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청

청  1 

타 (tile)    보상  지원 는지 여  지시 는   보상 지시  수신 는 단계;

  (SAO; sample adaptive offset) 보상  수  여  지시 는 SAO 보상 지시  수신 는

단계;

SAO 라미  수신 는 단계;

상   복원 는 단계; 

상    보상 지시 , 상  SAO 보상 지시   상  SAO 라미   복원  상  

에    보상  수 는 단계  포 고,

상     보상  수  단계는    보상   상 블  또는 주변 블  PCM

드  었는지  여 에 여 수 고,

상  SAO 라미 는  타 ,  ,  값     어도 나  포 고,

상   타  에지  상     보상   상 에 는지 또는 드 

 상     보상   상 에 는지  나타내고,

상  SAO 보상 지시 는 래그 고,

상  에지  상     보상   상 에 는 경우, 상   는 상

    보상   상  상     보상   상  주변 

들  비 여 결 는 것  특징  는 상 복  .

청  2 

◈청  2 (는) 등 료 납 시 포 었습니다.◈

1 에 어 ,

상  SAO 보상 지시 는 비트스트림 내  SPS, PPS 또는 슬라 스 헤   어느 나에 포 어 시그 링 는

것  특징  는 상 복  .

청  3 

1 에 어 ,

상  SAO 보상 지시 는 도 과 색차  각각에 여 시그 링 는 것  특징  는 상 복

.

청  4 

1 에 어 ,

상   는 상     보상   상  상     보상  

상  주변 들  비 여 결 는 것  특징  는 상 복  .

청  5 

타 (tile)    보상  지원 는지 여  지시 는   보상 지시  결 는 단계;

  (SAO; sample adaptive offset) 보상  수  여  지시 는 SAO 보상 지시  결 는

단계;
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SAO 라미  결 는 단계;

상   복원 는 단계; 

상    보상 지시 , 상  SAO 보상 지시   상  SAO 라미   복원  상  

에    보상  수 는 단계  포 고,

상     보상  수  단계는    보상   상 블  또는 주변 블  PCM

드  었는지  여 에 여 수 고,

상  SAO 라미 는  타 ,  ,  값     어도 나  포 고,

상   타  에지  상     보상   상 에 는지 또는 드 

 상     보상   상 에 는지  나타내고,

상  SAO 보상 지시 는 래그 고,

상  에지  상     보상   상 에 는 경우, 상   는 상

    보상   상  상     보상   상  주변 

들  비 여 결 는 것  특징  는 상  에  생  비트스트림  는 컴퓨  

독가능  매체.

청  6 

◈청  6 (는) 등 료 납 시 포 었습니다.◈

5 에 어 ,

상  비트스트림  SPS, PPS 또는 슬라 스 헤   어느 나에 상  SAO 보상 지시  포 는 것  특징

 는 컴퓨  독가능  매체.

청  7 

5 에 어 ,

상  비트스트림  도 과 색차  각각에 여 상  SAO 보상 지시  포 는 것  특징  는

컴퓨  독가능  매체.

청  8 

5 에 어 ,

상   는 상     보상   상  상     보상  

상  주변 들  비 여 결 는 것  특징  는 컴퓨  독가능  매체.

 

 술  야

본  지  상에  것 , 보다 상 게는   보상  루    는 [0001]

상   복    그 치에  것 다.

 경  술

근 HD(High Definition) 상도  가지는  비스가 내뿐만 아니라 계  , 많  사[0002]

들  고 상도, 고 질  상에 숙 지고  에 라 많  들  차  상 에  개 에

차  가 고 다. 또  HDTV  어 HDTV  4  상  상도  갖는 UHD(Ultra High Definition)에 

 심   보다  상도, 고 질  상에  압 술  고 다.

상 압  술에는 시간   /또는 후  쳐  재 쳐에 포  값  측 는 [0003]

(inter)  측  술,  재  쳐  내   보  여  재  쳐에  포  값  측 는  트라

(intra) 측 술,  변  등에  질  열  지   가 치 측 술,  빈도가  심
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볼(symbol)에 짧   당 고  빈도가 낮  심볼에   당 는 엔트   술 등

다. 특 , 생략 드(skip mode)에  재 블 에  측  수 는 경우,   역

측  값만  여 측 블  생 고 별도  움직  보(motion information)나 지듀얼(residual)

신 가  복  지 않는다. 러  상 압  술들에  상 가 

 압  수 다.

상   복  시에 원본 상과 복원 상 간  차   여 보상(offset compensation)[0004]

또는 루  (loop filter)가  수 다.  보상  경우, 원본 상과 복원 상 간  값  

차  계산 여  고,  복원 상에 여 원본 상과  곡   수 다. 루  

 경우, 원본 상과 복원 상 간  차  는  (Wiener filter)에   계수  

도  후  복원 상에 여 원본 상과  곡   수 다.

편, 압  상 비트 스트림(bit stream)  에러가 생  쉬운 트워  채  통   수 다. 그[0005]

런  래   보상 또는 루  는 압  상 비트 스트림 내에  에러가 생 는 경우에 에 

 안  없 므   보상 또는 루  에  에러가 시간  또는 공간   수 다.  

라  래   보상 또는 루  는 복원  상  질  게 시킬 수 , 압  상 비트

스트림  복 가 가능  수도 다.

라 , 에러에 강   보상 또는 루    다.[0006]

 내

결 는 과

본  술  과 는   보상  링   는 상   복    그 [0007]

치  공 는 에 다. 본     보상 또는 루   상 블 과 주변 블   어

도 나 상  블   라미  여 상   복  시에  보상 또는 루  

 는  공 다.

과  결 수단

본   실시 에  상  복   컴퓨 에  실 는 그램  는 매체에 [0008]

어 , 상  그램 , 시 스(sequence), 쳐(picture), (frame), 타 (tile), 슬라 스(slice), 

 닛(CU; coding unit), 측 닛(PU; prediction unit)  변  닛(TU; transform unit)  어도

나 상    보상  지원 는지 여  지시 는   보상 지시  

수신 는 단계;   (SAO; sample adaptive offset) 보상  수  여  지시 는 SAO 보상 지시

 상   수신 는 단계; SAO 라미  상   수신 는 단계;  상  SAO 보

상 지시   상  SAO 라미   복원  상  에    보상  수 는 단계

포  수 다. 

상    보상 지시 는 비트스트림(bitstream) 내  시 스 라미  트(SPS; sequence parameter[0009]

set), 쳐 라미  트(PPS; picture parameter set) 또는 슬라 스 헤 (slice header)  어느 나에 포

어 수신  수 다. 

상  SAO 보상 지시 는 비트 스트림 내  SPS, PPS 또는 슬라 스 헤   어느 나에 포 어 수신  수 [0010]

다. 

상  SAO  라미 는  타 ,   ,   값 또는    어도 나  포  수[0011]

다. 

상       어도 나는  보상 상  주변   어도 나  값[0012]

비 여 결  수 다. 

상   는 상    보상 지시  ,    보상  상 블 과 상  상 블[0013]

 주변 블   어도 나 상  블   라미   결  수 다. 

상   라미 는 슬라 스(slice) 또는 타 (tile)  경계  지시 는 식별 (ID; identifier)  수 [0014]

다. 
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상  SAO 보상 지시 는 도 과 색차  각각에 여 수신  수 다. [0015]

상     보상  상    보상 지시  ,    보상  상 블 과[0016]

상  상 블  주변 블   어도 나 상  블   라미   수  수 다. 

상   라미 는 슬라 스 또는 타  경계  지시 는 식별   수 다.[0017]

본  다  실시 에  상    컴퓨 에  실 는 그램  는 매체에[0018]

어 ,  상  그램 ,  시 스(sequence),  쳐(picture),  (frame),  타 (tile),  슬라 스(slice),

 닛(CU; coding unit), 측 닛(PU; prediction unit)  변  닛(TU; transform unit)  어도

나 상    보상  지원 는지 여  지시 는   보상 지시  복  

는 단계;   (SAO; sample adaptive offset) 보상  수  여  지시 는 SAO 보상 지시

상  복  는 단계; SAO 라미  상  복  는 단계;  상  SAO 보상 지시  

상  SAO 라미   복원  상  에    보상  수 는 단계  포  수 

다. 

상    보상 지시 는 비트스트림(bitstream) 내  시 스 라미  트(SPS; sequence parameter[0019]

set), 쳐 라미  트(PPS; picture parameter set) 또는 슬라 스 헤 (slice header)  어느 나에 포

어  수 다. 

상  SAO 보상 지시 는 비트 스트림 내  SPS, PPS 또는 슬라 스 헤   어느 나에 포 어  수 [0020]

다. 

상  SAO  라미 는  타 ,   ,   값 또는    어도 나  포  수[0021]

다. 

상       어도 나는  보상 상  주변   어도 나  값[0022]

비 여 결  수 다. 

상   는 상    보상 지시  ,    보상  상 블 과 상  상 블[0023]

 주변 블   어도 나 상  블   라미   결  수 다. 

상   라미 는 슬라 스(slice) 또는 타 (tile)  경계  지시 는 식별 (ID; identifier)  수 [0024]

다. 

상  SAO 보상 지시  도 과 색차  각각에 여  수 다. [0025]

상     보상  상    보상 지시  ,    보상  상 블 과[0026]

상  상 블  주변 블   어도 나 상  블   라미   수  수 다. 

상   라미 는 슬라 스 또는 타  경계  지시 는 식별   수 다. [0027]

 과

상   복  시에 에러에 강 도   보상 또는 루    수 다.[0028]

도  간단  

도 1  상  치   실시 에   나타내는 블 도 다. [0029]

도 2는 상 복  치   실시 에   나타내는 블 도 다.  

도 3  안  상    실시  나타낸다.

도 4는 각도에 라 결 는 에지  타  나타낸다.

도 5는 안  상  에   라미  여 에지  타 에   가 결

는 경우  나타낸다.

도 6  안  상 복    실시  나타낸다.

도 7  안  상   또 다  실시  나타낸다.
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도 8  안  상  에  가 결 는  양    나타낸다.

도 9는 안  상  에   라미  여 BA    는 경우

나타낸다.

도 10  안  상  에   라미  여 ALF  는 경우    나타낸다.

도 11  안  상 복    실시  나타낸다.

도 12는 안  상 복  에  사 는  양    나타낸다.

 실시   체  내

, 도  참 여 본  실시 태에 여 체  다. 본  실시  에 [0030]

어,  공지  또는 능에  체   본  지  릴 수 다고 단 는 경우에

는 그 상   생략 다.

어   가 다   에 “연결 어” 다거나 “ 어” 다고 언  에는, 그 다  [0031]

에 직  연결 어 거나 또는 어  수도 나, 간에 다   가 재  수도 

다고 어야  것 다. 아울러, 본 에  특   “포 ” 다고 술 는 내  당  

  는 것  아니 , 가   본  실시 또는 본  술  사상  에 포

 수  미 다. 

1, 2 등  어는 다양  들  는  사  수 지만, 상  들  상  어들에 [0032]

 어 는 안 다. 상  어들  나   다   별 는 만 사

다.  들어, 본  리  어나지 않  1 는 2   수 고, 

사 게 2 도 1   수 다.

또  본  실시 에 나타나는 들   다  특징  능들  나타내   독립  도시[0033]

는 것 , 각 들  리  드웨어나 나  트웨어 단  루어짐  미 지 않는다. ,

각 는  편 상 각각   나열 여 포  것  각   어도  개  가 

쳐  나   루어지거나, 나  가 복수 개   나뉘어  능  수  수 고 

러  각  통  실시   리  실시 도 본  본질에  어나지 않는  본  리

에 포 다.

또 ,   는 본 에  본질  능  수 는 수   는 아니고 단지 능  [0034]

상시   택    수 다. 본  단지 능 상   사 는    본

 본질  는  수  만  포 여  수 고, 단지 능 상   사 는 

택     수  만  포  도 본  리 에 포 다.

도 1  본   실시 에  상  치  나타내는 블 도 다. [0035]

도 1  참 ,  상  상   치(100)는  움직  측 (110),  움직  보상 (115),  트라  측[0036]

(120), 감산 (125), 변 (130), 양 (135), 엔트  (140), 역양 (145), 역변 (150),

가산 (155), (160  참 상 (165)  포 다.

상  치(100)는  상에  트라(intra) 드 또는 (inter) 드   수 고 비[0037]

트 스트림(bit stream)   수 다. 트라 드  경우에는 트라 측 (120)에  측  수 고,

 드  경우에는 움직  측 (110), 움직  보상 (115) 등  통  측  수  수 다. 상 

 치(100)는  상   블 에  측 블  생  후,  블 과 측 블  차  

 수 다.

트라 드  경우, 트라 측 (120)는 재 블  주변  미  블  값  여 공간[0038]

측  수 여 측 블  생  수 다.

 드  경우, 움직  측 (110)는, 움직  측 과 에  참  상 (170)에 어 는 참  [0039]

상에   블 과 가  매치가  는 역  찾아 움직    수 다. 움직  보상 (115)는 움직

  참  상 (165)에 어 는 참  상  여 움직  보상  수  측 블

 생  수 다. 
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감산 (125)는  블 과 생  측 블  차 에  지듀얼 블 (residual block)  생  수 다.[0040]

변 (130)는 지듀얼 블 에  변  수 여 변  계수(transform coefficient)   수 다. 

지듀얼 신 는 원신  측 신  차  미  수 고, 또  원신  측 신  차 가 변  태

신  또는 원신  측 신  차 가 변 고 양  태  신  미  수도 다. 지듀얼 신

블  단 에 는 지듀얼 블 라  수 다.

양 (135)는 변  계수  양  라미 에 라 양  양  계수(quantized coefficient)  [0041]

수 다. 

엔트  (140)는, 양 (135)에  산  값들 또는  과 에  산   라미  값[0042]

등에 는 심   포에 라 엔트  여 비트 스트림   수 다. 

엔트  가 는 경우,  생  갖는 심볼에  수  비트가 당 고 낮  생 [0043]

갖는 심볼에 많  수  비트가 당 도   상  압  능   수 다. 

엔트    CAVLC(Context-Adaptive  Variable  Length  Coding),  CABAC(Context-Adaptive  Binary[0044]

Arithmetic Coding) 등과 같    사  수 다.  들어, 엔트  (140)에는 가변 

 (VLC; Variable Lenghth Coding/Code) 블  사 여 엔트   수  수 다. 엔트

 (145)는 상 심볼  진 (binarization)    상 심볼/빈(bin)   (probability

model)  도  후, 도  진   또는   사 여 엔트   수  수도 다.

양  계수는 역양 (145)에  역양 고 역변 (150)에  역변  수 다. 가산 (155)는 측[0045]

블 과 역변  양  계수  여 복원 블  생  수 다. 

(160)는 블 킹 (deblocking filter), SAO(Sample Adaptive Offset), ALF(Adaptive Loop Filter)[0046]

 어도 나 상  복원 블  또는 복원 쳐에  수 다. (160)  거친 복원 블  참  

상 (165)에  수 다.

도 2는 본   실시 에  상 복  치  나타내는 블 도 다.  [0047]

도 2  참 , 상  상 복  치(200)는 엔트  복 (210), 역양 (220), 역변 (230), [0048]

트라 측 (240), 움직  보상 (250), (260), 참  상 (270)  가산 (280)  포 다.

상 복  치(200)는 에   비트 스트림   아 트라 드 또는  드  복[0049]

 수 고 재  상,  복원 상   수 다. 트라 드  경우에는 트라 측 (240)에

측  수 고,  드  경우에는 움직  보상 (250)  통  측  수  수 다. 상 복  

치(200)는   비트 스트림  복원  지듀얼 블  얻고 측 블  생  후 복원  지듀

얼 블 과 측 블  여 재  블 ,  복원 블  생  수 다.

엔트  복 (210)는,   비트  스트림   포에  라  엔트  복 여  양  계수[0050]

(quantized coefficient) 태  심볼들  생  수 다. 엔트  복   상술  엔트   

에 여 수  수 다. 

양  계수는 역양 (220)에  역양 고 역변 (230)에  역변 , 양  계수가 역양 /[0051]

역변   결과 지듀얼 블  생  수 다. 

트라 드  경우, 트라 측 (240)는 재 블  주변  미  블  값  여 공간[0052]

측  수 여 측 블  생  수 다.  드  경우, 움직  보상 (250)는 움직    참

상 (270)에 어 는 참  상  여 움직  보상  수  측 블  생  수 

다. 

가산 (280)는 지듀얼 블 과 측 블   복원 블  생  수 다. (260)는 블 킹 [0053]

, SAO, ALF  어도 나 상  복원 블 에  수 다. (260)는 재  상,  복원 상

 다. 복원 상  참  상 (270)에 어  간 측에 사  수 다.

 트라 측(CIP; constrained intra prediction)  상  또는 상 복  시에 에러에 강[0054]

(robust) 게   술 다. CIP 술  트라 측 시에 사 는 측 상 블  주변  복원  

 역   간  경우에는 상  주변  복원   역  지 않고, 상  측 상 블

주변  복원   역  트라  경우에는 복원  주변  들  여 보간 (interpolation)
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또는 삽 (extrapolation)에 여 참   생 다. 생  참  들   트라 측  수

 수 다. 라 , 주변    블  참 는 쳐(picture)가 실 어도 측 상 블 에는

 주지 않  수 다. 그러나 래  블 킹 링 과 에 는 상   트라 측   여

또는  라미 에 계 없  복원  상에 상 링  수 므 , 복원  상 내  에러가 생

지 않  역   수 다.  들어,   블 에  생  에러가 트라  블

  수 다. 라 , 래  블 킹 링 과  복원  상  주  질  게 시킬 수 

는 문  가지고 다.

 같  문  결  여,    (SAO; sample adaptive offset) 보상 또는 [0055]

 루  (ALF;  adaptive  loop  filter)   여  지시 는 래그  는  안  수

다.  래그에 라    보상 또는  루    는 것  결

 경우, 재 블 과 주변 블   라미 에 라    보상 또는  루  

가   수 다. 에 라    블  상  복원  수 없는 경우에도 트라

 블  상  복   수 다. ,   블  에러가 트라  블

는 것  지  수 , 트라   블  복원 결과가  복 에  동 게 

지  수 다.

, 실시  통  안 는 상   복   도  다. ,    [0056]

 보상   는 상   복   도  다.    보상  루

링(in-loop filtering)에 포  수 , 루  링     보상 에 블 킹 

(deblocking filter)  포  수 다.

도 3  안  상    실시  나타낸다.[0057]

단계 S100에  는   보상 지시 (indicator)  복  다. 단계 S110에  [0058]

는   (SAO; sample adaptive offset) 보상  수  여  지시 는 SAO 보상 지시  복

 다. 단계 S120에  는 SAO 라미  복  다. 단계 S130에  는

SAO 보상 지시   SAO 라미   복원  상에 여    보상  수 다.

단계 S100에  는   보상 지시 에  다.[0059]

복 는  는   보상 지시 에 여  상 시 스(sequence), 쳐[0060]

(picture),  (frame),  드(field),  슬라 스(slice),   닛(CU;  coding  unit),  측  닛(PU;

prediction unit) 또는 변  닛(TU; transform unit)  어도 나 상    보상  지원 는

지 여  단  수 다.

는   보상 지시  비트 스트림에 삽 여 복   수 다.  [0061]

보상 지시 는 산술 (arithmetic coding) 또는 가변  (VLC; variable length coding) 등  엔

트  (entropy coding) 과  통  비트 스트림에 삽  수 다.   보상 지시 는 비트

스트림  내  시 스  라미  트(SPS;  sequence  parameter  set),  쳐  라미  트(PPS;  picture

parameter set),  라미  트(APS; adaptation parameter set) 또는 슬라 스 헤 (slice header) 등

여  수 다. 복 는 엔트  복 (entropy decoding) 과 에 여 비트 스트림  싱

(parsing) 여 는   보상 지시  얻  수 다.

 1  비트 스트림에 삽 는   보상 지시    나타낸다.  1에   보상 지시[0062]

는 시 스 라미  트에 삽 다.

 1

seq_parameter_set_rbsp() {[0063] Descriptor

 ...

  seq_parameter_set_id ue(v)

  pic_width_in_luma_samples u(16)

  pic_height_in_luma_samples u(16)

  constrained_intra_pred_flag u(1)

   ... u(1)

}
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 1에  constrained_offset_flag가   보상 지시  나타낸다. constrained_offset_flag  값[0064]

0    보상  지원 지 않고, constrained_offset_flag  값  1    보상  지원

는 것  지시  수 다. 또는, 에러에 강   내 측   라미  constrained_intra_pred_flag

 값  1  별도   보상 지시  삽  없    보상  지원 는 것  지시  수 다.

2는 비트 스트림에 삽 는   보상 지시  또 다   나타낸다.  2에    보

상 지시 는 쳐 라미  트에 삽 다.

 2

pic_parameter_set_rbsp() {[0065] Descriptor

 ...

 pic_parameter_set_id ue(v)

 seq_parameter_set_id ue(v)

 constrained_offset_flag u(1)

 ...

}

 2에  constrained_offset_flag가   보상 지시  나타낸다. constrained_offset_flag  값[0066]

0    보상  지원 지 않고, constrained_offset_flag  값  1    보상  지원

는  것  지시  수  다.  3  비트  스트림에  삽 는    보상  지시  또  다  

나타낸다.  3에    보상 지시 는 쳐 라미  트에 삽 다.

 3

pic_parameter_set_rbsp() {[0067] Descriptor

   ...

    pic_parameter_set_id ue(v)

    seq_parameter_set_id ue(v)

loop_filter_across_tiles_enabled_flag u(1)

loop_filter_across_slices_enabled_flag u(1)

    ...

}

 3에  loop_filter_across_tiles_enabled_flag 또는 loop_filter_across_slices_enabled_flag가  [0068]

 보상 지시  나타낸다. loop_filter_across_tiles_enabled_flag  값  0    보상  지

원 는 것  지시  수 다. 또는, loop_filter_across_slices_enabled_flag  값  0    보

상  지원 는 것  지시  수 다.또는, 별도   보상 지시  삽  없   복 에  

상   보상  지원 도   수 다.

편,   보상 지시 가 1  어 가   보상  수 게 는 경우, [0069]

는  라미   수 다.  라미 는  내(intra) 었는지  간(inter)

 었는지  나타내는  드(coding mode),  내 측 드(intra prediction mode),  간

측  드(inter  prediction  mode),   블  래그(CBF;  coded  block  flag),  양  매개  변수

(quantization parameter), 움직  (motion vector), 움직   측 (motion vector predictor), 참

상 색 (reference picture index), 슬라 스/타  경계(slice/tile boundary) 여   어도 나 상

포 다. 

 들어,  라미 는 타  경계  포 고,   보상 지시  값  0   보상[0070]

 타  경계  어  수 지  않도   수  다.     보상  지시 는  가   3

loop_filter_across_tiles_enabled_flag  수 다. 타  경계는 타  식별 (ID; identifier)  

결  수 다. 또는,  라미 는 슬라 스  경계  포 고,   보상 지시  값  0

  보상  슬라 스 경계  어  수 지 않도   수 다.    보상 지시 는

 3  loop_filter_across_slices_enabled_flag  수 다. 슬라 스  경계는 슬라 스  식별  
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결  수 다.

 들어  라미  여   보상   상 블  또는 주변 블 들   내 [0071]

 었는지 또는  간  었는지가 단  수 다.  어느 블   내  었다  당

블   내 드(intra mode)   었다고  수 고, 어느 블   간  었다  당

블   간 드(inter  mode)   었다고  수 다.  또   들어 블  PCM(pulse  coded

modulation) 드   었다 , 당 블   내  었다고 단  수 다.

가  라미  여   보상  수 는 경우,  라미 에 라 신뢰[0072]

도  결 고, 결  신뢰  도    보상 수  시에  수 다.  들어  4  같

각  라미 에 라 신뢰  도  단  수 , 나 상   라미  에 라 신뢰

 도  단  수도 다.

 4

 라미[0073] 신뢰  강 신뢰  약

 드  내  간

 블  래그 CBF≠0 CBF=0

양  매개변수 QP<특  QP QP>특  QP

간 드 스킵(skip) 드가 아님 스킵 드

슬라 스/타  경계 경계 내 경계 

 4  참 ,  내   블  재 슬라 스 내에  측  수 므  신뢰  강 다고 단[0074]

 수 고,  간   블   슬라 스  통  측  수 므  신뢰  약 다고 단

 수 다. 또 , CBF=0 거나  간 드가 스킵 드  경우 여 신 (residual signal)가 재 지 않

므 , 다  블 과 비   상  곡   신뢰  약 다고 단  수 다. 또 , 슬라 스/타

 경계 내에 는 블  신뢰  강 다고 단  수 고, 경계 에 는 블  신뢰  약 다고 단

 수  다.   3에    보상  지시  loop_filter_across_tiles_enabled_flag  또는

loop_filter_across_slices_enabled_flag  값  0  경우, 신뢰  약  경계  허 지 않  수 다.

  보상  수 는 경우, 특     보상  수  수 다. 는 원본 상과

복원 상 간   값 차  계산 여  고  복원 상에 여 원본 상과  곡  

  능  상시킬 수 다. 

단계 S110에  는 SAO 보상 지시 는 시 스 라미  트, 쳐 라미  트,  라미  트 또[0075]

는 슬라 스 헤  등에 포 어  수 다. SAO 보상 지시 는 sample_adaptive_offset_enabled_flag

수 다. 또 , 도 과 색차 에 여    보상  수 지 여  각각  비트 스트

림에 포 여 시그 링  수 다.

단계 S120에  는 SAO 라미 에  다.[0076]

SAO 라미 는  보상 블  , 쿼드트리 ,  타 (type),  (category)  [0077]

값  어도 나 상  포  수 다. SAO 라미 는 비트 스트림 내에  보상 블   포

수 다. SAO 라미  내에  보상 블  는 sao_split_flag  수 다.   나  슬라 스  쿼

드트리(quadtree)  여  보상 블  에  보  시그 링  수 다. 또 , 쿼드트리  

는 (depth)에  보도 비트 스트림에 포  수 , 는 역   단 는 LCU(largest

coding unit)  수 다. 

또는, SAO 라미 는  타 ,  ,  (sign)   값  포  수 다.  5는[0078]

   보상에   타   에    개수  나타낸다.

 5

 타  스[0079]  타   개수

0  수  안 0
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1 에지 1차원 0도 식 에지 4

2 1차원 90도 식 에지 4

3 1차원 135도 식 에지 4

4 1차원 45도 식 에지 4

5 드 앙 드 16

6 측  드 16

 5  참 ,  타  개수는  7개  수 다. 그러나  5   타  시에 과 , [0080]

 타  개수는 달라질 수 다. 각  타   다  개수   다   값  가질 수 다.

에지 (EO; edge offset)  각도에 라 4개   타   수 다. 에지 에  각 

 타  건(condition)에 여 4개    가질 수 다. 에지 에     

 는  보상 상  주변 들  비 여 결  수 다. , 에지  경우 

   는 가  시그 링 없  복 가 별  수 다. 드 (BO; band offset)

드  치에 라 2개   타   수 , 각각 16개    가질 수 다. 드

에   는  보상 상 가 가질 수 는  값   16개 간  나눈  나

눠진 간  어 에 당 는지에 라 결  수 다. 결   타 에 라  타  스가 

어 복  시그 링  수 고,     는 시그 링 없   복

에  각각 건에 여  수 다. 결      는 각각 싱   값에 

 수 다.  타  에지  결  경우 4개   값  복  시그 링  수 고,

드  결  경우 16개   값  복  시그 링  수 다. 편, SAO 라미 는 

  보상  상 블  또는 상 블  주변 블   어도 나 상  블   라미

 결  수 다.  들어 에지  타 에    결 에 어 ,   

 보상  상 블 과 주변 블   어도 나 상  블   라미   수 다.  

들어,  라미 는 타  경계  포 고, 타  경계는 타  식별   결  수 다.

또는,  라미 는 슬라 스  경계  포 고, 슬라 스  경계는 슬라 스  식별   결

 수 다.

도 4는 각도에 라 결 는 에지  타  나타낸다. 에지  각도에 라 4개   타[0081]

  수  다.  도  4에  C는     보상  상   나타내 ,  N  주변  

나타낸다.

도 5는 안  상  에   라미  여 에지  타 에     [0082]

가 결 는 경우  나타낸다.

도 5  참 ,    보상  상 블 과 측 블   내   , 상 블 과 상[0083]

 블   간  다. , 도 5에  C  N1   내 블  가 고, N2는  간 블  가

다.  6   가 결 는 건  나타내 , N  N1 또는 N2가  수 다. 상   가 1 또

는 2  결  경우  는 양수가  수 고, 상   가 3 또는 4  결  경우  

는 수가  수 다.

 6

 [0084] 건

1 C가 2개  N보다 다

2 C가 나  N보다 고, 다  나  N과 같다

6 C가 나  N보다 고, 다  나  N과 같다

4 C가 2개  N보다 다

0  건에 당 지 않는다

   보상  상 가  내   블 에 포 고  간   주변 블[0085]
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 에 에러가 생  경우  가 다.    결 에 어 , 주변 블 들   간

 블  들  사 지 않고, 상 블  내   내   들만  여  

 결  수 다. 는  내   블   에러가 는 것  지  다. 또는,

  결 에 어  주변 블 들   간   블  들  사 지 않고,  간

  블  들   내   블  들  체 여   결  수 다.

 들어, 도 5에  N2  값  D  값  체 여   결  수 다. 또는,  

 결 지 않  수도 다. 는 SAO 보상 지시   SAO 라미   계산   값  

 값에 여  보상   값  복원  수 다. 복 는 각  값  복  후, 각 블  내

 마다 건에  는  에 는  값  여    보상

수  수 다.

   보상     보상  상 블  또는 상 블  주변 블   어도 나[0086]

상  블   라미   수  수 다.  라미 는 타  경계  포 고, 

  보상  타  경계   수  수 다.  들어,    보상  타

경계  어  수 지 않  수 다. 또는,  라미 는 슬라 스  경계  포 고,   

 보상  슬라 스  경계   수  수 다.    보상  슬라 스  경계  어

 수 지 않  수 다.

또는,    보상  상 가  내   블 에 포 고  간   주변[0087]

블  에 에러가 생  경우  가 , 주변 블 들   간   블  들  사

지 않고, 상 블  내   내   들만  여    보상  수  수 다.

는  내   블   에러가 는 것  지  다. 또는, 주변 블 들  

간   블  들  사 지 않고,  간   블  들   내  

블  들  체 여    보상  수  수 다. 또는,    보상  수

지 않  수도 다.

상  과  , 는 나  슬라 스  쿼드트리  다양  블   고, 각[0088]

블 마다  에지   또는  드   에   타  - 곡  (RDO;  rate-distortion

optimization)  고  결 고,  결   타 에      값  결  수

다.  같  SAO 라미 는 엔트   어 복   수 다.

지 지    보상   는 상   상 복  에도 그  [0089]

수 다. , 복 는  는   보상 지시 , SAO 보상 지시 , SAO 라미

등  수신 여 싱 고,      보상  수 다.

도 6  안  상 복    실시  나타낸다.[0090]

단계 S200에  복 는   보상 지시   수신 다.  7  쳐 라미  트[0091]

에 삽    보상 지시    나타낸다.

 7

pic_parameter_set_rbsp() {[0092] Descriptor

pic_parameter_set_id ue(v)

seq_parameter_set_id ue(v)

  ….

constrained_intra_pred_flag u(1)

if (constrained_intra_pred_flag )

  constrained_in_loop_filter_flag u(1)

   ….

 7에  constrained_intra_pred_flag  값  1  경우,   트라 측  수 는 경우, 복 는[0093]

constrained_in_loop_filter_flag  싱 여   루    여  결  수  다.

constrained_in_loop_filter_flag  값  1   루   는  것  지시  수  고,

constrained_in_loop_filter_flag  값  0   루   지 않는 것  지시  수 다. 
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 루    상  블 킹 ,  보상, ALF  어도 나 상  수 다.단계 S210에

 복 는 SAO 보상  수  여  지시 는 SAO 보상 지시   수신 다. 복 는 비트

스트림 내  시 스 라미  트, 쳐 라미  트,  라미  트 또는 슬라 스 헤  등에 포

어 는 SAO 보상 지시  sample_adaptive_offset_enabled_flag  싱 여 SAO 보상  수  여  결

 수 다. 또 , 복 는 도 과 색차  각각에 SAO 보상  수  여  결 는 보  비트 스

트림  싱  수 다.

단계 S220에  복 는 SAO 라미   수신 다. 복 는  는 SAO[0094]

라미  싱  수 다.  들어, SAO 라미 가 비트 스트림 내에  보상 블  에  보

 sao_split_flag  포 는 경우, 복 는  싱 여    보상  수  블  

 결  수 다. 또 , 복 는 비트 스트림에 포  쿼드트리  는 에  보도 싱

수 다.

SAO 라미 가  타 과   포 는 경우,  타   그에   는 앞에[0095]

  5   수 다.  타  개수는  7개  수 다. 각  타   다  개수  

 다   값  가질 수 다.  타  에지  결  경우 복 는 4개   값

비트 스트림  싱  수 고, 드  결  경우 16개   값  비트 스트림

싱  수 다. 또 , 각  타 에   는 각각 싱   값에  수 다. 

들어, 에지 에      는  보상 상  주변 들  비 여 결

수 고, 드 에   는  보상 상 가 가질 수 는  값   16개 간

 나눈  나눠진 간  어 에 당 는지에 라 결  수 다. 

편,  타 에    결  , 상 가  내   블 에 고 주변 [0096]

가  간   블 에 는 경우, 상 에    결 지 않  수 다. , 

 보상  수 지 않도    값  0   수 다.  들어,  보상 지시  내

constrained_in_loop_filter_flag  값  1 고,  (x,y)에 치  가  내   블 에 고

(x+hPos[k],y+vPos[k])에 치  나 상  가  간   블 에 는 경우,  

값  0   수 다.  hPos[k]  vPos[k]는  타 에  주변  치  나타내는 값

,  8에  결  수 다. k=0 또는 1  수 다.

 8

[0097] 타  1 타  2 타  3 타  4

hPos[0] -1 0 -1 1

hPos[1] 1 0 1 -1

vPos[0] 0 -1 -1 -1

vPos[1] 0 1 1 1

 8  참 ,1   들어   타  2  경우,   보상  지시  내[0098]

constrained_in_loop_filter_flag  값  1 고,  (x,y)에 치  가  내   블 에 고

(x,y+1) 또는 (x,y-1)에 치  나 상  가  간   블 에 는 경우,  

값  ‘0’   수  다. 편,    보상  지시  값  1 고,  (x,y)에  치  

(x+hPos[k],y+vPos[k])에  치  나  상  가   다  슬라 스/타 에   경우,  ,

(x+hPos[k],y+vPos[k])에 치  나 상  가 (x,y)에 치  가  슬라 스/타  에 치

경우,   값  0   수 다. 또 , 슬라 스/타  경계가 쳐  경계  경우, 슬라 스

/타  경계  가 없는 쳐   수 다. 

편, SAO 라미 는    보상  상 블  또는 상 블  주변 블   어도 나 상[0099]

 블   라미   결  수 다. 

단계 S230에  복 는 SAO 보상 지시   SAO 라미      보상  수 다.[0100]

복 는 SAO 보상 지시   SAO 라미   계산   값   값에 여  보상

 값  복원  수 다.    보상     보상  상 블  또는 상 블

주변 블   어도 나 상  블   라미   수  수 다.   값  0

  경우,  상  에     보상  수 지  않  수  다.  ,

등록특허 10-1977739

- 14 -



RecSaoPicture[x,y]=RecPicture[x,y]  수 다. RecSaoPicture[x,y]는 (x,y)에 치  에   

  보상  수  후  값  나타내 , RecPicture[x,y]는    보상  수  

 복원  값  나타낸다.

, ALF   는 상   복   도  다.[0101]

도 7  안  상   또 다  실시  나타낸다.[0102]

단계 S300에  는  루   지시  복  다. 단계 S310에  는 ALF[0103]

 여  지시 는 ALF  지시  복  다. 단계 S320에  는 ALF 라미  복

 다. 단계 S330에  는 ALF  지시   ALF 라미   복원  상에 

여 ALF  다.

단계 S300에  는  루   지시 에  다.[0104]

복 는  는  루   지시 에 여  상 시 스, 쳐, , [0105]

드, 슬라 스, CU, PU 또는 TU  어도 나 상   루   는지 여  단  수 다.

는  루   지시  비트 스트림에 삽 여 복   수 다.  루  [0106]

지시 는 산술  또는 VLC 등  엔트   과  통  비트 스트림에 삽  수 다.  

 보상 지시 는 비트 스트림 내  SPS, PPS, APS 또는 슬라 스 헤  등  여  수 다. 복

는 엔트  복  과 에 여 비트 스트림  싱 여 는   보상 지시  얻  수

다.

 9는 비트 스트림에 삽 는  루   지시    나타낸다.  9에  루   지시 는 시[0107]

스 라미  트에 삽 다.

 9

seq_parameter_set_rbsp() {[0108] Descriptor

 ...

  seq_parameter_set_id ue(v)

  pic_width_in_luma_samples u(16)

  pic_height_in_luma_samples u(16)

  constrained_intra_pred_flag u(1)

  constrained_filter_flag u(1)

 ...

}

 9에  constrained_filter_flag가  루   지시  나타낸다. constrained_filter_flag  값  0[0109]

  루   지 않고, constrained_filter_flag  값  1   루   지원 는

것  지시  수 다. 또는, 에러에 강   내 측   라미  constrained_intra_pred_flag  값

 1  별도  루   지시  삽  없   루   는 것  지시  수 다.  10  비

트 스트림에 삽 는  루   지시  또 다   나타낸다.  10에   루   지시

는 쳐 라미  트에 삽 다.

 10

pic_parameter_set_rbsp() {[0110] Descriptor

  ...

  pic_parameter_set_id ue(v)

  seq_parameter_set_id ue(v)

  constrained_fitler_flag u(1)

  ...

 10에  constrained_filter_flag가  루   지시  나타낸다. constrained_filter_flag  값[0111]
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0   루   지 않고, constrained_filter_flag  값  1   루   는

것  지시  수  다.또는,   3과  같  loop_filter_across_tiles_enabled_flag  또는

loop_filter_across_slices_enabled_flag가   루   지시  나타낼  수  다.

loop_filter_across_tiles_enabled_flag  값  0   루   는 것  지시  수 다. 또

는,  loop_filter_across_slices_enabled_flag  값  0   루   는  것  지시  수

다.

또는, 별도  루   지시  삽  없   복 에  상  루   도  [0112]

수 다.

편,  루   지시 가 1  어 가  루   게 는 경우, [0113]

는  라미   수 다.  라미 는  내 었는지  간  었는지

나타내는  드,  내 측 드,  간 측 드, CBF, 양  매개 변수, 움직  , 움직

 측 , 참  상 색 , 슬라 스/타  경계 여   어도 나 상  포 다. 

 들어,  라미 는 타  경계  포 고,  루   지시  값  0  루  가 타[0114]

 경계  어  지  않도   수  다.    루   지시 는   3

loop_filter_across_tiles_enabled_flag  수 다. 타  경계는 타  식별 (ID; identifier)  

결  수 다. 또는,  라미 는 슬라 스  경계  포 고,  루   지시  값  0

루  가 슬라 스 경계  어  지 않도   수 다.   루   지시 는  3

loop_filter_across_slices_enabled_flag  수 다. 슬라 스  경계는 슬라 스  식별   결

수 다.

 들어  라미  여  루    상 블  또는 주변 블 들   내 [0115]

었는지 또는  간  었는지가 단  수 다.  어느 블   내  었다  당 블

  내 드   었다고  수 고, 어느 블   간  었다  당 블   간

드   었다고  수 다. 또   들어 블  PCM 드   었다 , 당 블   내

 었다고 단  수 다.

가  라미  여   보상  수 는 경우,  라미 에 라 신뢰[0116]

도  결 고, 결  신뢰  도    보상 수  시에  수 다.  들어  4  같

각  라미 에 라 신뢰  도  단  수 , 나 상   라미  에 라 신뢰

 도  단  수도 다.  3에   루   지시  loop_filter_across_tiles_enabled_flag 또

는 loop_filter_across_slices_enabled_flag  값  0  경우, 신뢰  약  경계  허 지 않  수 다.

 루  가 는 경우, 특  ALF가  수 다. 는 원본 상과 복원 상 간  차[0117]

 는  (Wiener filter)에   계수  도  후,  복원 상에 여 원본 

상과  곡   수 다.

단계 S310에  는 ALF  지시 는 시 스 라미  트, 쳐 라미  트,  라미  트 또[0118]

는 슬라 스 헤  등에 포 어  수 다. ALF  지시 는 adaptive_loop_filter_flag  수 다. 또

,  도 과 색차 에  ALF   여  각각  비트 스트림에 포 여 시그 링  수 다.

또 , ALF  여 는 CU 단  또는 상 단  결  수 다.

단계 S320에  는 ALF 라미 에  다.[0119]

ALF  라미 는  양(shape),   계수(coefficient),   (classification)  ,  스,[0120]

 측    수     어도 나 상  포  수 다.

는 다수   양들 에    양  결  수 다. 또 , 는 ALF  [0121]

 사 는  계수  결  수 다.   계수는 나 상  수 , 다  차수(order)  지

수 골 (exponential Golomb) 드   수 다.  계수      계수

간에 DPCM(differential pulse code modulation) 등과 같   측 가 수  수 , 어느

나   계수는 다   계수   측   수도 다. 또 , ALF   결

경우    역  (RA;  region-based  adaptation)과 블   (BA;  block-based

adaptation)  나   여  택  수 다.  들어,    RA  결

 경우  alf_region_adaptation_flag  값  1  고,     BA   결  경우
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alf_region_adaptation_flag  값  0  다. RA  사 는 경우  상 역당 다수  

 어느 나  가 택  수 , BA  사 는 경우 들  변 량   고 여 다

수    어느 나  가 택  수 다.  어  가 택 었는지  지시  여 ALF 라

미  내   스   수 다. 또 , ALF가 는  에  보  비트 스트림에 삽

여 특   CU 지만 ALF가 게  수 다.

도 8  안  상  에  가 결 는  양    나타낸다. 도 8  참  각[0122]

 내  숫 는  계수 스  나타낸다. 는  양과   에  보  ALF 

라미  내에 포 여 복  고, 결    에 라 가 택 다. 는  16개

지 재  수 다. 택    링  수 는 경우,  양  앙에 치  값

링 에 어 각  계수  각 치에 당 는 값  곱   링  수  수 다.

편, BA      ALF  상 블 과 주변 블   어도 나 상  블[0123]

 라미   수 다.  들어,  라미 는 타  경계  포 고, 타  경계는 타

 식별   결  수 다. 또는,  라미 는 슬라 스  경계  포 고, 슬라 스  경

계는 슬라 스  식별   결  수 다.

도 9는 안  상  에   라미  여 BA    는 경우[0124]

나타낸다.  들어 ALF  상 블   내   었고 주변 블   간   경우

4×4 블  단 에  수평  수직   단 는 경우, 도 9에   칠 지지 않  4×4 블  내

들   내 블  가 고,  칠 진 들   간 블  가  수 다. 또 , ‘R

’  복원  , VA는 수직, HA는 수평   나타낸다.

 들어 BA   ALF  상 가  내   블 에 포 고  간  [0125]

 주변 블  에 에러가 생  경우  가 다.  주변 블 들   간   블

들  사 지 않고, 상 블  내   내   들만  여   수 다. 

는  내   블   에러가 는 것  지  다. 또는, 주변 블 들   간

  블  들  사 지 않고,  간   블  들   내   블

 들  체 여   수 다.  들어, 도 9에  ‘R(0,0)’ 치에  수평 또는 수직  

 단 는 경우,  간 블 에 포 어 는 ‘R(-1,0)’ 또는 ‘R(0,-1)’ 값   내 블  값

체  후  단  수 다. 또는,  지 않  수도 다.

도 10  안  상  에   라미  여 ALF  는 경우    나타낸다.[0126]

ALF가  에도 ALF  상 블  또는 상 블  주변 블   어도 나 상  블  [0127]

라미   결  수 다.  라미 는 타  경계  포 고, ALF는 타  경계  

  수 다.  들어, ALF가 타  경계  어  지 않  수 다. 또는,  라미 는

슬라 스  경계  포 고, ALF는 슬라 스  경계    수 다. ALF는 슬라 스  경계  

어  지 않  수 다.

또는, ALF  상 가  내   블 에 포 고  간   주변 블  에[0128]

에러가 생  경우  가 , 주변 블 들   간   블  들  사 지 않고, 상

블  내 또는 주변 블    내   들만  여 ALF   수 다. 는  내  

 블   에러가 는 것  지  다. 도 10-(a)  4×4 블  각 값에 도 8-

(a)   양  는 경우, 링 상  치는 가운 에 는 ‘9’  고, 주변  값과

당 는 치   계수  여  다.  도 10-(b)  같   계수가  내  

 블 에 포  경우에만 가 다. , 값 i, j, k, l, m, n, o, p에 만   수

다. 또는, 주변 블 들   간   블  들  사 지 않고,  간   블

 들   내   블  들  체 여 ALF   수 다. 또는, ALF  지 않

수도 다.

는 ALF  지시   ALF 라미   ALF   수 다. ALF는 ALF  상 블[0129]

또는 상 블  주변 블   어도 나 상  블   라미    수 다. 

상  과  , 는 나  슬라 스   트리 블 (coding tree block) 에 동[0130]
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고, CU 단   수  여 ,  수   ,  측 ,   ,  양,  계수

등  RDO  고 결 고, 결   ALF 라미  여 ALF   수 다.  같  ALF

라미 는 엔트   어 복   수 다.

지 지   루    는 상   상 복  에도 그  [0131]

수 다. , 복 는  는  루   지시 , ALF  지시 , ALF 라미

등  수신 여 싱 고,   ALF  다.

도 11  안  상 복    실시  나타낸다.[0132]

단계 S400에  복 는  루   지시   수신 다.  11  쳐 라미  트에[0133]

삽   루   지시    나타낸다.

 11

pic_parameter_set_rbsp() {[0134] Descriptor

pic_parameter_set_id ue(v)

seq_parameter_set_id ue(v)

    ….

constrained_intra_pred_flag u(1)

if (constrained_intra_pred_flag )

constrained_in_loop_filter_flag u(1)

    ….

 11에  constrained_intra_pred_flag  값  1  경우,   트라 측  수 는 경우, 복 는[0135]

constrained_in_loop_filter_flag  싱 여   루    여  결  수  다.

constrained_in_loop_filter_flag  값  1   루   는  것  지시  수  고,

constrained_in_loop_filter_flag  값  0   루   지 않는 것  지시  수 다. 

 루    상  블 킹 ,  보상, ALF  어도 나 상  수 다.단계 S410에

 복 는 ALF  여  지시 는 ALF  지시   수신 다. 복 는 비트 스트림

내  시 스 라미  트, 쳐 라미  트,  라미  트 또는 슬라 스 헤  등에 포 어 

는 ALF  지시  adaptive_loop_filter_enabled_flag  싱 여 ALF  여  결  수 다. 또 ,

복 는 도 과 색차  각각에 ALF  여  결 는 보 또는 CU 단  ALF  여 에 

 보 등  비트 스트림  싱  수 다.

단계 S420에  복 는 ALF 라미   수신 다. [0136]

복 는  는 ALF 라미  싱  수 다. ALF 라미 는  양,  계수,[0137]

  ,  스,  측    수     어도 나 상  포  수 다.

 들어 복 는 비트 스트림  싱 여  양 /또는  계수  결  수 다.   계수

 개수는 나 상  수 , 다  차수  지수 골  드  복  수 다. 또 ,  계수  

 복  여  계수 간  DPCM 등과 같   측 복  수 , 어느 나  

계수는 다   계수   측 복  수 다. 또 ,   수단  RA 과 BA  나

  여  달리 택  수 다.  들어 가  alf_region_adaptation_flag

싱 여 ‘1’  RA   고, ‘0’  BA    수 다. RA 

사 는 경우  상 역당 다수    어느 나  가 택  수 , BA  사 는

경우 들  변 량   고 여 다수    어느 나  가 택  수 다.  어  

가 택 었는지  지시  여 ALF 라미  내   스   수 다. 

ALF   상 가  블   내  고 주변 들   블   간  [0138]

경우, 블  단  수평 또는 수직   단    내 블  들만  여 단 고 에

는  결  수 다.  들어, 도 9에   단  여 R(0,0)과 R(0,2), R(2,0)과 R(2,2) 치

에  도 9  수식   수 는 , 도 9에      간 , 색   내  

 경우, 복 는 ALF   상   주변 들    내에 는 R(2,2) 치에 만 
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 단 고   결  수 다.

편, ALF 라미 는 ALF  상 블  또는 상 블  주변 블   어도 나 상  블  [0139]

라미   결  수 다. 

단계 S430에  복 는 ALF  지시   ALF 라미   ALF  다. 복 는 ALF [0140]

지시   ALF 라미   ALF   수 다. ALF는 ALF  상 블  또는 상 블  주변

블   어도 나 상  블   라미    수 다. ALF   상 가 

블   내  고 주변 들   간   블 에 는 경우, ALF   상 

에  ALF  지 않  수 다. 

도 12는 안  상 복  에  사 는  양    나타낸다. 도 12  같   양에  ‘[0141]

9’  치  에 ALF  는 경우,  상  주변  나 상  가  간  

블 에 는 경우, 상 에 ALF  지 않  수 다.

본  드웨어, 트웨어 또는 들    수 다. 드웨어 에 어, 상술  능[0142]

수    ASIC(application specific integrated circuit), DSP(digital signal processing),

PLD(programmable logic device), FPGA(field programmable gate array), , 어 , 마  

, 다   닛 또는 들    수 다. 트웨어 에 어, 상술  능  수 는

듈   수 다. 트웨어는 리 닛에  수 고, 에  실 다. 리 닛

나 는 당업 에게  알 진 다양  수단  채  수 다.

상술  시  시스 에 , 들   단계 또는 블  순 도   고 지만, 본 [0143]

 단계들  순 에 는 것  아니 , 어  단계는 상술   다  단계  다  순  또는 동시에

생  수 다. 또 , 당업 라  순 도에 나타낸 단계들  타 지 않고, 다  단계가 포 거나 순 도

 나 또는 그 상  단계가 본  에  미치지 않고 삭  수   수  것 다

 

110  :  움직  측            120  :  트라 측[0144]

130  :  변                   140  :  엔트  

150  :  역변                 160  :  역양   
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도 2
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도 3
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도 4

도 5
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도 6

도 7
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도 9
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도 10

등록특허 10-1977739

- 26 -



도 11

도 12
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