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움직  보  , 복    치가 개시 다. 본  움직  보   재 측 단

 시공간  연  측 단 들  갖는 움직  보들  여 움직  보 후보  득 고, 움직  

보 후보에 포  움직  보  개수가  개수 n보다  경우 움직  보 후보에 포  움직  보

개수가  개수 n  도  안  움직  보  움직  보 후보에 가 , n개  움직  보 후보들 

재 측 단 에  움직  보  결 고, 결  움직  보  나타내는 스 보  재 측 단

 움직  보  다.

  도 - 도14a
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청

청  1 

상 복  에 어 ,

비트스트림  재 측 단  측 드가 병  후보에 포  움직  보  는 병  드 지

여  나타내는 래그  득 는 단계;

상  래그가 병  드  나타낼 경우, 상  재 측 단  공간  연  측 단   시간

연  측 단  움직  보  포 는 병  후보  득 는 단계;

상  병  후보에 포  움직  보  개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  병  후보에 포

움직  보  개수가 상   개수 n  도    상  병  후보에 가 는 단계; 

상  비트스트림  상  병  후보에 포  움직  보  나  움직  보  나타내는 스  

득 는 단계; 

상  득  스가 가리키는 움직  보  여 상  재 측 단  움직  보  득 는 단계

포 ,

상  병  후보  득 는 단계는,

 순 에 라  상  재 측 단  공간  연  측 단  스캔 여 상  공간  연

측 단  움직  보  순차  상  병  후보에 포 시키 , 상   순 에 라  스캔 는 공간

 연  측 단  움직  보가 에 병  후보에 포  움직  보  동  경우에는 상  공

간  연  측 단  움직  보  상  병  후보에 포 시키지 않 ,

상  재 측 단  시간  연  측 단 는 참  상  측 단 들  상  재 측 단  동

 치   1 주변 측 단   상   1 주변 측 단  우측 단에 치   2 주변 측 단

포 고,

상  재 측 단  공간  연  측 단 들  상  재 측 단  측에 치  주변 측 단

(A0)  상  측에 치  주변 측 단 (A0)  상측에 치  주변 측 단 (A1), 상  재 측 단

 우상측에 치  주변 측 단 (B0), 상  우상측에 치  주변 측 단 (B0)  측에 치  주변 

측 단 (B1)  상  재 측 단  상측에 치  주변 측 단 (B2)  포 는 것  특징  는 

상 복  .

청  2 

1 에 어 ,

상  재 측 단  공간  연  측 단 들  상  주변 측 단 (A1), 상  주변 측 단 (B1),

상  주변 측 단 (B0), 상  주변 측 단 (A0)  상  주변 측 단 (B2)  순  상  병  후보에 포

는 것  특징  는 상 복  .

청  3 

상 복  치에 어 ,

비트스트림  재 측 단  측 드가 병  후보에 포  움직  보  는 병  드 지

여  나타내는 래그  상  병  후보에 포  움직  보  나  움직  보  나타내는 스

득 는 엔트  복 ;
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상  래그가 병  드  나타낼 경우, 상  재 측 단  공간  연  측 단   시간

연  측 단  움직  보  포 는 병  후보  득 고, 상  병  후보에 포  움직  보  개

수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  병  후보에 포  움직  보  개수가 상   개수 n

도    상  병  후보에 가 는 병  후보 생 ; 

상  득  스가 가리키는 움직  보  여 상  재 측 단  움직  보  득 는 움직

보 복  포 ,

상  병  후보 생 는,

 순 에 라  상  재 측 단  공간  연  측 단  스캔 여 상  공간  연

측 단  움직  보  순차  상  병  후보에 포 시키 , 상   순 에 라  스캔 는 공간

 연  측 단  움직  보가 에 병  후보에 포  움직  보  동  경우에는 상  공

간  연  측 단  움직  보  상  병  후보에 포 시키지 않 ,

상  재 측 단  시간  연  측 단 는 참  상  측 단 들  상  재 측 단  동

 치   1 주변 측 단   상   1 주변 측 단  우측 단에 치   2 주변 측 단

포 고,

상  재 측 단  공간  연  측 단 들  상  재 측 단  측에 치  주변 측 단

(A0)  상  측에 치  주변 측 단 (A0)  상측에 치  주변 측 단 (A1), 상  재 측 단

 우상측에 치  주변 측 단 (B0), 상  우상측에 치  주변 측 단 (B0)  측에 치  주변 

측 단 (B1)  상  재 측 단  상측에 치  주변 측 단 (B2)  포 는 것  특징  는 

상 복  치.

청  4 

상  에 어 ,

재 측 단  측 드가 병  후보에 포  움직  보  는 병  드 지 여  나타내는 

래그  생 는 단계; 

상  래그가 상  병  드  나타내도  생 는 경우, 상  병  후보에 포  움직  보  나

움직  보  나타내는 스  생 는 단계  포 고,

상  병  후보는, 상  재 측 단  공간  연  측 단   시간  연  측 단  움

직  보  포 고,

상  병  후보에 포  움직  보  개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  병  후보에 포

움직  보  개수가 상   개수 n  도   가 상  병  후보에 가 고,

 순 에 라  상  재 측 단  공간  연  측 단 가 스캔 어 상  공간  연

측 단  움직  보가 순차  상  병  후보에 포 , 

상   순 에 라  스캔 는 공간  연  측 단  움직  보가 에 병  후보에 포

움직  보  동  경우에는 상  공간  연  측 단  움직  보는 상  병  후보에 포 지

않 ,

상  재 측 단  시간  연  측 단 는 참  상  측 단 들  상  재 측 단  동

 치   1 주변 측 단   상   1 주변 측 단  우측 단에 치   2 주변 측 단

포 고,

상  재 측 단  공간  연  측 단 들  상  재 측 단  측에 치  주변 측 단

(A0)  상  측에 치  주변 측 단 (A0)  상측에 치  주변 측 단 (A1), 상  재 측 단

 우상측에 치  주변 측 단 (B0), 상  우상측에 치  주변 측 단 (B0)  측에 치  주변 

측 단 (B1)  상  재 측 단  상측에 치  주변 측 단 (B2)  포 는 것  특징  는 

상  .
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청  5 

상  치에 어 ,

재 측 단  측 드가 병  후보에 포  움직  보  는 병  드 지 여  나타내는 

래그  생 고, 상  병  후보에 포  움직  보  나  움직  보  나타내는 스  생 는

움직  보 ; 

상  재 측 단  공간  연  측 단   시간  연  측 단  움직  보  포

는 병  후보  득 고, 상  병  후보에 포  움직  보  개수가  개수 n(n  수)보다  경

우 상  병  후보에 포  움직  보  개수가 상   개수 n  도    상  병  후보에

가 는 병  후보 생  포 고,

상  병  후보 생 는,

 순 에 라  상  재 측 단  공간  연  측 단  스캔 여 상  공간  연

측 단  움직  보  순차  상  병  후보에 포 시키 , 상   순 에 라  스캔 는 공간

 연  측 단  움직  보가 에 병  후보에 포  움직  보  동  경우에는 상  공

간  연  측 단  움직  보  상  병  후보에 포 시키지 않 ,

상  재 측 단  시간  연  측 단 는 참  상  측 단 들  상  재 측 단  동

 치   1 주변 측 단   상   1 주변 측 단  우측 단에 치   2 주변 측 단

포 고,

상  재 측 단  공간  연  측 단 들  상  재 측 단  측에 치  주변 측 단

(A0)  상  측에 치  주변 측 단 (A0)  상측에 치  주변 측 단 (A1), 상  재 측 단

 우상측에 치  주변 측 단 (B0), 상  우상측에 치  주변 측 단 (B0)  측에 치  주변 

측 단 (B1)  상  재 측 단  상측에 치  주변 측 단 (B2)  포 는 것  특징  는 

상  치.

청  6 

비트스트림   컴퓨  독 가능  매체 , 상  비트스트림 ,

재 측 단  측 드가 병  후보에 포  움직  보  는 병  드 지 여  나타내는 

래그; 

상  병  후보에 포  움직  보  나  움직  보  나타내는 스  포 고,

상  병  후보는, 상  재 측 단  공간  연  측 단   시간  연  측 단  움

직  보  포 고,

상  병  후보에 포  움직  보  개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  병  후보에 포

움직  보  개수가 상   개수 n  도   가 상  병  후보에 가 고,

 순 에 라  상  재 측 단  공간  연  측 단 가 스캔 어 상  공간  연

측 단  움직  보가 순차  상  병  후보에 포 , 

상   순 에 라  스캔 는 공간  연  측 단  움직  보가 에 병  후보에 포

움직  보  동  경우에는 상  공간  연  측 단  움직  보는 상  병  후보에 포 지

않 ,

상  재 측 단  시간  연  측 단 는 참  상  측 단 들  상  재 측 단  동

 치   1 주변 측 단   상   1 주변 측 단  우측 단에 치   2 주변 측 단

포 고,

상  재 측 단  공간  연  측 단 들  상  재 측 단  측에 치  주변 측 단
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(A0)  상  측에 치  주변 측 단 (A0)  상측에 치  주변 측 단 (A1), 상  재 측 단

 우상측에 치  주변 측 단 (B0), 상  우상측에 치  주변 측 단 (B0)  측에 치  주변 

측 단 (B1)  상  재 측 단  상측에 치  주변 측 단 (B2)  포 는 것  특징  는 컴

퓨  독 가능  매체.

 

 술  야

본  비  , 복    치에  것 , 보다 체 는 재 측 단  움직[0001]

보   는   치, 복 는   치에  것 다.

 경  술

근 고 상도(High Definition) 비  컨 츠가 가 에 라  MPEG-4 H.264/MPEG-4 AVC(Advanced Video[0002]

Coding)  같   비  에 비 여     갖는 비    가 고

다.

움직  보상  비  신 에  시간  복 (redundancy)  거   술 , 원 비  신  움직[0003]

 가 가리키는 참  신  사  차 값  지듀얼 신   비  에  압   

상시킨다.  , 움직  보상   각 블 에   결과  각 블  움직   지

듀얼값   측에 다.  각 블  움직  들   비트스트림에  상당   차지 므

, 압   상시키   각 블 에 당  움직  에  보   가 다.

움직   에   헤드  감 시키  여, 래 MPEG-2 에 는  블  움직[0004]

 재 블  측 움직   , MPEG-4 H.264/MPEG-4 AVC  같  에 는 재 블  

측, 상측  우상측에    블 들  움직  들  앙값(median)  재 블  측

움직  (Motion vector Predictor)  다.

 내

본  결 고  는 술  과 는 측 단  움직  보   는   치[0005]

공 는 것 다.  

본   실시 에  움직  보    재 측 단 에  움직  측  수 여 상[0006]

재 측 단 에  움직  보  득 는 단계; 상  재 측 단  시공간  연  측 단 들

 갖는 움직  보들  여 움직  보 후보  득 는 단계; 상  움직  보 후보에 포  움직

보  개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  움직  보 후보에 포  움직  보  개수가 상

  개수 n  도  안  움직  보  상  움직  보 후보에 가 는 단계; 상  n개  움직  

보 후보들  상  재 측 단 에  움직  보  결 는 단계;  상  움직  보  나타내는 

스 보  상  재 측 단  움직  보  는 단계  포 는 것  특징  다.

본   실시 에  움직  보   치는 재 측 단  시공간  연  측 단 들[0007]

 갖는 움직  보들  여 움직  보 후보  득 고, 상  움직  보 후보에 포  움직  보

 개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  움직  보 후보에 포  움직  보  개수가 상

 개수 n  도  안  움직  보  상  움직  보 후보에 가 는 움직  보 후보 생 ; 

상  n개  움직  보 후보들  상  재 측 단 에  움직  보  결 고, 상  움직  보

나타내는 스 보  상  재 측 단  움직  보  는 움직  보  포 는

것  특징  다.

본   실시 에  움직  보  복   재 측 단 과 시공간  연  측 단 들[0008]

 갖는 움직  보들  여 움직  보 후보  득 는 단계; 상  움직  보 후보에 포  움직

보  개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  움직  보 후보에 포  움직  보  개수가 상

  개수 n  도  안  움직  보  상  움직  보 후보에 가 는 단계; 비트스트림

상  움직  보 후보  나  움직  보  나타내는 스  득 는 단계;  상  득  스가

가리키는 움직  보  여 상  재 측 단  움직  보  득 는 단계  포 는  것  특징
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 다.

본   실시 에  움직  보  복  치는 재 측 단  시공간  연  측 단 들[0009]

 갖는 움직  보들  여 움직  보 후보  득 고, 상  움직  보 후보에 포  움직  보

 개수가  개수 n(n  수)보다  경우 상  움직  보 후보에 포  움직  보  개수가 상

 개수 n  도  안  움직  보  상  움직  보 후보에 가 는 움직  보 후보 생 ; 비트

스트림  상  움직  보 후보  나  움직  보  나타내는 스  득 는 엔트  복

;  상  득  스가 가리키는 움직  보  여 상  재 측 단  움직  보  득 는

움직  보 복  포 는  것  특징  다.

본 에 , 고  개수  움직  보 후보   움직  보  주변 보에 여 결[0010]

는 식 나 별도  움직  보  는 식에 비 여 독립  처리가 가능 고, 에러 생시에도 움직

보 후보  개수는 고 어 므  싱(parsing) 단계에  에러 강 (error robustness)가 가 다.

본 에 , 고  개수  측 움직   후보   측 움직   보  주변 보에[0011]

여 결 는 식 나 별도  측 움직   보  는 식에 비 여 독립  처리가 가능

고,  에러 생시에도 측 움직   후보  개수는 고 어 므  싱 단계에  에러 강 (error

robustness)가 가 다.

도  간단  

도 1  본   실시 에  비   치  블 도  도시 다.[0012]

도 2 는 본   실시 에  비  복  치  블 도  도시 다.

도 3  본   실시 에   단  개  도시 다.

도 4 는 본   실시 에   단 에  상  블 도  도시 다.

도 5 는 본   실시 에   단 에  상 복  블 도  도시 다.

도 6 는 본   실시 에  심도별  단   티  도시 다.

도 7  본   실시 에 ,  단   변  단  계  도시 다. 

도 8  본   실시 에 라, 심도별  보들  도시 다.

도 9 는 본   실시 에  심도별  단  도시 다. 

도 10, 11  12는 본   실시 에 ,  단 , 측 단   주 수 변  단  계  도시

다.

도 13   1   드 보에   단 , 측 단   변  단  계  도시 다.

도 14a는 본   실시 에  움직  보  치   나타낸 블 도 다. 

도 14b는 본  다  실시 에  움직  보  치   나타낸 블 도 다.

도 15는 도 14a  측 움직   후보 생 (1410)  체   나타낸 블 도 다.

도 16  본   실시 에 라  재 측 단  측 움직   득 는  는 주변 측

단  도시 다

도 17  본   실시 에 라 , 스 링  공간  측 움직   후보  결 는 과  

 참 도 다.

도 18  본   실시 에 라  주변 측 단  움직   스 링 여 재 측 단  측

움직   후보  생 는 식    참 도 다.

도 19는 본   실시 에  시간  측 움직   생 는 과    참 도 다.

도 20a  도 20b는 본   실시 에 라  재 측 단  측 움직   나타내는 스 보

   나타낸 도 다.
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도 21a  도 21b는 본   실시 에 라  병  후보에  거 는 주변 측 단    참

도 다.

도 22는 본   실시 에 라  병  후보에 포  움직  보  복  거 는 과  

 참 도 다.

도 23 내지 도 25는 본   실시 에 라  안  병  후보  병  후보에 가 는 과  

 참 도 다.

도 26  본   실시 에  움직  보   우차트 다.

도 27a는 본   실시 에  움직  보 복  치   나타낸 블 도 다.

도 27b는 본   실시 에  움직  보 복  치   나타낸 블 도 다.

도 28  본   실시 에  움직   복   나타낸 우 차트 다.

 실시   체  내

, 첨  도  참 여 본  람직  실시 에 여 체  다.[0013]

도 1  본   실시 에  비   치  블 도  도시 다.[0014]

 실시 에  비   치(100)는   단  (110),  단  결 (120)  [0015]

(130)  포 다.

  단  (110)는 상  재 처    크   단    단 에 [0016]

여 재 처   수 다. 재 처가   단 보다 크다 , 재 처  상 는 어

도 나    단   수 다.   실시 에    단 는 크  32x32,  64x64,

128x128, 256x256 등   단 , 가    크 가 8보다 큰 2  곱승  사각   단

수 다. 상 는 어도 나    단 별   단  결 (120)   수 다.

 실시 에   단 는  크   심도  특징지어질 수 다. 심도란   단  [0017]

 단 가 공간   수  나타내 , 심도가 어질수  심도별  단 는   단

   단 지  수 다.   단  심도가 상  심도    단 가

  단   수 다.   단 는 심도가 어짐에 라 심도별  단  크 는

감 므 , 상  심도   단 는 복수 개   심도   단  포  수 다.

술   같   단   크 에 라, 재 처  상    단  ,[0018]

각각    단 는 심도별  는  단 들  포  수 다.  실시 에   

단 는 심도별  므 ,   단 에 포  공간 역(spatial domain)  상 가 심도에

라 계층   수 다. 

  단    비  계층   수 는  수  는  심도   단[0019]

  크 가 미리 어  수 다.

 단  결 (120)는, 심도마다   단  역   어도 나   역  [0020]

여,  어도  나   역  별    결과가   심도  결 다.    단

결 (120)는, 재 처    단 마다 심도별  단  상  여 가  

 차가 생 는 심도  택 여  심도  결 다. 결   심도    단 별

상 는 (130)  다.

  단  내  상 는  심도  어도 나  심도에 라 심도별  단 에 [0021]

여 고, 각각  심도별  단 에   결과가 비 다. 심도별  단  

차  비  결과  차가 가   심도가 택  수 다. 각각    단 마다 어도 

나   심도가 결  수 다. 

  단  크 는 심도가 어짐에 라  단 가 계층  어   단[0022]

개수는 가 다. 또 , 나    단 에 포 는 동  심도   단 들 라 라도, 각각

 에   차  측 고  심도   여 가 결 다. 라 , 나   
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단 에 포 는 라 라도 치에 라 심도별  차가 다 므  치에 라  심도가 달

리 결  수 다. 라 , 나    단 에   심도가 나 상  수 , 

 단  는 나 상   심도   단 에 라  수 다.

라 ,  실시 에   단  결 (120)는, 재   단 에 포 는 트리 에  [0023]

 단 들  결  수 다.  실시 에  '트리 에   단 들' , 재   단

에 포 는 든 심도별  단 들 ,  심도  결  심도   단 들  포 다. 

심도   단 는,   단  내에  동  역에 는 심도에 라 계층  결 고, 다  역

들에 는 독립  결  수 다. 마찬가지 , 재 역에   심도는, 다  역에  

 심도  독립  결  수 다. 

 실시 에   심도는   단    단 지   수   지 다.[0024]

 실시 에   1  심도는,   단    단 지    수  나타낼

수 다.  실시 에   2  심도는   단    단 지  심도  

개수  나타낼 수 다.  들어,   단  심도가 0 라고  ,   단 가 1  

 단  심도는 1  고, 2    단  심도가 2   수 다.  경우,  

 단  4    단 가   단 라 , 심도 0, 1, 2, 3  4  심도  재

므   1  심도는 4,  2  심도는 5   수 다.

  단  측   주 수 변  수  수 다. 측   주 수 변 도 마찬가지 ,[0025]

  단 마다,  심도  심도마다 심도별  단   수 다.  

  단 가 심도별   마다 심도별  단  개수가 가 므 , 심도가 어짐에 라[0026]

생 는 든 심도별  단 에  측   주 수 변  포  가 수 어야 다. 

  편   어도 나    단   재 심도   단   측 

 주 수 변  겠다.

 실시 에  비   치(100)는, 상     단  크  또는 태[0027]

다양 게 택  수 다. 상   는 측 , 주 수 변 , 엔트   등

단계  거치는 , 든 단계에 걸쳐  동   단 가 사  수도 , 단계별   단 가 변경

 수도 다.

 들어 비   치(100)는, 상     단  뿐만 아니라,  단[0028]

상  측  수  ,  단  다   단  택  수 다. 

  단  측  는,  실시 에   심도   단 ,   상  [0029]

지 않는  단   측 가 수  수 다. , 측   는  상

지 않는  단  ' 측 단 '라고 지칭 다. 측 단 가  티 , 측 단   측 단

   비  어도 나가   단  포  수 다. 

 들어, 크  2Nx2N(단, N  양  수)   단 가  상 지 않는 경우, 크  2Nx2N  측[0030]

단 가 , 티  크 는 2Nx2N, 2NxN, Nx2N, NxN 등  수 다.  실시 에  티  타  측 단

  또는 비가 칭  비   칭  티 들뿐만 아니라, 1:n 또는 n:1과 같  비 칭  비

  티 들,  태   티 들,  태  티 들 등  택  포  수

도 다.

측 단  측 드는, 트라 드,  드  스킵 드  어도 나  수 다.  들어 트라[0031]

드   드는, 2Nx2N, 2NxN, Nx2N, NxN 크  티 에  수  수 다. 또 , 스킵 드는

2Nx2N 크  티 에 만 수  수 다.  단  내  나  측 단 마다 독립  

가 수 어  차가 가   측 드가 택  수 다.

또 ,  실시 에  비   치(100)는, 상     단  뿐만 아니라,[0032]

 단  다   단    단  상  주 수 변  수  수 다.

 단  주 수 변  는,  단 보다 거나 같  크   단   주 수[0033]

변  수  수 다.  들어, 주 수 변    단 는, 트라 드    단   

 드    단  포  수 다. 
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, 주 수 변   는  단 는 '변  단 '라고 지칭  수 다.  단  사  식[0034]

,  단  내  변  단 도 재귀    크  변  단  ,  단  지

듀얼 가 변  심도에 라 트리 에  변  단 에 라  수 다. 

 실시 에  변  단 에 도,  단    비가 여 변  단 에 지  [0035]

 수  나타내는 변  심도가  수 다.  들어, 크  2Nx2N  재  단  변  단  크

가 2Nx2N 라  변  심도 0, 변  단  크 가 NxN 라  변  심도 1, 변  단  크 가 N/2xN/2 라

변  심도 2   수 다. , 변  단 에 도 변  심도에 라 트리 에  변  단 가 

 수 다.

 심도별  보는,  심도 뿐만 아니라 측  보  주 수 변   보가 다.[0036]

라 ,  단  결 (120)는   차  생시킨  심도 뿐만 아니라, 측 단  티

  티  타 , 측 단 별 측 드, 주 수 변   변  단  크  등  결  수 

다.

 실시 에    단  트리 에   단   티  결  식에 는, 도 3[0037]

내지 12  참 여 상  후술 다.

 단  결 (120)는 심도별  단   차  라그랑지 곱(Lagrangian Multiplier) [0038]

- 곡  (Rate-Distortion Optimization)  여 측  수 다.

(130)는,  단  결 (120)에  결  어도 나   심도에 여   [0039]

 단  상   심도별  드에  보  비트스트림 태  다. 

 상 는 상  지듀얼   결과  수 다.[0040]

심도별  드에  보는,  심도 보, 측 단  티  타  보, 측 드 보, 변[0041]

단  크  보 등  포  수 다.

 심도 보는, 재 심도  지 않고  심도   단  지 여  나타내는 심[0042]

도별  보  여  수 다. 재  단  재 심도가  심도라 , 재  단

는 재 심도   단  므  재 심도   보는  상  심도  지 않도

 수 다. , 재  단  재 심도가  심도가 아니라   심도   단

  시도 보아야 므 , 재 심도   보는  심도   단  도  

수 다.

재 심도가  심도가 아니라 ,  심도   단    단 에  가 수[0043]

다. 재 심도   단  내에  심도   단 가 나 상 재 므 , 각각   심도  

 단 마다 복  가 수 어, 동  심도   단 마다 재귀 (recursive) 가 수

 수 다.

나    단  안에 트리   단 들  결   심도   단 마다 어도[0044]

나   드에  보가 결 어야 므 , 나    단 에 는 어도 나  

 드에  보가 결  수 다. 또 ,   단  는 심도에 라 계층  

어 치 별   심도가 다  수 므 , 에   심도   드에  보가 

 수 다.

라 ,  실시 에  (130)는,   단 에 포 어 는  단 , 측 단   [0045]

단   어도 나에 , 당  심도   드에   보  당  수 다. 

 실시 에   단 는,   심도    단 가 4  크  사각  [0046]

단 ,   단 에 포 는 든  단 , 측 단   변  단  내에 포  수 는 

크  사각  단  수 다.

 들어 (130)  통  는  보는, 심도별  단 별  보  측 단 별 [0047]

 보   수 다. 심도별  단 별  보는, 측 드 보, 티  크  보  포

수 다. 측 단 별  는  보는  드   에  보,  드  참  상

스에  보, 움직  에  보, 트라 드  크 마 에  보, 트라 드  보간
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식에  보 등  포  수 다. 또 , 처, 슬라 스 또는 GOP별  는  단   크

에  보   심도에  보는 비트스트림  헤 에 삽  수 다.

비   치(100)  가  간단  태  실시 에 , 심도별  단 는  계층 상  심도[0048]

 단    비   크   단 다. , 재 심도   단  크 가 2Nx2N

라 ,  심도   단  크 는 NxN 다. 또 , 2Nx2N 크  재  단 는 NxN 크  

심도  단   4개 포  수 다.

라 ,  실시 에  비   치(100)는 재 처  특  고 여 결    단[0049]

크    심도  , 각각    단 마다  태  크   단  결 여

트리 에   단 들   수 다. 또 , 각각    단 마다 다양  측 드, 주

수 변  식 등   수 므 , 다양  상 크   단  상 특  고 여 

 드가 결  수 다.

라 , 상  상도가 매우 거나 량  매우 큰 상   매크 블  단  다 , 처[0050]

당 매크 블  수가 과도 게 많아진다. 에 라, 매크 블 마다 생 는 압  보도 많아지므  압

보   담  커지고  압   감 는 경  다. 라 ,  실시 에  비  

 치는, 상  크  고 여  단   크  가시키 , 상 특  고 여  단

  수 므 , 상 압    수 다.

도 2 는 본   실시 에  비  복  치  블 도  도시 다.[0051]

 실시 에  비  복  치(200)는 수신 (210), 상    보 (220)  상[0052]

 복 (230)  포 다.  실시 에  비  복  치(200)  각  싱   

단 , 심도, 측 단 , 변  단 , 각   드에  보 등 각  어  는, 도 1  비  

 치(100)  참 여 술   동 다. 

수신 (205)는  비 에  비트스트림  수신 여 싱(parsing) 다. 상    보[0053]

(220)는 싱  비트스트림    단 별  트리 에   단 들에 라 

 단 마다  상  여 상  복 (230)  다. 상   

보 (220)는 재 처에  헤  재 처   단   크 에  보  

수 다. 

또 , 상    보 (220)는 싱  비트스트림    단 별  트리 [0054]

에   단 들에   심도   드에  보  다.   심도  

 드에  보는 상  복 (230)  다. , 비트열  상    단

 여, 상  복 (230)가   단 마다 상  복 도   수 다. 

  단 별  심도   드에  보는, 나 상   심도 보에  [0055]

수 ,  심도별  드에  보는, 당  단  티  타  보, 측 드 보

 변  단  크  보 등  포  수 다. 또 ,  심도 보 , 심도별  보가  수도

다.

상    보 (220)가    단 별  심도   드에  [0056]

보는,  실시 에  비   치(100)  같  단에 ,   단 별 심도별  단

마다 복   수 여   차  생시키는 것  결   심도   

드에  보 다. 라 , 비  복  치(200)는   차  생시키는  식에 라

 복 여 상  복원  수 다.

 실시 에   심도   드에   보는, 당  단 , 측 단    단[0057]

    단 에  당 어  수 므 , 상    보 (220)는 

 단 별   심도   드에  보   수 다.   단 별 , 당 

 단   심도   드에  보가 어 다 , 동   심도   

드에  보  갖고 는   단 들  동    단 에 포 는  단  

수 다. 

상  복 (230)는   단 별  심도   드에  보에 여 각각[0058]
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  단  상  복 여 재 처  복원 다.  상  복 (230)는, 

 단 에 포 는 트리 에   단 들 가운  각각   단 마다, 독  티  타 ,

측 드, 변  단 에 여  상  복  수 다. 복  과  트라 측  움

직  보상  포 는 측 과 ,  주 수 역변  과  포  수 다.

상  복 (230)는,  심도별  단  측 단  티  타  보  측 드 보[0059]

에 여,  단 마다 각각  티   측 드에 라 트라 측 또는 움직  보상  수  수

다.

또 , 상  복 (230)는,   단 별 주 수 역변  ,  심도별  단[0060]

변  단  크  보에 여,   단 마다 각각  변  단 에 라 주 수 역변  수  수

다.

상  복 (230)는 심도별  보  여 재   단   심도  결  수[0061]

다. 만약,  보가 재 심도에   상 지 않  나타내고 다  재 심도가  심도

다. 라 , 상  복 (230)는 재   단  상 에  재 심도   단

 측 단  티  타 , 측 드  변  단  크  보  여 복  수 다. 

,  단 , 측 단    단     단 에  어 는  보  찰 여,[0062]

동   보  포   보  보 고 는  단 가 여, 상  복 (230)에 

 동   드  복  나   단  간주  수 다. 

 실시 에  비  복  치(200)는,  과 에    단 마다 재귀   수[0063]

여   차  생시킨  단 에  보  득 여, 재 처에  복 에 

수 다. ,   단 마다   단  결  트리 에   단 들   

상  복 가 가능 진다.

라 ,  상도  상 또는 량  과도 게 많  상 라도 단    [0064]

드에  보  여, 상  특 에  결   단  크    드에 라 

 상  복 여 복원  수 다.

 도 3 내지 도 13  참 여 본   실시 에  트리 에   단 들, 측 단  [0065]

변  단  결  식  상술 다.

도 3  계층   단  개  도시 다.[0066]

 단  는,   단  크 는  비x  ,  크  64x64   단 ,  32x32,[0067]

16x16, 8x8  포  수 다. 크  64x64   단 는 크  64x64, 64x32, 32x64, 32x32  티 들  

 수 고, 크  32x32   단 는 크  32x32, 32x16, 16x32, 16x16  티 들 , 크  16x16  

 단 는 크  16x16, 16x8, 8x16, 8x8  티 들 , 크  8x8   단 는 크  8x8, 8x4, 4x8, 4x4

 티 들   수 다.

비  (310)에 는, 상도는 1920x1080,  단   크 는 64,  심도가 2  [0068]

어 다. 비  (320)에 는, 상도는 1920x1080,  단   크 는 64,  심도가 3

 어 다. 비  (330)에 는, 상도는 352x288,  단   크 는 16,  심

도가 1  어 다. 도 3에 도시   심도는,   단    단 지   

수  나타낸다.

상도가 거나 량  많  경우   상 뿐만 아니라 상 특     [0069]

 사   크 가 상  큰 것  람직 다. 라 , 비  (330)에 비 , 상도가 

 비  (310, 320)는  사   크 가 64  택  수 다.

비  (310)   심도는 2 므 , 비  (310)   단 (315)는  크 가 64  [0070]

 단 , 2   심도가  계층 어   크 가 32, 16   단 들 지 포  수

다. , 비  (330)   심도는 1 므 , 비  (330)   단 (335)는  크

가 16   단 들 , 1   심도가  계층 어   크 가 8   단 들 지 포

 수 다. 
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비  (320)   심도는 3 므 , 비  (320)   단 (325)는  크 가 64  [0071]

 단 , 3   심도가  계층 어   크 가 32, 16, 8   단 들 지 포

수 다. 심도가 어질수   보  능  상  수 다.

도 4 는 본   실시 에   단 에  상  블 도  도시 다.[0072]

 실시 에  상 (400)는, 비   치(100)   단  결 (120)에  상 [0073]

 는  거치는 업들  포 다. , 트라 측 (410)는 재 (405)  트라 드  

 단 에  트라 측  수 고, 움직  (420)  움직  보상 (425)는  드  재 

(405)  참  (495)  여    움직  보상  수 다.

트라 측 (410), 움직  (420)  움직  보상 (425)   는 주 수 변 (430) [0074]

양 (440)  거쳐 양  변  계수  다. 양  변  계수는 역양 (460), 주 수 역변

(470)  통  공간 역   복원 고, 복원  공간 역  는 블 킹 (480)  루  링

(490)  거쳐 후처리 어 참  (495)  다. 양  변  계수는 엔트  (450)

거쳐 비트스트림(455)   수 다.

 실시 에  비   치(100)에  는, 상 (400)   들  트라[0075]

측 (410), 움직  (420), 움직  보상 (425), 주 수 변 (430), 양 (440), 엔트  

(450), 역양 (460), 주 수 역변 (470), 블 킹 (480)  루  링 (490)가 ,  

 단 마다  심도  고 여 트리 에   단 들  각각   단 에  업  수

여야 다. 

특 , 트라 측 (410), 움직  (420)  움직  보상 (425)는 재   단   크[0076]

  심도  고 여 트리 에   단 들  각각   단  티   측 드  결

, 주 수 변 (430)는 트리 에   단 들  각각   단  내  변  단  크

 결 여야 다.

도 5 는 본   실시 에   단 에  상 복  블 도  도시 다.[0077]

비트스트림(505)  싱 (510)  거쳐 복  상   상   복    에[0078]

 보가 싱 다.  상 는 엔트  복 (520)  역양 (530)  거쳐 역양

 고, 주 수 역변 (540)  거쳐 공간 역  상 가 복원 다. 

공간 역  상 에 , 트라 측 (550)는 트라 드   단 에  트라 측  수[0079]

고, 움직  보상 (560)는 참  (585)  께 여  드   단 에  움직  보상

 수 다.

트라 측 (550)   움직  보상 (560)  거친 공간 역  는 블 킹 (570)   루  링[0080]

(580)  거쳐 후처리 어 복원 (595)   수 다. 또 , 블 킹 (570)  루  링 (58

0)  거쳐 후처리  는 참  (585)   수 다.

비  복  치(200)  상  복 (230)에  상  복  ,  실시 에 [0081]

상 복 (500)  싱 (510) 후  단계별 업들  수  수 다.

 실시 에  비  복  치(200)에  는, 상 복 (500)   들  싱[0082]

(510), 엔트  복 (520), 역양 (530), 주 수 역변 (540), 트라 측 (550), 움직  보상

(560), 블 킹 (570)  루  링 (580)가 ,   단 마다 트리 에   단 들

에 여 업  수 여야 다. 

특 , 트라 측 (550), 움직  보상 (560)는 트리 에   단 들 각각마다 티   측 [0083]

드  결 , 주 수 역변 (540)는  단 마다 변  단  크  결 여야 다.

도 6 는 본   실시 에  심도별  단   티  도시 다.[0084]

 실시 에  비   치(100)   실시 에  비  복  치(200)는 상 특  고[0085]

  계층   단  사 다.  단     비,  심도는 상  특 에 

라  결  수도 , 사  에 라 다양 게  수도 다. 미리   단
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  크 에 라, 심도별  단  크 가 결  수 다.

 실시 에   단  계층 (600)는  단     비가 64 ,  심도가 4[0086]

 경우  도시 고 다.  실시 에   단  계층 (600)   라  심도가 어지므

 심도별  단    비가 각각 다.  또 ,   단  계층 (600)  가

라, 각각  심도별  단  측   는 측 단   티  도시 어 다.

,  단 (610)는  단  계층 (600)    단  심도가 0 ,  단[0087]

크 ,     비가 64x64 다.   라 심도가 어지 ,  크  32x32  심도 1   단

(620), 크  16x16  심도 2   단 (630), 크  8x8  심도 3   단 (640), 크  4x4  심도 4

  단 (650)가 재 다. 크  4x4  심도 4   단 (650)는   단 다.

각각  심도별  가  라,  단  측 단   티 들  열 다. , 심도 0  크  64x64[0088]

 단 (610)가 측 단 라 , 측 단 는 크  64x64   단 (610)에 포 는 크  64x64  티

(610), 크  64x32  티 들(612), 크  32x64  티 들(614), 크  32x32  티 들(616)   수

다. 

마찬가지 , 심도 1  크  32x32   단 (620)  측 단 는, 크  32x32   단 (620)에 포[0089]

는 크  32x32  티 (620), 크  32x16  티 들(622), 크  16x32  티 들(624), 크  16x16  티

들(626)   수 다. 

마찬가지 , 심도 2  크  16x16   단 (630)  측 단 는, 크  16x16   단 (630)에 포[0090]

는 크  16x16  티 (630), 크  16x8  티 들(632), 크  8x16  티 들(634), 크  8x8  티 들

(636)   수 다. 

마찬가지 , 심도 3  크  8x8   단 (640)  측 단 는, 크  8x8   단 (640)에 포 는[0091]

크  8x8  티 (640), 크  8x4  티 들(642), 크  4x8  티 들(644), 크  4x4  티 들(646)

 수 다. 

마지막 , 심도 4  크  4x4   단 (650)는   단   심도   단 고,[0092]

당 측 단 도 크  4x4  티 (650) 만  수 다.

 실시 에  비   치(100)   단  결 (120)는,   단 (610)   심[0093]

도  결  ,   단 (610)에 포 는 각각  심도   단 마다  수 여야

다. 

동    크   포   심도별  단  개수는, 심도가 어질수  심도별 [0094]

 단  개수도 가 다.  들어, 심도 1   단   개가 포 는 에 , 심도 2  

 단 는  개가 다. 라 , 동    결과  심도별  비  ,  개  심

도 1   단    개  심도 2   단  여 각각 어야 다.

각각  심도별  는,  단  계층 (600)  가  라, 심도별  단  측[0095]

단 들마다  수 여,  당  심도에  가    차    차가  택  수다.

또 ,  단  계층 (600)   라 심도가 어지 , 각각  심도마다  수 여,

심도별   차  비 여   차가 검색  수 다.   단 (610)   

 차가 생 는 심도  티    단 (610)   심도  티  타  택  수 

다. 

도 7  본   실시 에 ,  단   변  단  계  도시 다. [0096]

 실시 에  비   치(100) 또는  실시 에  비  복  치(200)는,   단[0097]

마다   단 보다 거나 같  크   단  상  거나 복 다.  과

 주 수 변   변  단  크 는 각각   단 보다 크지 않   단   택

수 다.

 들어,  실시 에  비   치(100) 또는  실시 에  비  복  치(200)에 ,[0098]

재  단 (710)가 64x64 크  , 32x32 크  변  단 (720)  여 주 수 변  수  수

다. 
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또 , 64x64 크   단 (710)   64x64 크   32x32, 16x16, 8x8, 4x4 크  변  단[0099]

들  각각 주 수 변  수 여  후, 원본과  차가 가   변  단 가 택  수 다.

도 8  본   실시 에 라, 심도별  보들  도시 다.[0100]

 실시 에  비   치(100)  (130)는  드에  보 , 각각   심도[0101]

  단 마다 티  타 에  보(800), 측 드에  보(810), 변  단  크 에  보

(820)  여  수 다.

티  타 에  보(800)는, 재  단  측    단 , 재  단[0102]

 측 단 가  티  태에  보  나타낸다.  들어, 크  2Nx2N  재  단

CU_0는, 크  2Nx2N  티 (802), 크  2NxN  티 (804), 크  Nx2N  티 (806), 크  NxN  티

(808)  어느 나  타  어  수 다.  경우 재  단  티  타 에  

보(800)는 크  2Nx2N  티 (802), 크  2NxN  티 (804), 크  Nx2N  티 (806)  크  NxN  티

(808)  나  나타내도  다.

측 드에  보(810)는, 각각  티  측 드  나타낸다.  들어 측 드에  보(81[0103]

0)  통 , 티  타 에  보(800)가 가리키는 티  트라 드(812),  드(814)  스킵 

드(816)  나  측 가 수 는지 여 가  수 다.

또 , 변  단  크 에  보(820)는 재  단  어  변  단   주 수 변  수[0104]

지 여  나타낸다.  들어, 변  단 는  1 트라 변  단  크 (822),  2 트라 변  단  크

(824),  1  변  단  크 (826),  2 트라 변  단  크 (828)  나  수 다.

 실시 에  비  복  치(200)  상    보 (210)는, 각각  심도별 [0105]

 단 마다 티  타 에  보(800), 측 드에  보(810), 변  단  크 에  보(820)

여 복 에  수 다.

도 9 는 본   실시 에  심도별  단  도시 다. [0106]

심도  변  나타내    보가  수 다.  보는 재 심도   단 가  심도[0107]

  단  지 여  나타낸다. 

심도 0  2N_0x2N_0 크   단 (900)  측   측 단 (910)는 2N_0x2N_0 크  티[0108]

 타 (912), 2N_0xN_0 크  티  타 (914), N_0x2N_0 크  티  타 (916), N_0xN_0 크  티

타 (918)  포  수 다. 측 단 가 칭  비   티 들(912, 914, 916, 918)만  시 어

지만, 술   같  티  타  에 지 않고 비 칭  티 ,  태  티 , 

 태  티  등  포  수 다.

티  타 마다,  개  2N_0x2N_0 크  티 ,  개  2N_0xN_0 크  티 ,  개  N_0x2N_0 크[0109]

 티 ,  개  N_0xN_0 크  티 마다 복  측 가 수 어야 다. 크  2N_0x2N_0,

크  N_0x2N_0  크  2N_0xN_0  크  N_0xN_0  티 에 는, 트라 드   드  측 

가 수  수 다. 스킵 드는 크  2N_0x2N_0  티 에 측 가 만 수  수 다.

크  2N_0x2N_0, 2N_0xN_0  N_0x2N_0  티  타 (912, 914, 916)  나에   차가 가  [0110]

다 ,  상  심도    없다.

크  N_0xN_0  티  타 (918)에   차가 가  다 , 심도 0  1  변경  고(920),[0111]

심도 2  크  N_0xN_0  티  타   단 들(930)에  복   수 여  

 차  검색  나갈 수 다. 

심도  1   크  2N_1x2N_1  (=N_0xN_0)   단 (930)  측    측  단 (940)는,  크[0112]

2N_1x2N_1  티  타 (942), 크  2N_1xN_1  티  타 (944), 크  N_1x2N_1  티  타 (946), 크

N_1xN_1  티  타 (948)  포  수 다. 

또 , 크  N_1xN_1 크  티  타 (948)에   차가 가  다 , 심도 1  심도 2  변경[0113]

고(950), 심도 2  크  N_2xN_2   단 들(960)에  복   수 여  

 차  검색  나갈 수 다. 
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 심도가 d  경우, 심도별  보는 심도 d-1  지 고,  보는 심도 d-2 지  수[0114]

다.  ,  심도  d-2  (970) 어  심도  d-1 지  가  수  경우,  심도  d-1   크  2N_(d-

1)x2N_(d-1)   단 (980)  측   측 단 (990)는, 크  2N_(d-1)x2N_(d-1)  티

타 (992),  크  2N_(d-1)xN_(d-1)  티  타 (994),  크  N_(d-1)x2N_(d-1)  티  타 (996),  크

N_(d-1)xN_(d-1)  티  타 (998)  포  수 다. 

티  타  가운 ,  개  크  2N_(d-1)x2N_(d-1)  티 ,  개  크  2N_(d-1)xN_(d-1)  티 , [0115]

개  크  N_(d-1)x2N_(d-1)  티 ,  개  크  N_(d-1)xN_(d-1)  티 마다 복  측 

통  가 수 어,   차가 생 는 티  타  검색  수 다. 

크  N_(d-1)xN_(d-1)  티  타 (998)에   차가 가  라도,  심도가 d 므 , 심도 d-[0116]

1   단  CU_(d-1)는  상  심도   과  거치지 않 , 재   단 (900)에

  심도가 심도 d-1  결 고, 티  타  N_(d-1)xN_(d-1)  결  수 다. 또   심도가

d 므 , 심도 d-1   단 (952)에   보는 지 않는다.

 단 (999) , 재   단 에  '  단 '라 지칭  수 다.  실시 에   단[0117]

는,   심도    단 가 4  크  사각   단  수 다. 러  

복   과  통 ,  실시 에  비   치(100)는  단 (900)  심도별  

차  비 여 가    차가 생 는 심도  택 여,  심도  결 고, 당 티  타

 측 드가  심도   드   수 다. 

런 식  심도 0, 1, ..., d-1, d  든 심도별   차  비 여 차가 가   심도가 [0118]

택 어  심도  결  수 다.  심도,  측 단  티  타   측 드는  드

에  보  어  수 다. 또 , 심도 0   심도에 지  단 가

어야 므 ,  심도   보만  '0'  고,  심도   심도별  보는

'1'  어야 다. 

 실시 에  비  복  치(200)  상    보 (220)는  단 (900)에[0119]

  심도  측 단 에  보  여  단 (912)  복 는   수 다. 

실시 에  비  복  치(200)는 심도별  보  여  보가 '0'  심도   심도

 악 고, 당 심도에   드에  보  여 복 에  수 다.

도 10, 11  12는 본   실시 에 ,  단 , 측 단   주 수 변  단  계  도시[0120]

다.

 단 (1010)는,   단 에   실시 에  비   치(100)가 결   심[0121]

도별  단 들 다. 측 단 (1060)는  단 (1010)  각각   심도별  단  측

단 들  티 들 , 변  단 (1070)는 각각   심도별  단  변  단 들 다.

심도별  단 들(1010)    단  심도가 0 라고 ,  단 들(1012, 1054)  심도가[0122]

1,  단 들(1014, 1016, 1018, 1028, 1050, 1052)  심도가 2,  단 들(1020, 1022, 1024, 1026,

1030, 1032, 1048)  심도가 3,  단 들(1040, 1042, 1044, 1046)  심도가 4 다. 

측 단 들(1060)   티 (1014, 1016, 1022, 1032, 1048, 1050, 1052, 1054)는  단 가 [0123]

태 다. , 티 (1014, 1022, 1050, 1054)  2NxN  티  타 , 티 (1016, 1048, 1052)  Nx2N

 티  타 , 티 (1032)  NxN  티  타 다. 심도별  단 들(1010)  측 단   티 들

 각각   단 보다 거나 같다. 

변  단 들(1070)  (1052)  상 에 는  단 에 비   크   단  주[0124]

수 변  또는 주 수 역변  수 다.  또 ,  변  단 (1014,  1016,  1022,  1032,  1048,  1050,  1052,

1054)는 측 단 들(1060)  당 측 단   티  비 보 ,  다  크  또는 태   단

다. ,  실시 에  비   치(100)   실시 에 다  비  복  치(200)는 동

  단 에  트라 측/움직  /움직  보상 업,  주 수 변 /역변  업 라 지라도,

각각 별개   단   수  수 다.

에 라,   단 마다, 역별  계층    단 들마다 재귀  가 수 어[0125]

  단 가 결 , 재귀  트리 에   단 들   수 다.  보는 
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 단 에   보, 티  타  보, 측 드 보, 변  단  크  보  포  수 다. 

 1 ,  실시 에  비   치(100)   실시 에  비  복  치(200)에  

수 는  나타낸다.

 1

 보 0 ( 재 심도 d  크  2Nx2N   단[0126]
에  )

 보 1 

측  
드

티  타 변  단  크  심도
d+1  

 단 들마
다  복

트라 

스킵
(2Nx2N
만)

칭
티

타

비 칭
티

타

변  단
 보

0

변  단  

 보 1

2Nx2N

2NxN

Nx2N

NxN

2NxnU

2NxnD

nLx2N

nRx2N

2Nx2N NxN  

( 칭  
티  타 ) 

N/2xN/2 

(비 칭
티

타 )

 실시 에  비   치(100)  (130)는 트리 에   단 들에   [0127]

보  고,  실시 에  비  복  치(200)   보 (220)는 수신  비트스트림

 트리 에   단 들에   보   수 다.  보는 재  단 가

 심도   단 들  는지 여  나타낸다. 재 심도 d   보가 0 라 , 재 

단 가 재  단 가   단   상 지 않는 심도가  심도 므 ,  심도

에  티  타  보, 측 드, 변  단  크  보가  수 다.  보에 라  단계 

어야 는 경우에는,  4개   심도   단 마다 독립  가 수 어야 다.

측 드는, 트라 드,  드  스킵 드  나  나타낼 수 다. 트라 드   드는 [0128]

든 티  타 에   수 , 스킵 드는 티  타  2Nx2N에 만  수 다. 

티  타  보는, 측 단   또는 비가 칭  비   칭  티  타  2Nx2N, 2NxN,[0129]

Nx2N   NxN  과,  비 칭  비   비 칭  티  타  2NxnU,  2NxnD,  nLx2N,  nRx2N  나타낼 수

다. 비 칭  티  타  2NxnU  2NxnD는 각각 가 1:3  3:1   태 , 비 칭  티  타

 nLx2N  nRx2N  각각 비가 1:3  3:1   태  나타낸다. 

변  단  크 는 트라 드에    크 ,  드에    크   수 다. , 변[0130]

단   보가 0 라 , 변  단  크 가 재  단  크  2Nx2N  다. 변  단  

보가 1 라 , 재  단 가  크  변  단 가  수 다. 또  크  2Nx2N  재 

 단 에  티  타  칭  티  타 라  변  단  크 는 NxN, 비 칭  티  타 라

N/2xN/2   수 다. 

 실시 에  트리 에   단 들   보는,  심도   단 , 측 단  [0131]

 단  단   어도 나에  당  수 다.  심도   단 는 동   보  보

고 는 측 단    단  나 상 포  수 다.

라 ,   단 들끼리 각각 보 고 는  보들  , 동   심도  [0132]

 단 에 포 는지 여 가  수 다. 또 ,  단 가 보 고 는  보   

당  심도   단   수 므 ,   단  내   심도들  포가 

수 다.

라   경우 재  단 가 주변  단  참 여 측  경우, 재  단 에 는[0133]

심도별  단  내   단   보가 직  참 어  수 다.

또 다  실시 , 재  단 가 주변  단  참 여 측 가 수 는 경우, 는[0134]

심도별  단   보  여, 심도별  단  내에  재  단 에 는 
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가 검색  주변  단 가 참  수도 다.

도 13   1   드 보에   단 , 측 단   변  단  계  도시 다.[0135]

  단 (1300)는  심도   단 들(1302, 1304, 1306, 1312, 1314, 1316, 1318)  포[0136]

다.   나   단 (1318)는  심도   단 므   보가 0   수 다.

크  2Nx2N   단 (1318)  티  타  보는, 티  타  2Nx2N(1322), 2NxN(1324), Nx2N(1326),

NxN(1328), 2NxnU(1332), 2NxnD(1334), nLx2N(1336)  nRx2N(1338)  나   수 다. 

티  타  보가 칭  티  타  2Nx2N(1322), 2NxN(1324), Nx2N(1326)  NxN(1328)  나  [0137]

어 는 경우, 변  단   보(TU size flag)가 0  크  2Nx2N  변  단 (1342)가 고, 변  단

  보가 1  크  NxN  변  단 (1344)가  수 다.

티  타  보가 비 칭  티  타  2NxnU(1332), 2NxnD(1334), nLx2N(1336)  nRx2N(1338)  나[0138]

 경우, 변  단   보(TU size flag)가 0  크  2Nx2N  변  단 (1352)가 고, 변  단

  보가 1  크  N/2xN/2  변  단 (1354)가  수 다.

, 도 4  본   실시 에  상  치(100)  움직  측 (420), 움직  보상 (425)[0139]

 도 5  상 복  치(200)  움직  보상 (550)에  수 는 움직  측  보상 과 과, 도 4  엔

트  (450)  도 5  엔트  복 (520)에  수 는 움직  보    복  과 에

여 체  다.  도 1 내지 도 13  참 여 술   같 , 측 단 는  단  측

   단 ,  에  측 단 는 측 단  체  미 거나 측 단  

 티  나타낼 수 다.

술   같  측 단 들  트라 측 드,  측 드  스킵 드 등  다양  측 드  통[0140]

 다.

 측  드에 ,  재  측  단 는  단  측(uni-direction  prediction)  또는   측(bi-[0141]

directional prediction)  통  측 다.  체 , P 슬라 스 내에 포  측 단 는 참  처 리스

트 (list 0)에 포  참  처(L0 처) 또는 참  처 리스트(list 1)에 포  참  처(L1 처)  어

느 나만  는 단  측  통  측 다. 참  처 리스트 (list 0)에 포  참  처(L0 처)

 는 측 식  "LO 측" 라고 , 참  처 리스트(list 1)에 포  참  처(L1 처)  

는 경우 "L1 측" 라고 다. 참  처 리스트(List 0)에 는 가  근  과거 처  그 

처 순  참  처 스가 당 고, 그 다  가  가 운 미래 처  그 후  처  순

참  처 스가 당 다.  참  처 리스트(List 1)에 는 참  처 리스트(List 0)  , 가  가

운 미래 처  그 후  처 순  참  처 스가 당 고, 그 다  가  근  과거 

처  그  처  순  참  처 스가 당 다.

B 슬라 스 내에 포  측 단 는 단  측 또는 참  처 리스트(list 0)에 포  참  처(L0 [0142]

처)  참  처 리스트(list 1)에 포  참  처(L1 처)  평균치  는  측  통  측

다.  움직  측 (420)에  수 는  측 드는 재 처  후  참  처에 지 않고 

   참  처  사  수 , 측 드(bi-predictive mode)  지칭  수도 다.

각 측 드에 라  득  측값   스트가 비 어, 가   스트  갖는 측 드가 [0143]

재 측 단   측 드  결 다.  스트 비 시에는 - 곡(Rate-distortion)에 여 

재 측 단 에   측 드가 결  수 다.

복  측에   측 는 측 단  측값  생  수 도 ,  측 는 측 단 마다 어  처[0144]

 참 고 는지에  참  처 보, 움직   보  측  등과 같  움직  보가 어

야 다.  

본  실시 들에 , 움직  보   식  1) 측 단  측 움직   스, 측 움[0145]

직   원 움직   사  차 값, 참  처 보  측  보  각각 여 는 

1 움직  보  드(  'AMVP(Advanced Motion Vector prediction) 드'라고 )    2) 주변 측

단  움직  보  그  재 측 단  움직  보  는 병 (Merge) 드 , 병  드에 

당 는지 여  나타내는 래그(Merge flag)  움직  보  가  주변 측 단  후보들  나  나타

내는 래그(Merge index)  측 단  움직  보  는  2 움직  보  드(  '병
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 드'라고 )   가지  어느 나   수 다. AMVP 드  병  드  어느 드에 라 

측 단  움직  보   지 여 는 각 드에 라 생 는 RD 스트  비 여   스트

갖는 드  택  수 다.  

 측에 는 재 측 단  움직  보  AMVP 드  통  는 경우, 병  드에 당 는지[0146]

여  나타내는 래그(Merge flag)  0  고 측 단  측 움직   스, 측 움직  

 원 움직   사  차 값, 참  처 보  측  보  여 복  측에 다.

복  측에 는 병  드에 당 는지 여  나타내는 래그(Merge flag)가 0   경우, 재 측

단  움직  보가 AMVP 드   것  단 고, 비트스트림  재 측 단  측 움직

  스, 측 움직   원 움직   사  차 값, 참  처 보  측  보  득

다.

또 ,  측에 는 재 측 단  움직  보  병  드  통  는 경우, 병  드 여[0147]

나타내는 래그(Merge flag)  1  고, 병  드 여  나타내는 래그(Merge flag)  움직  보

 가  병  측 단  후보들  나  나타내는 래그(Merge index)  복  측에 다.  복

측에 는 병  드 여  나타내는 래그(Merge flag)가 1   경우, 재 측 단  움직  보가

병  드   것  단 고, 비트스트림  움직  보  가  병  후보들  나  나타

내는 스(Merge index)  득 고, Merge index  여 결  병  후보  움직  보,  주변 측

단  움직  , 참  처 보  측  보  그  재 측 단  움직  보  다.

본  실시 에  움직  보 , 복    치에 는 재 측 단  시공간  연[0148]

 측 단 들  움직  보  여 득  본(default) 움직  보  여 재 측 단  움

직  보 후보  생 고, 만약 본 움직  보가 미리 진  개수 n(n  수) 보다  경우, 

본 움직  보  변경 거나 미리 진 움직  보  움직  보 후보에 가 , n 개  움직  

보  생 고 재 측 단 에  움직  보  나타내는 스  재 측 단  움직  보

거나 복 는 것  특징  다.

본  에 어 , 움직  보  움직   보  는 경우  심  지만 본 [0149]

에  사상  에 는 것  아니라 움직   에 참  처 보, 측  보 등  다

움직  보  는 경우에도  수  것 다.

, 본  실시 들에 라  측 단  움직  보  는   치 , 측 단  움직[0150]

 보  복 는   치에 여 체  다.

I. AMVP 드에  움직  보  [0151]

도 14a는 본   실시 에  움직  보  치   나타낸 블 도 다. 도 14a  참[0152]

, 움직  보  치(1400)는 측 움직   후보 생 (1410)  움직   (1420)

포 다.  도 14a  움직  보  치(1400)는 도 4  비   치(400)에 포  수 다.  

 들어, 도 4  움직  측 (420)는 도 14a  측 움직   후보 생 (1410)  능  수  수 

, 엔트  복 (450)는 도 14a  움직   (1420)  능  수  수 다.  에 지

않고, 도 4에 도시  비   치(400)  다   나 미도시  어  등에 여 도 14a  움직

 보  치(1400)에  수 는 능  수  수  것 다 측 움직   후보 생 (1410)는

재 측 단  주변 측 단 들  갖는 움직  들  여 측 움직   후보  득 다.  특

, 본   실시 에  측 움직   후보 생 (1410)는 재 측 단  치나 주변 측 단

 움직  보 등   건에 상 없  상 고  개수 n(n  수) 개  측 움직   후보  생

다.   만약, 측 움직   후보에 포  움직   개수가  개수 n(n  수)보다  경우,

측 움직   후보 생 (410)는 측 움직   후보에 포  움직   개수가 n  도  재

측 단  시간  연  측 단 들  공간  연  측 단 들  갖는 본 측 움직  

들  변경 거나,   포 는 안  측 움직   측 움직   후보에 가  

체 n개  측 움직   후보  생 다.  측 움직   후보  생  과 에 여는 후술 다.  

움직   (1420)는 n개  측 움직   후보들  재 측 단 에  움직   측[0153]

움직   결 고, 측 움직   나타내는 스 보  재 측 단  움직   보

다.  체 , 움직   (1420)는 n개  측 움직   후보들 각각에 0  (n-
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1) 지  측 움직   스  당 고, 재 측 단  측 움직  에 는 측 움직  

 스  재 측 단  움직   보  다.  들어, n=2,  재 측 단  측

움직   후보가 2개  고  경우, L0  또는 L1  각각에 여 측 움직   후보 생

(1410)에  생  2개  측 움직   후보  각각 MVLX_Cand0, MVLX_Cand1 (X는 0 또는 1) 라고 ,

움직   (1420)는 MVLX_Cand0  가리키는 측 움직   스  0, MVLX_Cand1  가리키는 

측 움직   스  1  고, 재 측 단 에   결과에 라  스트  갖는 측

움직  에 는 스  재 측 단  움직   보  다.   같 , n=2  경우

1비트  측 움직   스  통  재 측 단  움직   보   수 다.

움직   (1420)는 측 움직   스 에, 재 측 단  원 움직   측 움직[0154]

  사  차 값, 참  처 보  측  보  여 비트스트림에 가 다.

 같 , 측에   규칙에 라  고  개수  측 움직   후보  득 고 측 움직  [0155]

 후보  나  측 움직   가리키는 스 보  는 경우, 복  측에 는  측과

동  규칙에 라  고  개수  측 움직   후보  생 고  스 보  여 재

측 단  측 움직   결  수 다.  또 , 복  측에 는 비트스트림  원 움직  

 측 움직   사  차 값  득 고, 측 움직   스가 가리키는 측 움직   차

값  가산 여 재 측 단  움직   복원  수 다.  또 , 복  측에 는 복원  움직  

비트스트림  득  참  처 보  측  보(L0 , L1 )  여 재 측 단

측값  생  수 다.

, AMVP 드에  측 움직   후보  생 는 과 에 여 체  다.[0156]

도 15는 도 14a  측 움직   후보 생 (1410)  체   나타낸 블 도 다.[0157]

도 15  참 , 측 움직   후보 생 (1410)는 공간  측 움직   후보 생 (1510), 시간[0158]

측 움직   후보 생 (1520), 복 거 (1530)   측 움직   후보 생 (1540)  포

다.

공간  측 움직   후보 생 (1510)는 재 측 단  공간  연  측 단 들  움직  보[0159]

 여 측 움직   후보  생 다.  체 , 공간  측 움직   후보 생 (1510)는

재 측 단  측에 치  주변 측 단 들   순 에 라  순차  검색 여  1 공간  

측 움직   후보  득 는  1 공간  측 움직   후보 생 (1511)  재 측 단  상측에

치  주변 측 단 들   순 에 라  순차  검색 여  2 공간  측 움직   후보  

득 는  2 공간  측 움직   후보 생 (1512)  포 다.

도 16  본   실시 에 라  재 측 단  측 움직   득 는  는 주변 측[0160]

단  도시 다

도 16  참 , 공간  측 움직   후보 생 (1510)는 재 측 단 (1610)  측에 치  주변[0161]

측 단 들  재 측 단 (1610)  측(left-bottom)에 치  주변 측 단 (A0)(1621)  측에

치  주변 측 단 (A0)(1621)  상측에 치 (left-down) 주변 측 단 (A1)(1622)가 갖는 움직  들

 가능  움직    1 공간  측 움직   후보  결 다.  또 , 공간  측 움직  

후보 생 (1510)는 재 측 단 (1610)  상측에 치  주변 측 단 들  재 측 단 (1610)  우상

측(above-right)에 치  주변 측 단 (B0)(1631), 우상측에 치  주변 측 단 (B0)(1631)  측에 

치  주변 측 단 (B1)(1632)  재 측 단 (1610)  상측(above-left)에 치  주변 측 단 (B2)가

갖는 움직  들  가능  움직    2 공간  측 움직   후보  결 다.

체 ,  1 공간  측 움직   후보 생 (1511)는 A0(1621)  A1(1622)  움직   가[0162]

능  여  순차  체크 고, 가능  움직   갖는 것  검색  주변 측 단  움직  

  1 공간  측 움직   후보  결 다.  여 , 움직   가능 란, 주변 측 단

가 재 측 단  동  참  처 리스트 내  동  참  처  가리키는 움직   갖는지 여

나타낸다.   들어, 재 측 단 (1610)  움직  가 L0 리스트 내  R0 참  스  갖는 참  

처(L0R0 처)  가리키는 움직  라고  , A0(1621)는 트라 측  측 단 거나 재 측 단

(1610)  다  참  처 리스트에 포  참  처  가리키는 움직   갖거나 동  참  처 리스

트  다  참  처  가리키는 움직   갖는 경우에는 A0(1621)는 가능  움직   갖지 않는

등록특허 10-2085183

- 20 -



것  단 다.  만약, A1(1622)가 재 측 단 (1610)  동  참  처 리스트 내  동  참  처

 가리키는 움직   갖는 경우, A1(1622)  움직  는  1 공간  측 움직   후보  결

다.

사 게,  2 공간  측 움직   후보 생 (1512)는 B0(1631), B1(1632)  B2(1633)  움직  [0163]

 가능  여  순차  체크 고,  재 측 단 (1610)  동  참  처 리스트 내  동  참

 처  가리키는 주변 측 단  움직    2 공간  측 움직   후보  결 다.

주변 측 단 들 에  가능  움직   갖는 주변 측 단 들  재 지 않는 경우에는 동[0164]

참  처 리스트  다  참  처  가리키는 주변 측 단  움직   또는 다  참  처 리스트에

포  참  처  가리키는 주변 측 단  움직   스 링 여 재 측 단  측 움직  

 후보   수 다.

도 17  본   실시 에 라 , 스 링  공간  측 움직   후보  결 는 과  [0165]

 참 도 다.

도 17  참 , 재 측  단 (1730)  움직  (MVL0_Cur)는 L0 리스트 내  R0 참  스[0166]

갖는 참  처  L0R0 처(1720)  가리키 , A0(1735)는 트라 측  측 단 , A1(1736)는 L1 리스트 내

 R0 참  스  갖는 참  처  L1R0 처(1740)  가리키는 움직  (mvL1_A1)  가지 , B0(1732)

는 트라 측  측 단 , B1(1733)는 L1 리스트 내  R1 참  스  갖는 참  처  L1R1 처(1750)

 가리키는 움직  (mvL1_B1)  가지 , B2(1734)는 L0 리스트 내  R1 참  스  갖는 참  처

L0R1 처(1710)  가리키는 움직  (mvL0_B2)  갖는다.  도 17에 , 재 측 단 (1731)  주변 측

단 들  어  측 단 도 재 측 단 (1731)  움직  (mvL0_Cur)  동 게 L0R0 처(1720)  갖

는 움직   갖지 않는다.

 같  주변 측 단 들  재 측 단 (1731)  움직  가 가리키는 참  처  동  참  처[0167]

 가리키는 움직   갖는 주변 측 단 가 재 지 않는 경우, 공간  측 움직   후보 생

(1510)는 주변 측 단 들   측 는 측 단  움직  가 가리키는 참  처  재 측 단

 움직  가 가리키는 참  처  시간  거리에 여 상   측 는 측 단  움직  

 스 링 고, 스 링  움직   측 움직   후보에 가  수 다.  , 공간  측 움직

  후보 생 (1510)는 주변 측 단  움직  들  재 측 단 (1731)과 동  참  처 리

스트 내  다  참  스  갖는 참  처  가리키는 주변 측 단  움직   측 움직  

후보에 가 거나, 재 측 단 (1731)과 동  참  처 리스트 내  다  참  스  갖는 참  처

 가리키는 주변 측 단  움직  도 재 지 않는 경우에는 재 측 단 (17310)  다  참  처

리스트 내  참  처  가리키는 주변 측 단  움직   측 움직   후보에 가  수 다.

 들어,  공간  측 움직   후보 생 (1510)는  트라 측  A0(1735)  측 단 는 고,[0168]

A1(1736)  움직  (mvL1_A1)  재 처(1730)  재 측 단 (1731)  움직  (mvL0_Cur)가 가리

키는 L0R0 처(1720)  시간  거리 , 재 처(1730)  A1(1736)  움직  (mvL1_A1)가 가리키는 L1R0

처(1740)  시간  거리  고 여 스 링 고, 스 링  움직  (mvL1_A1')   1 공간  측 움

직   후보  결  수 다.

또 , 공간  측 움직   후보 생 (1510)는  2 공간  측 움직   후보 , 다  참  처[0169]

리스트 내  참  처  L1R1 처(1750)  가리키는 B1(1733)  움직  (mvL1_B1) 신에, 재 측 단

(1731)  움직  (mvL0_Cur)  동  참  처 리스트 내  다  참  스  갖는 참  처  L0R1

처(1710)  가리키는 B2(1734)  움직  (mvL0_B2)  스 링 여  2 공간  측 움직   후보

결 다.  , 공간  측 움직   후보 생 (1510)는 스 링  주변 측 단  움직   결

 , 재 측 단  움직   동  참  처 리스트에 포  참  처  가리키는 주변 측

단  움직    결  다 , 동  참  처 리스트에 포  참  처  가리키는 주변 측

단  움직  가 재 지 않는 경우에는 다  참  처 리스트에 포  참  처  가리키는 주변 

측 단  움직   스 링  움직   결 다.  공간  측 움직   후보 생 (1510)는

B2(1734)  움직  (mvL0_B2)  재 처(1730)  재 측 단 (1731)  움직  (mvL0_Cur)가 가리

키는 L0R0 처(1720)  시간  거리 , 재 처(1730)  B2(1734)  움직  (mvL0_B2)가 가리키는 L0R1

처(1710)  시간  거리  고 여 스 링 고, 스 링  움직  (mvL0_B2')   2 공간  측 움

직   후보  결  수 다.
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편, 러  스 링  움직   공간  측 움직   후보에 포 시킬지 여 는 특  건  고[0170]

여 결  수 다.   들어, 공간  측 움직   후보 생 (1510)는 재 측 단  측에 

 주변 측 단 들(A0  A1)  어느 나가 트라 측  경우에만, B0, B1  B2   측  측

단  움직   스 링 여   2  공간  측  움직   후보  포 도   수  다.  다시

말 , 스 링  움직   공간  측 움직   후보에 포 시킬지 여 는 미리  특  건

 만 시키는지 여 에 라  택  수  수 다.  특  건  계 가능  사  술  에

지 않고 다양  식   수 다.

도 18  본   실시 에 라  주변 측 단  움직   스 링 여 재 측 단  측[0171]

움직   후보  생 는 식    참 도 다.

술   같 , 재 측 단  주변 측 단 들  재 측 단  동  움직  ,  동  참[0172]

처 리스트 내에 재 는 동  참  스  갖는 참  처  가리키는 움직  가 재 지 않는 경우

동  참  처 리스트 내  다  참  처  참 는 주변 측 단 (도 18에  Bn 측 단 )  움직  

 MV(Bn)  스 링 거나, 다  참  처 리스트 내  참  처  참 는 주변 측 단 (도 18에  An

측 단 )  움직   MV(An)  스 링 여, 재 측 단  측 움직   후보에 가  수 다.

체 , 재 처  재 측 단  움직  (MVL0_Cur)가 가리키는 참  처(L0R0 처) 사  시

간  거리  d(cur), 재 처  Bn 측 단  움직  (MV(Bn))가 가리키는 참  처(L0R1 처) 사

 시간  거리  d(Bn) 라고  ,  Bn  측  단  움직  (MV(Bn))는  다  수 식;

MV(Bn)'=MV(Bn)*{d(cur)/d(Bn)}과 같  스 링 고,  스 링  움직  (MV(Bn)')는 재 측 단

측 움직   후보에 가  수 다.  사 게, 재 처  An 측 단  움직  (MV(An))가 가리

키는 참  처(L1R1 처) 사  시간  거리  d(An) 라고 , An 측 단  움직  (MV(An))는 다

 수 식; MV(An)'=MV(An)*{d(cur)/d(An)}과 같  스 링 고, 스 링  움직  (MV(An)')는 재

측 단  측 움직   후보에 가  수 다.

다시 도 15  참 , 복 거 (1530)는  1 공간  측 움직   후보   2 공간  측 움직[0173]

 후보  동  여  단 여,  1 공간  측 움직   후보   2 공간  측 움직   후

보가 동  경우 복 는  2 공간  측 움직   후보  측 움직   후보에  거  

1 공간  측 움직  만  측 움직   후보에 포 시키고,  1 공간  측 움직   후보  

2 공간  측 움직   후보가 동 지 않  경우에는  1 공간  측 움직   후보   2 공간

측 움직   후보  측 움직   후보에 지시킨다.

시간  측 움직   후보 생 (1520)는 재 측 단  시간  연  측 단 ,  에 [0174]

  처  측 단 들  재 측 단  치   연 (collocated) 측 단  움직

 여 생  시간  측 움직   측 움직   후보에 가  수 다.

도 19는 본   실시 에  시간  측 움직   생 는 과    참 도 다.[0175]

도 15  도 19  참 , 시간  측 움직   후보 생 (1520)는 재 처(1910) 에 [0176]

참  처(1920)  측 단 들  재 측 단 (1911)과 동  치  참  처(1920)  측 단 (1921)

 우측 단에 치  측 단 (1924)가 갖는 움직   스 링 여 시간  측 움직   생

고, 생  시간  측 움직   측 움직   후보에 가  수 다.  시간  측 움직  

스 링 과  술  도 18과 같  우측 단  측 단 (1924)  움직  가 가리키는 참  처  

재 측 단  움직  가 가리키는 참  처  시간  거리에 여 수  수 다.

만약, 우측 단에 치  측 단 (1924)가 트라 측 어 움직  가 가능 지 않  경우, 시간[0177]

측 움직   후보 생 (1520)는 재 측 단 (1911)  심 치  포 트 C(1911)과 동  치

참  처(1920)  포 트 C'(1922)  포 는 측 단 (1921)  움직   스 링 여 시간  측 움

직   생  수 다.

복 거 (1530)  통  복  거  측 움직   후보에 포  측 움직   개수는 고[0178]

n개에 미치지 못  수 다.  술  에 , 재 측 단  상측 또는 측에  주변 측 단 들

 트라 측  경우 공간  측 움직   후보 생 (1510)   시간  측 움직  후보 생

(1520)  통  n개 미만  측 움직   후보만  생  수 다.  

 측 움직   후보 생 (1540)는 복  거  측 움직   후보에 포  움직   개[0179]
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수가 미리 고  n개보다  경우, 측 움직   후보에 포  움직   개수가 n개가  지

미리 진 값  갖는  움직   측 움직   후보에 가 거나 본 측 움직  

값  변경  측 움직   측 움직   후보에 가 다.  여   움직  는 각 값

0  값  갖는   것  람직 다.   들어, n=2라고 고, 시공간  측 움직   복

 거  측 움직   후보가 직 1개  측 움직   후보만  갖는 경우,  측 움직  

후보 생 (1540)는 (0,0)    측 움직   후보에 가 다.

도 20a  도 20b는 본   실시 에 라  재 측 단  측 움직   나타내는 스 보[0180]

   나타낸 도 다.  도 20a  도 20b에  n=2,  측 움직   후보에 포 어야  측 움

직   개수가 2개  경우에 측 움직   후보에 포  측 움직  마다 는 스

(AMVP_idx)  나타낸 것 다.

도 20a에 는 재 측 단  측 움직   L0  측 움직   후보에  스  나[0181]

타내 , 도 20b에 는 L1  측 움직   후보에  스  나타낸다.  도시   같 , n=2

 경우 측 움직   후보들(mvLX_Cand0, mvLX_Cand1)(X는 0 또는 1) 각각에 여 0 내지 1  측 움

직   스(AMVP_idx)가 당 고, 재 측 단  측 움직  에 당  스가 재 측 단

 움직   보  다.

측 움직   스(AMVP_idx)는, 재 측 단  시공간  연  측 단 들  갖는 움직  [0182]

들  여 득  측 움직   후보에는  값  당 고, 본 측 움직   후보  변경 거

나 또는   같  체 측 움직   후보  개수  n개가 도  가  안  측 움직  

에는 시공간  측 움직   후보에 당  스 다  값  갖는 스  당 는 것  람직 다.

또 , 측 움직   스(AMVP_idx)는 삭  단  진 (Truncated  Unary  Binarization)  통

 수 다.

 같 , AMVP 드에 는 고  n개  측 움직   후보  생 고, n개  측 움직   후보마[0183]

다 0  (n-1) 지  측 움직   스(AMVP_idx)  당 고, 재 측 단  움직   보

재 측 단  움직   측에  측 움직   후보  가리키는 측 움직   스

(AMVP_idx), 측 움직   원 움직   사  차 값, 참  처 보  측  보가 

어 복  측에 다.

II. 병  드에  움직  보  [0184]

병  드는 재 측 단  움직  보  병  후보들에 포  측 단 들  움직  보  여 [0185]

는 드 , 병  드 여  나타내는 래그(Merge flag)  움직  보  가  병  후보들 

나  나타내는 스(Merge index)  복  측에 다.  

도 14b는 본  다  실시 에  움직  보  치   나타낸 블 도 다.[0186]

도 14b  참 , 움직  보  치(1450)는 병  후보 생 (1460)  움직  보 (1470)[0187]

 포 다.

병  후보 생 (1460)는  재 측 단  주변 측 단 들  검색 여 각 주변 측 단 들  갖는 움[0188]

직  보  여 병  후보들  생 다. 검색 는 시공간  연  주변 측 단 들  술  AMVP

드에  측 움직   후보  생  여 검색 는 측 단 들과 사 다. 다만 병  드에 어

 공간  연  주변 측 단 들  검색 순 에 어  AMVP 드  다  차 가 다.  체 , 도

14b  도 16  참  병  후보 생 (1460)는 A1(1622)-> B1(1632)->B0(1631)->A0(1621)->B2(1633)  순

 주변 측 단 들  검색 여 각 주변 측 단  움직  보  병  후보에 포 시킬지 여  체크

다.  병  후보 생 (1460)는 상  순  각 측 단 들  검색 여, 다  티 에 포  측 단  

거 거나, 복 는 움직  보  갖는 측 단  거 고 남아 는 측 단 들  움직  보  여

병  후보  생 다.  특 , 병  후보 생 (1460)는 상 고  개수 n(n  수) 개  병  후보  생

다. 만약, 병  후보에 포  움직  보  개수가  개수 n 보다  경우, 병  후보 생 (1460)는

병  후보에 포  움직  보  개수가 n  도  안  병  후보  병  후보에 가  체 n개

 병  후보  생 다.  후술 는  같  안  병  후보는 시간  측 움직   생 에 

는 측 단  움직  보 또는    움직  보가  수 다.

움직  보 (1470)는 n개  병  후보들  재 측 단  움직  보   병  후보  결[0189]
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고, 결  병  후보  나타내는 스(Merge index)  병  드  나타내는 래그(Merge flag)  

다.

도 21a  도 21b는 본   실시 에 라  병  후보에  거 는 주변 측 단    참[0190]

도 다.

도 21a  참 , PU0(2110)  PU1(2120)  나   단 (2100)에 포  측 단 라고 가 다.[0191]

PU1(2120)   단 (2100)   측 단 가 아니므 , PU1(2120)  병  후보 생 시에는 PU0(2110)에

포  측 단  A1(2115)  움직  보는 병  후보에  다.  A1(2115)   나 지 주변 측

단 들 B1, B0, A0, B2  움직  보는 병  후보에 포 다.  주변 측 단 들 B1, B0, A0, B2 에  움직

 보  갖지 않는 측 단 는 병  후보에  다.

사 게 도 21b  참 , PU0(2140)  PU1(2150)  나   단 (2130)에 포  측 단 라고 가[0192]

다.  PU1(2150)   단 (2130)   측  단 가  아니므 ,  PU1(2150)  병  후보  생 시에는

PU0(2140)에 포  측 단  B1  움직  보는 병  후보에  고,  나 지 주변 측 단 들 A1,

B0, A0, B2  움직  보가 병  후보에 포 다. 

병  후보 생 (1460)는 재 측 단   A1, B1, B0, A0, B2  움직  보 가능 , 다  [0193]

티 에 포 는지 여  등   병  후보  생  다 , 병  후보에 포  후보들에 재 는 움직

 보  복  거 다.  

도 22는 본   실시 에 라  병  후보에 포  움직  보  복  거 는 과  [0194]

 참 도 다.

도 16  도 22  참 , 병  후보 생 (1460)는   검색 는 A1 측 단  움직  보가 병[0195]

후보에 포  경우 A1 측 단  움직  보는 병  후보에 그  지 다.  병  후보 생 (1460)는

도시  살  에 라 움직  보  복  체크 다.   들어, 병  후보 생 (1460)는 B1 측

단  움직  보  A1 측 단  움직  보  비 여 양 가 복 는 경우 B1 측 단  움직  

보  병  후보에  거 다.  또 , 병  후보 생 (1460)는 B1 측 단  움직  보  A1 측 단

움직  보  비 여 복 는 경우 B1 측 단  움직  보  병  후보에  거 다.  사 게, 병

 후보 생 (1460)는 B0 측 단 가 B1 측 단  동  움직  보  포 는 경우 B0 측 단

움직  보  병  후보에  거 고, A0 측 단 가 A1 측 단  동  움직  보  갖는 경우 A0 

측 단  움직  보  병  후보에  거 고, B2 측 단 가 B1 측 단  또는 A1 측 단   어느 

나  동  움직  보  갖는 경우 B2 측 단  움직  보  병  후보에  거  병  후보에

재 는 움직  보  복  거 다.

또 , 병  후보 생 (1460)는 술  도 19에 도시   같  AMVP 드에  시간  측 움직   후[0196]

보  생 는  는 측 단 들(1921,1924)  움직  보  병  후보에 포 시킬 수 다.

병  후보 생 (1460)는 주변 측 단  또는 시간  측 움직   후보  생 는   측 단[0197]

 움직  보  포 는 병  후보  개수가 고  n개  과 는 경우  앞쪽  n개  병  후보  택

 수 다.  병  후보 생 (1460)는 병  후보  개수가 고  n개 미만  경우 안  병  후보  병

후보에 가  수 다.  

도 23 내지 도 25는 본   실시 에 라  안  병  후보  병  후보에 가 는 과  [0198]

 참 도 다.

도 23  참 , 주변 측 단  움직  보 또는 시간  측 움직   결 에 는 측 단[0199]

 움직  보 등  통  생  원 병  후보는 참   2300과 같다고 가 다.  B 슬라 스  측

는 측 단  움직  보   , 병  후보 생 (1460)는 원 병  후보에 포  움직  보

(2311, 2312)  결 여 측 는 움직  보(2313)  새 게 원 병  후보(2300)에 가  갱신

병  후보(2310)  생  수 다.  만약 재 측 단 가 참  처 리스트(list 0) 내  ref0  참  

스  갖는 참  처  참  처 리스트(list 1) 내  ref0  참  스  갖는 참  처  여 

측  경우, 러  재 측 단  움직  보  Merge_idx=3  값   다.  복  측에 는

 측과 동  식  병  후보  생 고 갱신  다 , 비트스트림에 포  merge index 보  

여 재 측 단  움직  보  결 고, 결  움직  보  여 재 측 단  측값
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생  수 다.

도 24  참 , 주변 측 단  움직  보 또는 시간  측 움직   결 에 는 측 단[0200]

 움직  보 등  통  생  원 병  후보는 참   2400과 같다고 가 다.  B 슬라 스  측

는 측 단  움직  보   , 병  후보 생 (1460)는 원 병  후보에 포  움직  보

(2411, 2412)  스 링 여 측 는 움직  보(2413, 2414)  새 게 원 병  후보(2400)에 가

 갱신  병  후보(2410)  생  수 다.  들어, 병  후보 생 (1460)는 Merge_idx=0에 당 는

움직  보(2411)에 포  움직   mvL0_A  스 링 여, 다  참  처 리스트내에 포  동  참

 스  갖는 참  처(L1R1)  가리키는 움직  보(2413)  생  수 다.

도 25  참 , 주변 측 단  움직  보 또는 시간  측 움직   결 에 는 측 단[0201]

 움직  보 등  통  생  원 병  후보는 참   2500과 같다고 가 다.  B 슬라 스  측

는 측 단  움직  보   , 병  후보 생 (1460)는 원 병  후보에 포  움직  보

 참  처 보는 그  지  체,   갖는 움직  보(2511, 2512)  새 게 원 병  후보

(2500)에 가  갱신  병  후보(2510)  생  수 다. 

 같 , 병  후보 생 (1460)는 원 병  후보에 포  움직  보  결 거나, 움직   스[0202]

링 거나,   갖는 움직  보  가 , 병  후보에 포  움직  보가 n개가 도  

다.

 같  n개  움직  보가 포  병  후보가 생 , 움직  보 (1470)는 n개  움직  [0203]

보마다 0  (n-1) 지  병  스(merge index)  고, 재 측 단  에 는 움직

보  나타내는 병  스(merge index)  병  드   여  나타내는 래그(merge flag)  재

측 단  움직  보  다.

도 26  본   실시 에  움직  보   우차트 다.[0204]

도 26  참 , 단계 2610에  움직  측 (420)는 재 측 단 에  움직  측  수 여 재[0205]

측 단 에  움직   득 다.

단계 2620에  측 움직   후보 생 (1410)는 재 측 단  시간   연  측 단 들  공[0206]

간  연  측 단 들  갖는 움직  들  여 측 움직   후보  득 다.  술  도

16에 도시   같 , 측 움직   후보 생 (1410)는 측에  측 단 (A0, A1)  상측에 

 측 단 들(B0, B1, B2)  움직   가능  체크 여, 가능  주변 측 단  움직

 측 움직   후보에 포 시킨다.  술   같 , 가능  주변 측 단  움직  가

재 지 않는 경우,  측  주변 측 단  움직   스 링  움직   측 움직  

후보에 포 시킬 수 다.

단계 2630에 , 측 움직   후보 생 (1410)는 측 움직   후보에 포  움직   개수가[0207]

 개수 n(n  수)보다  경우 측 움직   후보에 포  움직   개수가 n  도  안

 측 움직   측 움직   후보에 가 다.  술   같 , 안  측 움직  

본 측 움직   변경  움직   또는    수 다.

단계 2640에 , 움직   (1420)는 n개  측 움직   후보들  재 측 단 에  움직[0208]

  측 움직   결 고, 단계 2650에  움직   (1420)는 측 움직   나

타내는 스 보(AMVP_idx)  재 측 단  움직   보  다.  가 , AMVP 드

에 는 측 움직   나타내는 스 보(AMVP_idx) 에, 측 움직   재 측 단  실

 움직   사  차 값, 참  처 보  측 에  보가 다.

편, 도 14a  움직  보  치(1400)  측 움직  후보 생 (1410)는 복 도  감 시키  [0209]

여 안  측 움직   후보 에 포 시킬  복  체크  감 시킬 수 다.

또 , 술  본   실시 에 는  측과 복  측에  미리 고  n개  측 움직  후보  [0210]

는 경우  가 나, 에 지 않고 측 움직  후보  개수는 SPS(Sequence Parameter Set),

PPS(Picture Parameter Set) 또는 슬라 스 헤 에 가 어  수 다. 또 , 측 움직  후보  개수는

재 측 단 에 에 처리  주변 측 단 들   측 어 움직   갖는 측 단  개수(A)

 여  결 거나, A  미리 고  n  값  값  도   수 다.
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III. AMVP 드에  움직  보  복[0211]

술   같  재 측 단  움직  보가 AMVP 드  통   경우, 병  드에 당 는지[0212]

여  나타내는 래그(Merge flag)는 0  다.  복  측에 는 병  드에 당 는지 여  나타

내는 래그(Merge flag)가 0   경우, 재 측 단  움직  보가 AMVP 드   것

단 고, 비트스트림  재 측 단  측 움직   스(AMVP_idx), 측 움직   원

움직   사  차 값, 참  처 보  측  보  득 다.

도 27a는 본   실시 에  움직   복  치   나타낸 블 도 다.[0213]

도 27a  참 , 움직   복  치(2700)는 엔트  복 (2710), 측 움직   후보 생[0214]

(2720)  움직   복 (2730)  포 다.  

엔트  복 (2710)는 비트스트림  재 측 단  측 움직   스(AMVP_idx), 측 움[0215]

직   원 움직   사  차 값, 참  처 보  측  보  득 다.

측 움직   후보 생 (2720)는 술  도 14a  측 움직   후보 생 (1410)과 동 게, 재[0216]

측 단  주변 측 단 들  갖는 움직  들  여 측 움직   후보  득 고, 측 움직

  후보에 포  움직   개수가  개수 n(n  수)보다  경우 측 움직   후보에

포  움직   개수가 n  도  안  측 움직   측 움직   후보에 가 다.  

움직   복 (2730)는  비트스트림  득  재  측  단  측  움직   스[0217]

(AMVP_idx)  여, 측 움직   후보 생 (2720)에  생  측 움직   후보  나  

측 움직   득 다.  그리고, 움직   복 (2730)는 비트스트림  득  측 움직

 원 움직   사  차 값  측 움직   가산 여 재 측 단  움직   복원

다.

IV. 병  드에  움직  보  복[0218]

술   같  재 측 단  움직  보가 주변 측 단  움직  보  그  재 측 단[0219]

움직  보  는 병 (Merge) 드   경우,  측에 는 병  드 여  나타내는 

래그(Merge flag)  1  고, 병  드 여  나타내는 래그(Merge flag)  움직  보  가  병

 후보들  나  나타내는 스(Merge index)  복  측에 다.  복  측에 는 병  드 여

 나타내는 래그(Merge flag)가 1   경우, 재 측 단  움직  보가 병  드   것

 단 고,  비트스트림  움직  보  가  병  후보들   나  나타내는  스(Merge

index)  득 고, Merge index  여 결  병  후보  움직  보,  주변 측 단  움직  

, 참  처 보  측  보  재 측 단  움직  보  다.

도 27b는 본   실시 에  움직  보 복  치   나타낸 블 도 다.[0220]

도 27b  참 , 움직  보 복  치(2750)는 엔트  복 (2760), 병  후보 생 (2770)  움[0221]

직   복 (2780)  포 다.  

엔트  복 (2760)는 비트스트림  병  드 여  나타내는 래그(Merge flag)  움직  보[0222]

 가  병  후보들  나  나타내는 스(Merge index)  득 다.

측 움직   후보 생 (2720)는 술  도 14b  병  후보 생 (1460)과 동 게, 재 측 단[0223]

주변 측 단 들  검색 여 각 주변 측 단 들  갖는 움직  보, 시각  측 움직   결 에 

는 측 단  움직  보, 원 병  후보에 포  움직  보  결 거나, 움직   스 링

거나,   갖는 움직  보  가 , n개  움직  보  포 는 병  후보  생 다.

움직  보 복 (2780)는 n개  움직  보가 포  병  후보가 생 , 비트스트림  득[0224]

병  후보들  나  나타내는 스(Merge Index)가 가리키는 병  후보  움직  보  여 재 

측 단  움직  보  다.  병  드  경우, AMVP 드  달리 병  후보에 포  움직  가

그  재 측 단  움직   다.

도 28  본   실시 에  움직   복   나타낸 우 차트 다.[0225]

도 28  참 , 단계 2810에  측 움직   후보 생 (2720)는 재 측 단  시간  연[0226]
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측 단 들  공간  연  측 단 들  갖는 움직  들  여 측 움직   후보  

득 다.  술   같 , 측 움직   후보 생 (2720)는 도 14  측 움직   후보 생

(1410)과 동  식  측 움직   후보  생 다.

단계 2820에 , 측 움직   후보 생 (2720)는 측 움직   후보에 포  움직   개수가[0227]

 개수 n(n  수)보다  경우 상  측 움직   후보에 포  움직   개수가 상  

개수 n  도  안  측 움직   상  측 움직   후보에 가 다.  술   같 , 미리

고  n개  측 움직   후보  생 는 것  측 움직   후보  나타내는 스(AMVP_idx)가

변경 지 않고 주변 보없  독립  처리가 가능 도    것 다.

단계 2830에 , 엔트  복 (2710)는 비트스트림  측 움직   후보  재 측 단 에 [0228]

 측 움직   나타내는 스  득 다.

단계 2840에 , 움직   복 (2730)는 득  스가 가리키는 측 움직   여 재 [0229]

측 단  움직   복원 다.  체 , 움직   복 (2730)는 비트스트림에 포  측 움

직   후보  나타내는 스(AMVP_idx)  여 결  측 움직  , 비트스트림에 포  

측 움직   원 움직   사  차 값  가산 여 재 측 단  움직   복원 다.  술

  같  AMVP 드에 는 러  움직  에  보 에 비트스트림에 참  처 보  측

에  보가  포 어 다.  병  드에 는 병  후보에 포  움직  보  그래도 여

재 측 단  움직  보가 복원 다.

본  또  컴퓨   수 는 매체에 컴퓨 가  수 는 드  는 것  가능 다.[0230]

컴퓨 가  수 는 매체는 컴퓨  시스 에 여 질 수 는 가 는 든  

치  포 다. 컴퓨 가  수 는 매체  는, ROM, RAM, CD-ROM,  , 스크,

  치 등  포 다. 또  컴퓨 가  수 는 매체는 트워크  연결  컴퓨  시스

에 산 어, 산 식  컴퓨 가  수 는 드  고 실  수 다.

지 본 에 여 그 람직  실시 들  심  살펴보았다.  본  는 술 야에  통[0231]

상  지식  가진 는 본  본  본질  특 에  어나지 않는 에  변  태  

수   수  것 다. 본  는 술   아니라 특허청 에 나타나 , 그

 동등   내에 는 든 차  본 에 포  것  어야  것 다.
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