련된 참조 유닛은 상기 콜로케이트 유닛의 우측 하단 방향의 라인상에 있는 유닛을

포함함 - 하고;

상기 후보 유닛들의 복수의 모션 벡터들을 획득하고;

상기 모션 벡터들의 복수의 참조 프레임들에 의존하는 복수의 개별 시간적 거리들(temporal distances)에 따라

상기 후보 유닛들의 복수의 스케일링 인자들을 계산하고;

복수의 스케일링된 모션 벡터들을 획득하기 위해 상기 스케일링 인자들에 따라 상기 후보 유닛들의 모션 벡터들

을 스케일링하고;

상기 스케일링된 모션 벡터들을 등급화(ranking)하고;

후보 세트 내에 포함되는 상기 복수의 스케일링된 모션 벡터들 중 가장 높은 등급의 모션 벡터들의 서브 세트를

식별하고;

상기 후보 세트로부터 상기 현재 유닛의 모션 예측을 위한 모션 벡터 예측자를 선택하며; 그리고

상기 선택된 모션 벡터 예측자에 기초하여 비디오를 인코딩 또는 디코딩하도록 구성되는 것인, 비디오 코딩 장

치.

청구항 19 

제18항에 있어서, 상기 프로세싱 회로는 또한, 상기 복수의 스케일링 인자들을 계산할 때,

상기 후보 유닛들의 모션 벡터들의 참조 프레임들과 후보 유닛이 위치한 프레임간의 개별 시간적 거리들을 계산

하고;

타겟 검색 프레임과 상기 현재 프레임간의 타겟 시간적 거리를 계산하며; 그리고

상기 스케일링 인자들을 획득하기 위해 상기 타겟 시간적 거리를 상기 개별 시간적 거리들 각각으로 나누도록

구성되는 것인, 비디오 코딩 장치.

청구항 20 

제18항에 있어서, 상기 프로세싱 회로는,

이웃 정보, 상기 현재 유닛의 형태, 및 상기 현재 유닛의 위치 중 하나 또는 그 조합에 기초하여 상기 스케일링

된 모션 벡터들을 등급화하도록 구성되는 것인, 비디오 코딩 장치.

발명의 설명

기 술 분 야

본 출원은 2010년 1월 18일에 출원된 미국 가특허 출원 제61/295,810호 및 2010년 4월 22일에 출원된 미국 가특[0001]

허 출원 제61/326,731호의 우선권을 청구하며, 이 가특허 출원의 내용들은 참조로서 본 명세서내에 병합된다.

본 발명은 비디오 프로세싱에 관한 것이며, 보다 구체적으로는 비디오 데이터의 모션 예측에 관한 것이다.[0002]

배 경 기 술

새롭게 다가오는 H.264 압축 표준은 서브픽셀 정확도 및 다중 참조와 같은 특징들을 채용함으로써 이전 표준들[0003]

보다 실질적으로 낮은 비트 레이트들로 양호한 비디오 퀄리티를 제공할 수 있다. 비디오 압축 프로세스는 일반

적으로 다섯 개 부분들, 즉 인터 예측/인트라 예측(inter-prediction/intra-prediction), 변환/역변환, 양자화

/역양자화, 루프 필터, 및 엔트로피 인코딩으로 분할될 수 있다. 블루레이 디스크, DVB 브로드캐스팅 서비스,

다이렉트 브로드캐스트 위성 텔레비젼 서비스, 케이블 텔레비젼 서비스, 및 실시간 화상회의와 같은 다양한 응
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용들에서 H.264가 이용된다.

비디오 데이터스트림은 일련의 프레임들을 포함한다. 각각의 프레임은 비디오 프로세싱을 위한 복수의 코딩 유[0004]

닛들(예컨대,  매크로블록들  또는  확장된  매크로블록들)로  분할된다.  각각의  코딩  유닛은  쿼드  트리  파티션

(quad-tree partition)들로 세그먼트화될 수 있고, 리프 코딩 유닛(leaf coding unit)을 예측 유닛이라고 부른

다. 예측 유닛은 쿼드 트리 파티션들로 더욱 세그먼트화될 수 있고, 각각의 파티션에는 모션 파라미터가 할당된

다. 방대한 양의 모션 파라미터들을 전송하는 비용을 감소시키기 위해, 인접한 코딩된 블록들을 참조하여 각각

의 파티션에 대한 모션 벡터 예측자(motion vector predictor; MVP)가 계산되고, 이에 따라 인접한 블록들의 모

션은 높은 공간적 상관을 가지려는 경향이 있으므로 코딩 효율성은 향상될 수 있다.

도 1을 참조하면, 현재 유닛(100)과 복수의 이웃 유닛들(A, B, C, D)의 개략도가 도시된다. 이 예시에서, 현재[0005]

유닛(100)과 이웃 유닛들(A, B, C, D)은 모두 동일한 크기를 갖지만, 이 유닛들은 동일한 크기일 필요는 없다.

이웃 유닛들(A, B, C)의 모션 벡터들에 따라, 또는 유닛(C)이 이용가능하지 않는 경우에는 유닛들(A, B, D)의

모션 벡터들에 따라, 현재 유닛(100)의 모션 벡터 예측자(MVP)가 예측된다. 현재 유닛(100)이 16×16 블록이고

이웃 유닛(C)의 모션 벡터가 존재하는 경우, 이웃 유닛들(A, B, C)의 모션 벡터들의 중간치(medium)가 현재 유

닛(100)의 MVP가 되도록 결정된다. 현재 유닛(100)이 16×16 블록이고 이웃 유닛(C)의 모션 벡터가 존재하지 않

는 경우, 이웃 유닛들(A, B, D)의 모션 벡터들의 중간치가 현재 유닛(100)의 MVP가 되도록 결정된다. 현재 유닛

(100)이 16×16 블록의 좌측 절반에 있는 8×16 파티션인 경우, 이웃 유닛(A)의 모션 벡터가 현재 유닛(100)의

MVP가 되도록 결정된다. 현재 유닛(100)이 16×16 블록의 우측 절반에 있는 8×16 파티션인 경우, 이웃 유닛

(C)의 모션 벡터가 현재 유닛(100)의 MVP가 되도록 결정된다. 현재 유닛(100)이 16×16 블록의 윗쪽 절반에 있

는 16×8 파티션인 경우, 이웃 유닛(B)의 모션 벡터가 현재 유닛(100)의 MVP가 되도록 결정된다. 현재 유닛

(100)이 16×16 블록의 아래쪽 절반에 있는 16×8 파티션인 경우, 이웃 유닛(A)의 모션 벡터가 현재 유닛(100)

의 MVP가 되도록 결정된다.

이웃 유닛들(A, B, C, D)의 모션 벡터들에 따라 현재 유닛의 MVP가 예측될 때, 이웃 유닛들(A, B, C, D)의 모션[0006]

벡터들은 적절하게 시간적 스케일링되지 않는다. 예를 들어, 이웃 유닛들(A, B, C)의 참조 프레임은 상이하며,

이웃 유닛들(A, B, C)의 모션 벡터들은 참조 프레임들에 각각 대응한다. 참조 프레임들 각각과 현재 프레임간의

시간적 거리들은 상이하다. 그러므로 이웃 유닛들(A, B, C)의 모션 벡터들에 따라 현재 유닛(100)의 MVP를 예측

하기 전에, 이웃 유닛들(A, B, C)의 모션 벡터들은 시간적 거리들에 따라 시간적 스케일링되어야 한다.

현재 유닛(100)의 MVP는 단지 이웃 유닛들(A, B, C, D)의 모션 벡터들에 따라 예측된다. 보다 많은 후보 MVP들[0007]

이 고려되고 후보 MVP들 중에서 최상의 MVP가 레이트 왜곡 최적화에 의해 선택된다면 MVP의 예측 정확도는 더욱

향상될 수 있다. 예를 들어, 시퀀스 레벨로 규정된 미리정의된 후보 세트로부터 최상의 MVP를 선택하기 위해 모

션 벡터 경쟁(motion vector competition; MVC)이 제안된다. 미리정의된 후보 세트는 H.264 표준 예측자(예컨

대, 이웃 유닛들의 중간값 MV), 현재 유닛의 위치와 동일한 참조 프레임내 위치에 있는 콜로케이트 유닛의 MV,

및 이웃 유닛들의 MV들을 포함할 수 있다.   미리정의된 후보 세트에 있는 MVP들의 권장하는 갯수는 두 개이다.

모션 벡터 경쟁 방법에 따른, 미리정의된 후보 세트는 비디오 시퀀스 레벨로 고정된다.

발명의 내용

과제의 해결 수단

본원 발명은 모션 예측 방법을 제공한다.  먼저, 현재 프레임의 현재 유닛에 대응하는 복수의 후보 유닛들이 결[0008]

정된다.   후보  유닛들은,  적어도  상기  현재  유닛의  이웃  유닛과  적어도  현재  유닛의  콜로케이트  유닛

(collocated unit)과 관련된 참조 유닛을 포함할 수 있다.  콜로케이트 유닛과 관련된 참조 유닛은 콜로케이트

유닛의 우측 하단 방향의 라인상에 있는 유닛을 포함할 수 있다.  그런 후, 후보 유닛들의 복수의 모션 벡터들

이 획득된다.  그런 후 모션 벡터들의 복수의 참조 프레임들에 의존하는 복수의 개별 시간적 거리들(temporal

distances)에 따라 후보 유닛들의 복수의 스케일링 인자들이 계산된다.  그런 후 복수의 스케일링된 모션 벡터

들을 획득하기 위해 스케일링 인자들에 따라 후보 유닛들의 모션 벡터들이 스케일링된다.  그런 후 스케일링된

모션 벡터들이 등급화(ranking)된다.  그런 후 후보 세트 내에 포함되는 복수의 스케일링된 모션 벡터들 중 가

장 높은 등급의 모션 벡터들의 서브 세트이 식별된다.  그런 후 후보 세트로부터 현재 유닛의 모션 예측을 위한

모션 벡터 예측자이 선택된다.

본원 발명은 또한 비디오 코딩 장치를 제공한다.  프로세싱 회로는 현재 프레임의 현재 유닛에 대응하는 복수의[0009]

후보 유닛들을 결정하도록 구성된다.  후보 유닛들은, 적어도 현재 유닛의 이웃 유닛과 적어도 현재 유닛의 콜
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로케이트 유닛(collocated unit)과 관련된 참조 유닛을 포함할 수 있다.  콜로케이트 유닛과 관련된 참조 유닛

은 콜로케이트 유닛의 우측 하단 방향의 라인상에 있는 유닛을 포함할 수 있다.  프로세싱 회로는 또한 후보 유

닛들의 복수의 모션 벡터들을 획득하고, 모션 벡터들의 복수의 참조 프레임들에 의존하는 복수의 개별 시간적

거리들(temporal distances)에 따라 후보 유닛들의 복수의 스케일링 인자들을 계산하고, 복수의 스케일링된 모

션 벡터들을 획득하기 위해 스케일링 인자들에 따라 후보 유닛들의 모션 벡터들을 스케일링하고, 스케일링된 모

션 벡터들을 등급화(ranking)하고, 후보 세트 내에 포함되는 복수의 스케일링된 모션 벡터들 중 가장 높은 등급

의 모션 벡터들의 서브 세트를 식별하고, 후보 세트로부터 현재 유닛의 모션 예측을 위한 모션 벡터 예측자를

선택하고, 선택된 모션 벡터 예측자에 기초하여 비디오를 인코딩 또는 디코딩하도록 구성된다.

첨부 도면들을 참조하여 상세한 설명이 아래의 실시예들에서 주어진다.[0010]

도면의 간단한 설명

본 발명은 첨부된 도면들을 참조하면서 후속하는 상세한 설명과 예시들을 판독함으로써 보다 완전하게 이해될[0011]

수 있다.

도 1은 현재 코딩 유닛과 복수의 이웃 코딩 유닛들의 개략도이다.

도 2는 본 발명에 따른 비디오 인코더의 블록도이다.

도 3은 두 개의 후보 유닛들의 모션 벡터의 스케일링의 개략도이다.

도 4는 시간적 차이 조정을 갖는 모션 예측 방법의 흐름도이다.

도 5는 본 발명의 실시예에 따른 현재 유닛의 모션 예측을 위한 복수의 후보 유닛들의 개략도이다.

도 6a 및 도 6b는 본 발명의 실시예에 따라 후보 유닛들이 적응적으로 선정되는 모션 예측 방법의 흐름도를 도

시한다.

도 7은 본 발명의 실시예에 따른 후보 유닛들 및 상이한 코딩 유닛들에 대응하는 테이블 기록 모션 차이값들의

개략도이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

이하의 설명은 본 발명을 수행하기 위한 최상의 구상 모드에 관한 것이다.  본 설명은 본 발명의 일반적인 원리[0012]

들을 설명할 목적으로 기술된 것이며, 본 발명의 범위를 한정하는 의미로 받아들여서는 안된다.  본 발명의 범

위는 첨부된 청구항들에 대한 참조에 의해 최상으로 결정된다.

도 2를 참조하면, 비디오 인코더(200)의 블록도가 도시된다. 일 실시예에서, 비디오 인코더(200)는 모션 예측[0013]

모듈(202), 감산 모듈(204), 변환 모듈(206), 양자화 모듈(208), 및 엔트로피 코딩 모듈(210)을 포함한다. 비디

오 인코더(200)는 비디오 입력을 수신하고 비트스트림을 출력으로서 생성한다. 모션 예측 모듈(202)은 비디오

입력에 대한 모션 예측을 수행하여 예측된 샘플들 및 예측 정보를 생성한다. 그런 후 감산 모듈(204)은 비디오

입력으로부터 예측된 샘플들을 감산하여 레지듀들을 획득하고, 이로써 비디오 입력의 데이터량으로부터 비디오

데이터량을 레지듀들의 데이터량으로 감소시킨다. 그런 후 레지듀들은 변환 모듈(206) 및 양자화 모듈(208)로

순차적으로 보내진다. 변환 모듈(206)은 레지듀들에 대해 이산 코사인 변환(discrete cosine transform; DCT)

을 수행하여 변환된 레지듀들이 획득된다. 그런 후 양자화 모듈(208)은 변환된 레지듀들을 양자화하여 양자화된

레지듀들이 획득된다. 그런 후 엔트로피 코딩 모듈(210)은 양자화된 레지듀들 및 예측 정보에 대해 엔트로피 코

딩을 수행하여 비디오 출력으로서 비트스트림이 획득된다.

모션 예측 모듈(202)은 복수의 후보 유닛들의 모션 벡터들에 따라 현재 프레임의 현재 유닛의 모션 벡터 예측자[0014]

(MVP)를 예측한다. 일 실시예에서, 후보 유닛들은 현재 유닛에 이웃해 있는 이웃 유닛들이다. 모션 예측 모듈

(202)이 현재 유닛의 MVP를 예측하기 전에, 현재 프레임과 후보 유닛들의 참조 프레임들간의 시간적 거리들이

계산되며, 후보 유닛들의 모션 벡터들이 시간적 거리들에 따라 스케일링된다. 도 3을 참조하면, 두 개의 후보

유닛들(310, 320)의 모션 벡터의 스케일링의 개략도가 도시된다. 현재 프레임 k는 현재 유닛(300)의 모션 예측

을 위한 두 개의 후보 유닛들(310, 320)을 포함한다. 제1 후보 유닛(310)은 참조 프레임 i를 참조하는 모션 벡

터 MV1을 가지며, 참조 프레임 i와 현재 프레임 k간의 제1 시간적 차이 Dik가 계산된다. 제2 후보 유닛(320)은

참조 프레임 l을 참조하는 모션 벡터 MV2를 가지며, 참조 프레임 l과 현재 프레임 k간의 제2 시간적 차이 Dlk가
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계산된다.

그런 후 타겟 검색 프레임 j와 현재 프레임 k간의 타겟 시간적 거리 Djk가 계산된다. 타겟 검색 프레임 j는 선택[0015]

된 참조 프레임이다. 그런 후 타겟 시간적 거리 Djk를 제1 시간적 거리 Dik로 나눔으로써 제1 시간적 스케일링 인

자가 계산되고, 제1 후보 유닛(310)의 모션 벡터 MV1은 제1 시간적 스케일링 인자(Djk/Dik)와 곱해져서 제1 후보

유닛(310)에 대응하는 스케일링된 모션 벡터 MV1’가 획득된다. 그런 후 타겟 시간적 거리 Djk를 제2 시간적 거

리 Dlk로 나눔으로써 제2 시간적 스케일링 인자가 계산되고, 제2 후보 유닛(320)의 모션 벡터 MV2는 제2 시간적

스케일링 인자(Djk/Dlk)와 곱해져서 제2 후보 유닛(320)에 대응하는 스케일링된 모션 벡터 MV2’가 획득된다. 따

라서, 스케일링된 모션 벡터들 MV1’ 및 MV2’은 모두 타겟 검색 프레임 j를 참조하여 측정되고, 이에 따라 시간

적 거리 차이 인자는 스케일링된 모션 벡터들 MV1’ 및 MV2’로부터 제거된다. 그런 후 모션 예측 모듈(202)이

후보 유닛들(310, 320)의 스케일링된 모션 벡터들 MV1’ 및 MV2’에 따라 현재 프레임(300)의 MVP를 예측할 수

있다.

도 4를 참조하면, 시간적 차이 조정을 갖는 모션 예측 방법(400)의 흐름도가 도시된다. 첫번째로, 현재 프레임[0016]

의 현재 유닛의 모션 예측을 위한 복수의 후보 유닛들이 결정된다(단계 402). 후보 유닛들과 현재 유닛은 동일

하거나 또는 상이한 크기들을 갖는 블록들이며, 이러한 유닛들 각각은 코딩 유닛, 예측 유닛, 또는 예측 유닛

파티션일 수 있다. 일 실시예에서, 후보 유닛들은 현재 유닛의 좌측상에 있는 좌측 유닛(A), 현재 유닛의 상단

부상에 있는 상측 유닛(B), 현재 유닛의 우측 상단 방향의 라인상에 있는 우측 상단 유닛(C), 현재 유닛의 좌측

상단 방향의 라인상에 있는 좌측 상단 유닛(D)을 포함한다. 그런 후 후보 유닛들의 복수의 모션 벡터들이 획득

된다(단계 404). 그런 후 현재 프레임과 후보 유닛들의 참조 프레임들간의 시간적 거리들에 따라 후보 유닛들의

복수의 시간적 스케일링 인자들이 계산된다(단계 406). 일 실시예에서, 현재 프레임과 후보 유닛들의 참조 프레

임들간의 복수의 시간적 거리들이 제일먼저 계산되고, 또한 현재 프레임과 타겟 검색 프레임간의 타겟 시간적

거리가 계산되며, 그런 후 타겟 시간적 거리는 후보 유닛들에 대응하는 시간적 거리들로 각각 나눠져서, 도 3에

서 도시된 바와 같은, 후보 유닛들에 대응하는 복수의 시간적 스케일링 인자들이 획득된다.

그런 후 후보 유닛들의 모션 벡터들은 시간적 스케일링 인자들에 따라 스케일링되어 복수의 스케일링된 모션 벡[0017]

터들이 획득된다(단계 408). 일 실시예에서, 후보 유닛들의 모션 벡터들은 후보 유닛들의 시간적 스케일링 인자

들로 각각 곱해져서, 도 3에서 도시된 바와 같은, 후보 유닛들의 스케일링된 모션 벡터들이 획득된다. 그런 후,

스케일링된 모션 벡터들에 따라 현재 유닛의 모션 벡터 예측자가 후보 유닛들로부터 선택된다(단계 410). 일 실

시예에서, 스케일링된 모션 벡터들은 정렬(sort)되고, 그런 후 중간치 스케일링된 모션 벡터가 현재 유닛의 MVP

로서 스케일링된 모션 벡터들로부터 선택된다. 

모션 예측 모듈(202)이 모션 벡터 경쟁 방법에 따라 현재 유닛의 MVP를 결정할 때, 일반적으로는, 시퀀스 레벨[0018]

로 결정된 두 개의 후보 유닛들의 모션 벡터들만이 현재 유닛의 MVP를 결정하기 위한 후보 세트 내에 포함된다.

이에 더하여, 후보 세트는 현재 유닛의 특성들에 따라 적응적으로 결정되지 않는다. 후보 세트가 현재 유닛의

특성들에 따라 적응적으로 결정된다면 모션 예측의 성능은 향상될 수 있다. 

도 5를 참조하면, 본 발명의 실시예에 따른 현재 유닛(512)의 모션 예측을 위한 복수의 후보 유닛들의 개략도가[0019]

도시된다. 이 실시예에서, 현재 유닛(512) 및 후보 유닛들은 상이한 크기들을 갖는 블록들이며, 예컨대 현재 유

닛(512)은 16×16 블록이고 후보 유닛들은 4×4 블록들이다. 또다른 실시예에서, 현재 유닛과 후보 유닛들의 크

기는 동일하거나 상이할 수 있으며, 그 크기는 4×4, 8×8, 8×16, 16×8, 16×16, 32×32, 또는 64×64일 수

있다. 이 실시예에서는, 현재 프레임(502)의 네 개의 후보 유닛들(A, B, C, D)의 모션 벡터들이 현재 유닛(51

2)의 MVP를 결정하기 위한 후보들로서 취해질 수 있다. 또한, 콜로케이트(collocated) 유닛(514)은 현재 프레임

(502) 내에서의 현재 유닛(512)의 위치와 동일한 참조 프레임(504) 내 위치를 가지며, 콜로케이트 유닛(514)에

이웃해 있거나 또는 콜로케이트 유닛(514) 내의 복수의 후보 유닛들(a~j)의 모션 벡터들이 또한 현재 유닛(51

2)의 MVP를 결정하기 위한 후보들로서 취해질 수 있다.

현재 프레임(502) 내의 후보 유닛(A)은 현재 유닛(512)의 좌측상에 있는 파티션이고, 현재 프레임(502) 내의 후[0020]

보 유닛(B)은 현재 유닛(512)의 상단부상에 있는 파티션이고, 현재 프레임(502) 내의 후보 유닛(C)은 현재 유닛

(512)의 우측 상단 방향의 라인상에 있는 파티션이며, 현재 프레임(502) 내의 후보 유닛(D)은 현재 유닛(512)의

좌측 상단 방향의 라인상에 있는 파티션이다. 참조 프레임(504) 내의 후보 유닛(a)은 콜로케이트 유닛(514)의

좌측상에 있는 파티션이고, 참조 프레임(504) 내의 후보 유닛(b)은 콜로케이트 유닛(514)의 상단부상에 있는 파
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티션이고, 참조 프레임(504) 내의 후보 유닛(c)은 콜로케이트 유닛(514)의 우측 상단 방향의 라인상에 있는 파

티션이며, 참조 프레임(504) 내의 후보 유닛(d)은 콜로케이트 유닛(514)의 좌측 상단 방향의 라인상에 있는 파

티션이다. 또한, 참조 프레임(504) 내의 후보 유닛(e)은 콜로케이트 유닛(514) 내부에 있는 파티션이고, 참조

프레임(504) 내의 후보 유닛들(f, g)은 콜로케이트 유닛(514)의 우측상에 있는 파티션들이고, 참조 프레임(504)

내의 후보 유닛(h)은 콜로케이트 유닛(514)의 좌측 하단 방향의 라인상에 있는 파티션이고, 참조 프레임(504)

내의 후보 유닛(i)은 콜로케이트 유닛(514)의 하단부상에 있는 파티션이며, 참조 프레임(504) 내의 후보 유닛

(j)은 콜로케이트 유닛(514)의 우측 하단 방향의 라인상에 있는 파티션이다. 일 실시예에서, 현재 유닛(512)의

MVP를 결정하기 위한 후보 세트는 계산된 모션 벡터들을 더 포함하는데, 예컨대 후보 유닛들(A, B, C)의 모션

벡터들의 중간치와 동등한 모션 벡터, 후보 유닛들(A, B, D)의 모션 벡터들의 중간치와 동등한 모션 벡터, 및

도 4와 유사한 방법에 의해 유도된 스케일링된 MVP를 더 포함한다.

현재 유닛(512)에 대응하는 복수의 모션 벡터들이 후보 세트 내에 포함되도록 결정된 후, 적어도 하나의 모션[0021]

벡터가 현재 유닛(512)의 모션 예측을 위한 후보 세트로부터 적응적으로 선택된다. 도 6을 참조하면, 후보 세트

를 적응적으로 결정하는 모션 예측 방법(600)의 흐름도가 도시된다. 현재 유닛(512)에 대한 후보 세트는 현재

유닛(512)에 대응하는 복수의 모션 벡터들로부터 선택된다(단계 602). 모션 벡터들은 동일 프레임 내의 코딩된

파티션들/블록들의 모션 벡터들, 계산된 모션 벡터들, 및 참조 프레임(들) 내의 모션 벡터들의 하나 이상의 조

합을 포함할 수 있다. 일 실시예에서, 도 5에서 도시된 현재 유닛(512)에 대응하는 후보 세트는 현재 프레임

(502) 내의 유닛들(A, B, C, D)의 모션 벡터들 및 참조 프레임(504) 내의 유닛(e)의 모션 벡터를 포함한다. 후

보 세트는 이전 통계치, 이웃 정보, 현재 유닛의 형상, 및 현재 유닛의 위치 중 하나 이상에 따라 결정될 수 있

다. 예를 들어, 현재 유닛(512)에 대응하는 복수의 모션 벡터들은 이웃 정보에 따라 등급화되며, 처음 세 개의

모션 벡터들이 후보 세트 내에 포함되도록 선택된다. 최종적인 MVP는 모션 벡터 경쟁 방법 또는 몇몇의 다른 선

택 방법들에 의해 후보 세트로부터 선택될 수 있다. 몇몇의 실시예들에서, 복수의 모션 벡터들은 선택 순서에

따라 등급화되며, 선택 순서는 모션 차이들의 가중화 합에 의해 결정된다. 후보 유닛들의 대응하는 디코딩된 모

션 벡터들(즉, 실제 모션 벡터들)과 각각의 모션 벡터 예측자들간의 모션 차이들이 계산된다. 가중치들은 현재

유닛의 형상 및 위치에 의해 결정될 수 있거나, 또는 가중치들은 이웃 블록들의 형상 및 위치에 의해 결정될 수

있다. 

도 7을 참조하면, 본 발명에 따른 후보 유닛들 및 상이한 코딩 유닛들에 대응하는 테이블 기록 모션 차이값들의[0022]

개략도가 도시된다. 예를 들어, 유닛(A)이 타겟 코딩 유닛이 되도록 선택되는 것을 가정한다. 유닛(A)의 모션

벡터들과 유닛(A)의 좌측상의 후보 유닛(AA)간의 모션 차이값(DA,A)이 계산된다. 유닛(A)의 모션 벡터들과 유닛

(A)의 상단부상의 후보 유닛(BA)간의 모션 차이값(DB,A)이 또한 계산된다. 유닛(A)의 모션 벡터들과 유닛(A)의

우측 상단 방향의 라인상에 있는 후보 유닛(CA)간의 모션 차이값(DC,A)이 또한 계산된다. 유닛(A)의 모션 벡터들

과 유닛(A)의 좌측 상단 방향의 라인상에 있는 후보 유닛(DA)간의 모션 차이값(DD,A)이 또한 계산된다. 유닛(A)

의 모션 벡터들과 유닛(A)에 대응하는 콜로케이트 유닛의 좌측상의 후보 유닛(aA)간의 모션 차이값(Da,A)이 또한

계산된다. 마찬가지로, 코딩 유닛(A)에 대응하는 모션 차이값들(Db,A, …, Dj,A)이 또한 계산된다. 그런 후 타겟

코딩 유닛(A)에 대응하는 계산된 모션 차이값들(DA,A, DB,A, DC,A, DD,A, Da,A, Db,A, …, Dj,A)이 도 7의 테이블에 기

록된다. 그런 후 또다른 타겟 코딩 유닛(B)이 코딩 유닛들로부터 선택되고(단계 604), 그런 후 타겟 코딩 유닛

(B)에 대응하는 모션 차이값들(DA,B, DB,B, DC,B, DD,B, Da,B, Db,B, …, Dj,B)이 계산되어 도 7의 테이블에 기록된다

(단계 606). 모든 코딩 유닛들(A, B, C, D, e)이 타겟 코딩 유닛이 되도록 선택되며 코딩 유닛들(A, B, C, D,

e)에 대응하는 모션 차이값들이 계산될 때 까지 단계(604)와 단계(606)는 반복된다(단계 608).

코딩 유닛들(A, B, C, D, e)에 대응하는 모든 모션 차이들이 계산된 후, 복수의 모션 벡터들의 선택 순서가 모[0023]

션  차이들의  가중화  합에  의해  결정된다(단계  610).  예를  들어,  후보  유닛(A)이  타겟  후보  유닛으로서

선택되면, 타겟 후보 유닛(A)에 대응하는 모션 차이값들(DA,A, DA,B, DA,C, DA,D, DA,e)은 일련의 가중치들(WA, WB,

WC,  WD,  We)에  따라 합산되어 타겟 후보 유닛(A)에  대응하는 가중화된 합 SA  =  [(DA,A×WA)+(DA,B×WB)+(DA,C×

WC)+(DA,D×WD)+(DA,e×We)]이 획득되며, 가중치들(WA, WB, WC, WD, We)은 코딩 유닛들(A, B, C, D, e) 중 하나의

코딩 유닛에 각각 대응한다. 그런 후 다른 후보 유닛들(B, C, D, e, …., i, j)이 타겟 후보 유닛이 되도록 순

차적으로 선택되고, 그런 후 후보 유닛들(B, C, D, e, …., i, j)에 대응하는 가중화된 합들(SB, SC, SD, Se,

…, Si, Sj)이 순차적으로 계산된다(단계 610 및 단계 612). 

공개특허 10-2017-0098959

- 9 -



모든 후보 유닛들이 타겟 후보 유닛이 되도록 선택되고 모든 후보 유닛들(A, B, C, D, e, …., i, j)에 대응하[0024]

는 가중화된 합들(SA, SB, SC, SD, Se, …, Si, Sj)이 계산될 때(단계 614), 현재 유닛의 모션 예측을 위한 적어

도 하나의 선정되는 후보 유닛은 후보 유닛들(A, B, C, D, e, …., i, j)에 대응하는 가중화된 합들(SA, SB, SC,

SD, Se, …, Si, Sj)에 따라 후보 유닛들(A, B, C, D, e, …., i, j)로부터 선택된다(단계 616). 일 실시예에서,

가중화된 합들(SA, SB, SC, SD, Se, …, Si, Sj)은 그 크기들에 따라 정렬되고, 가장 작은 가중화된 합에 대응하

는 후보 유닛이 선정되는 후보 유닛이 되도록 결정된다. 마지막으로, 현재 유닛(512)의 모션 벡터가 선정된 후

보 유닛의 모션 벡터에 따라 예측된다.

본 발명을 바람직한 실시예의 측면에서 예를 들어 설명해왔지만, 본 발명은 이들 실시예로 한정되지 않는다는[0025]

것을 이해하여야 한다. 이와는 달리, 본 발명은 (본 발명분야의 당업자에게 자명할) 다양한 변형들과 유사한 구

성들을 커버하도록 의도된다.  그러므로, 첨부된 청구항들의 범위는 이와 같은 변형들과 유사 구성들을 모두 망

라하도록 하는 광범위 해석과 일치되어야 한다.

도면

도면1
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도면2
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도면3
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도면4
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도면6a
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도면6b

공개특허 10-2017-0098959

- 16 -



도면7
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