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명 세 서

청구범위

청구항 1 

디코더로서, 

상기 디코더는 회로를 포함하고, 

상기 회로는: 

비트 스트림(bit stream)을 수신하고;

상기 비트 스트림을 사용하여 그리고 현재 프레임에 대해, 상기 현재 프레임을 기준 프레임(reference frame)으

로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하고;

상기 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로, 적응적 해상도 관

리 모드(adaptive resolution management mode)가 허용되지 않는 것을 특징으로 하는 변수(variable)를 설정하

고; 그리고

상기 현재 프레임의 픽셀 데이터(pixel data)를 재구성하도록 구성되고, 

상기 적응적 해상도 관리 모드가 허용되지 않는,

디코더.

청구항 2 

제1 항에 있어서, 

상기 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 것은 상기 현재 프레임의

타입이 타입 I인지 여부를 결정하는 것을 포함하는,

디코더.

청구항 3 

제1 항에 있어서, 

상기 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 것은 상기 현재 프레임의

타입이 타입 P인지 여부를 결정하는 것을 포함하는,

디코더.

청구항 4 

제1 항에 있어서, 

상기 현재 프레임의 타입은 상기 비트 스트림으로 시그널링되는,

디코더.

청구항 5 

제1 항에 있어서, 

상기 현재 프레임은 슬라이스(slice)인,

디코더.

청구항 6 

제1 항에 있어서, 
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상기 적응적 해상도 관리 모드와 연관된 파라미터들은 상기 현재 프레임의 픽처 헤더에 존재하지 않는,

디코더.

청구항 7 

제1 항에 있어서, 

상기 비트스트림으로부터 현재 블록을 디코딩하도록 추가로 구성되는,

디코더.

청구항 8 

제1 항에 있어서, 

상기 현재 블록은 코딩 트리 유닛(coding tree unit)을 포함하는,

디코더.

청구항 9 

제1 항에 있어서, 

상기 현재 블록은 예측 유닛(prediction unit)을 포함하는,

디코더.

청구항 10 

제1 항에 있어서,

상기 비트 스트림을 수신하고, 상기 비트 스트림을 양자화된 계수(quantized coefficient)들로 디코딩하도록 구

성된 엔트로피 디코더 프로세서(entropy decoder processor );

역 이산 코사인(inverse discrete cosine)을 수행하는 것을 포함하여, 상기 양자화된 계수들을 처리하도록 구성

된 역 양자화 및 역 변환 프로세서(inverse quantization and inverse transformation processor);

블록 해제 필터(deblocking filter); 

프레임 버퍼; 및 

인트라 예측 프로세서(intra prediction processor)를 더 포함하는,

디코더.

청구항 11 

비트 스트림을 수신하는 단계;

상기 비트 스트림을 사용하여 그리고 현재 프레임에 대해, 상기 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데

이용 가능한지 여부를 결정하는 단계;

상기 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로, 적응적 해상도 관

리 모드가 허용되지 않는 것을 특징으로 하는 변수를 설정하는 단계; 및

상기 현재 프레임의 픽셀 데이터를 재구성하는 단계를 포함하고, 

상기 적응적 해상도 관리 모드가 허용되지 않는,

방법.

청구항 12 

제11 항에 있어서, 

상기 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 단계는 상기 현재 프레임의
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타입이 타입 I인지 여부를 결정하는 단계를 포함하는,

방법.

청구항 13 

제11 항에 있어서, 

상기 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 단계는 상기 현재 프레임의

타입이 타입 P인지 여부를 결정하는 단계를 포함하는,

방법.

청구항 14 

제13 항에 있어서, 

상기 현재 프레임의 타입은 상기 비트 스트림으로 시그널링되는,

방법.

청구항 15 

제11 항에 있어서, 

상기 현재 프레임은 슬라이스인,

방법.

청구항 16 

제11 항에 있어서, 

상기 적응적 해상도 관리 모드와 연관된 파라미터들은 상기 현재 프레임의 픽처 헤더에 존재하지 않는,

방법.

청구항 17 

제11 항에 있어서, 

상기 비트스트림으로부터 현재 블록을 디코딩하는 단계를 더 포함하는,

방법.

청구항 18 

제11 항에 있어서, 

상기 현재 블록은 코딩 트리 유닛을 포함하는,

방법.

청구항 19 

제11 항에 있어서, 

상기 현재 블록은 예측 유닛을 포함하는,

방법.

청구항 20 

제11 항에 있어서, 

상기 수신하는 단계, 상기 결정하는 단계, 상기 설정하는 단계, 및 상기 재구성하는 단계 중 적어도 하나는 디

코더에 의해 수행되고, 
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상기 디코더는, 

상기 비트 스트림을 수신하고, 상기 비트 스트림을 양자화된 계수들로 디코딩하도록 구성된 엔트로피 디코더 프

로세서;

역 이산 코사인을 수행하는 것을 포함하여, 상기 양자화된 계수들을 처리하도록 구성된 역 양자화 및 역 변환

프로세서; 

블록 해제 필터; 

프레임 버퍼; 및

인트라 예측 프로세서를 포함하는,

방법.

발명의 설명

기 술 분 야

본 출원은 2019년 8월 6일에 출원되고, 명칭이 "IMPLICIT SIGNALING OF ADAPTIVE RESOLUTION MANAGEMENT BASED[0001]

ON FRAME TYPE"인 미국 가특허 출원 일련 번호 제62/883,484호를 우선권으로 주장하며, 상기 출원의 전체 내용

은 인용에 의해 본원에 포함된다.

본 발명은 일반적으로 비디오 압축 분야에 관한 것이다.  특히, 본 발명은 프레임 타입에 기반한 적응적 해상도[0002]

관리의 묵시적 시그널링에 관한 것이다.

배 경 기 술

비디오 코덱은 디지털 비디오를 압축하거나 압축해제하는 전자 회로 또는 소프트웨어를 포함할 수 있다.  그것[0003]

은 비압축된 비디오를 압축된 포맷으로 또는 그 반대로 전환할 수 있다.  비디오 압축의 맥락에서, 비디오를 압

축하고 그리고/또는 그것의 일부 기능을 수행하는 디바이스는 전형적으로 인코더로 칭해질 수 있고, 비디오를

압축해제하고 그리고/또는 그것의 일부 기능을 수행하는 디바이스는 디코더로 칭해질 수 있다.

압축된 데이터의 포맷은 표준 비디오 압축 사양을 준수할 수 있다.  압축은, 압축된 비디오가 원래의 비디오에[0004]

존재하는 일부 정보를 갖지 않는다는 점에서 손실이 있을 수 있다.  이것의 결과는, 압축해제된 비디오가 원래

의 비디오를 정확하게 재구성하기에는 불충분한 정보일 수 있기 때문에, 원래의 압축되지 않은 비디오보다 낮은

품질을 가질 수 있다는 것을 포함할 수 있다.

비디오 품질, 비디오를 표현하기 위해 사용되는 데이터의 양(예컨대, 비트 레이트에 의해 결정됨), 인코딩 및[0005]

디코딩 알고리즘들의 복잡성, 데이터 손실 및 오류에 대한 민감성, 편집의 용이성, 랜덤 액세스, 엔드-투-엔드

지연(예컨대, 레이턴시), 및 그와 유사한 것 사이에 복잡한 관계들이 존재할 수 있다.

모션 보상은, 카메라 및/또는 비디오 내의 객체들의 모션을 고려함으로써, 이전 및/또는 미래 프레임들과 같은[0006]

기준 프레임이 주어지면 비디오 프레임 또는 그것의 일부를 예측하는 접근법을 포함할 수 있다.  이것은 비디오

압축을  위한  비디오  데이터의  인코딩  및  디코딩에서,  예컨대,  MPEG(Motion  Picture  Experts  Group)의

AVC(advanced video coding) 표준(H.264로 또한 지칭됨)을 사용하는 인코딩 및 디코딩에서 이용될 수 있다.

 모션 보상은 기준 픽처의 현재 픽처로의 변환의 관점에서 픽처를 기술할 수 있다.  기준 픽처는 현재 픽처와[0007]

비교할 때 시간상 이전일 수 있고 그리고/또는 현재 픽처와 비교할 때 미래로부터일 수 있다.

발명의 내용

일 양상에서, 디코더는 회로를 포함하고, 회로는 비트 스트림을 수신하고, 비트 스트림을 사용하여 그리고 현재[0008]

프레임에 대해, 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하고, 현재 프레임을

기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로, 적응적 해상도 관리 모드가 허용되지

않는 것을 특징으로 하는 변수를 설정하고, 그리고 현재 프레임의 픽셀 데이터를 재구성하도록 구성되고, 적응

적 해상도 관리 모드가 허용되지 않는다.

다른 양상에서, 방법은 비트 스트림을 수신하는 단계, 비트 스트림을 사용하여 그리고 현재 프레임에 대해, 현[0009]
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재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 단계, 현재 프레임을 기준 프레임

으로서 사용하는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로, 적응적 해상도 관리 모드가 허용되지 않는 것을 특

징으로 하는 변수를 설정하는 단계, 및 현재 프레임의 픽셀 데이터를 재구성하는 단계를 포함하고, 적응적 해상

도 관리 모드가 허용되지 않는다.

본 명세서에 설명된 청구 대상의 하나 이상의 변형의 세부사항들은 아래 첨부 도면들 및 설명에서 제시된다.[0010]

본 명세서에 설명된 청구 대상의 다른 특징들 및 장점들이 설명 및 도면들, 그리고 청구항으로부터 명확해질 것

이다.

도면의 간단한 설명

본 발명을 예시하기 위한 목적으로, 도면들은 본 발명의 하나 이상의 실시예의 양상들을 도시한다.  그러나, 본[0011]

발명은 도면들에 도시된 정확한 배열(arrangements) 및 수단(instrumentalities)으로만 제한되지는 않음을 이해

해야 한다.  

도 1은 다양한 해상도 스케일들의 예시적인 예측된 프레임들 및 예시적인 기준 프레임의 예시이다.

도 2는 예시적인 기준 프레임, 예시적인 스케일링된 기준 프레임, 및 예시적인 후속 블록 예측 프로세스를 도시

하는 예시이다.

도 3은 현재 청구 대상의 일부 구현들에 따른 예시적인 프로세스를 예시하는 프로세스 흐름도이다.  

도 4는 현재 청구 대상의 일부 구현들에 따른, 비트 스트림을 디코딩할 수 있는 예시적인 디코더를 예시하는 시

스템 블록도이다.

도 5는 현재 청구 대상의 일부 구현들에 따른, 비디오를 인코딩하는 예시적인 프로세스를 예시하는 프로세스 흐

름도이다.

도 6은 현재 청구 대상의 일부 구현들에 따른 예시적인 비디오 인코더를 예시하는 시스템 블록도이다.

도 7은 본 명세서에 개시된 방법론들 중 임의의 하나 이상 및 그의 임의의 하나 이상의 부분을 구현하기 위해

사용될 수 있는 컴퓨팅 시스템의 블록도이다.

도면들이 반드시 실척대로 도시될 필요는 없으며, 가상선들, 도식적 표현들 및 단편적 뷰들로 예시될 수 있다.

특정 예시들에서, 실시예들의 이해를 위해 반드시 필요한 것은 아니거나 또는 다른 세부사항들을 인지하기 어렵

게 만드는 세부사항들은 생략되었을 수 있다.  다양한 도면들에 있어서 유사한 참조 부호들은 유사한 엘리먼트

들을 나타낸다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

현재의 많은 최첨단 인코더들에서, 해상도는 GOP(group-of-picture)들로 알려진 비디오의 전체 부분을 재코딩하[0012]

고 재전송함으로써 관리된다.  이것은 추가 비용이 발생할 수 있는 인트라 프레임(I-프레임)을 전송하는 것을

요구하는데, 왜냐하면 이러한 프레임들이 GOP의 비트 대부분을 담당하기 때문이다.

본 개시내용에서 설명된 실시예들은, 다양한 사용 경우들에서 비트레이트 절감을 허용하는 비디오 인코더/디코[0013]

더에 대한 추가적인 유연성을 가능하게 하는 기술인 ARM(Adaptive Resolution Management)에 관한 것이다.  일

반적으로, ARM은 현재 프레임과 상이한 해상도의 기준 프레임을 사용하여 예측을 수행하는 것을 포함한다.  현

재 코딩 표준들에서, 기준 프레임들은 예측된 프레임들과 동일한 해상도를 갖는다.  ARM에서, 기준 프레임은 예

측되는 프레임보다 더 작거나 더 큰 해상도를 가질 수 있다.  이 접근 방식은 비디오 해상도를 다운스케일링하

고 따라서 비트레이트를 줄이거나, 또는 비디오 해상도를 업스케일링하고 따라서 비디오 재생의 디스플레이 특

징들을 가능하게 하는 데 사용될 수 있다.

ARM은 대안적으로 또는 동등하게 본 개시내용의 목적을 위해 RPR(reference picture resampling)로 지칭될 수[0014]

있고; RPR 및 ARM은 상호 교환 가능하게 사용될 수 있다.

현재 청구 대상의 일부 구현들은 GOP 내의 임의의 위치에서 임의의 수의 프레임들에 대해 ARM을 사용하고 따라[0015]

서 I-프레임 재코딩에 대한 요건들을 제거하는 것을 포함할 수 있다.

도 1은 다양한 해상도 스케일들의 기준 프레임 및 예측된 프레임들의 예시이다.  프레임 1은 기준 프레임보다[0016]

작고(해상도가 더 낮고), 프레임 2는 동일한 크기(동일한 해상도)인 반면에, 프레임 3은 더 크다(해상도가 더
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높다).  본 개시내용에서 사용된 "해상도"는 픽처, 프레임, 서브-프레임, 및/또는 비디오 재생, 압축 등에 사용

되는 이들의 다른 디스플레이되는 영역 또는 그의 부분 내의 픽셀들의 수이며, 더 많은 수의 픽셀들은 더 높은

해상도에 대응하고, 더 적은 수의 픽셀들은 더 낮은 해상도에 대응한다.  해상도는, 예컨대, 영역 측면에서 측

정되고, 비제한적으로, 하나 이상의 길이 치수들을 사용함으로써, 영역을 정의하는 픽셀들에서 측정될 수 있다.

예컨대, 원형 서브-프레임 또는 다른 영역은 반경에 따라 정의된 해상도를 가질 수 있다.  대안적으로 또는 추

가적으로, 해상도는 전체 픽셀들의 수에 의해 정의될 수 있다.

예로서, 그리고 도 1을 계속 참조하면, 여기서 기준 프레임 및/또는 서브프레임은 비제한적으로 삼각형, 평행사[0017]

변형 및/또는 직사각형 형상과 같은 2개의 길이 파라미터들의 관점에서 영역이 전체적으로 정의될 수 있는 기하

학적 형태를 갖고, 기준 프레임 및/또는 서브프레임은 해상도 W x H를 가질 수 있으며, 여기서 W 및 H는 각각

기준 프레임 및/또는 서브프레임의 폭(또는 밑변) 및 높이 치수들을 각각 설명하는 픽셀들의 수를 나타낼 수 있

다.  각각의 예측된 프레임은 또한, 기준 프레임의 해상도와 유사하게 결정될 수 있는 해상도를 가질 수 있고,

예컨대, 프레임 1은 더 작은 해상도 WS x HS를 가질 수 있고, 프레임 2는 기준 프레임 W x H와 동일한 해상도를

가질 수 있으며, 프레임 3은 더 큰 해상도 WL x HL을 가질 수 있다.  더 작은 프레임과 더 큰 프레임의 폭과 높

이는 기준 폭과 높이와, 스케일링 팩터 및/또는 상수로 또한 지칭되는 임의의 재스케일링 상수(Rc)를 곱함으로

써 획득될 수 있다.  더 작은 프레임들의 경우에, Rc는 0 내지 1의 값을 가질 수 있다.  더 큰 프레임들의 경우

에, Rc는 1보다 큰 값을 가질 수 있고, 예컨대, Rc는 1 내지 4의 값을 가질 수 있다.  다른 값들이 가능하다.

재스케일링 상수는 하나의 해상도 치수에 대해 다른 것과 상이할 수 있고, 예컨대, 재스케일링 상수(Rch)는 높

이를 재스케일링하는 데 사용될 수 있는 반면에 다른 재스케일링 상수(Rcw)는 폭을 재스케일링하는 데 사용될

수 있다.

여전히 도 1을 참조하면, ARM은 모드로서 구현될 수 있다.  디코딩 동안의 특정 시점에서 ARM 모드 활성화의 경[0018]

우에, 디코더는 W x H 해상도로 이미 기준 프레임을 수신했을 수 있고, 재스케일링 상수를 사용하여 예측된 프

레임을 재스케일링할 수 있다.  일부 구현들에서, 인코더는 어떠한 재스케일링 상수를 사용할지를 디코더에 시

그널링할 수 있다.  시그널링은 현재 픽처를 포함하는 GOP에 대응하는 SPS(sequence parameter set) 및/또는 현

재  픽처에  대응하는  PPS(picture  parameter  set)에서  수행될  수  있다.   예컨대,  비제한적으로,  인코더는

pps_pic_width_in_luma_samples,  pps_pic_height_in_luma_samples,  pps_scaling_win_left_offset,

pps_scaling_win_right_offset,  pps_scaling_win_top_offset,  pps_scaling_win_bottom_offset,  및/또는

sps_num_subpics_minus1과 같은 필드들을 사용하여 재스케일링된 파라미터들을 시그널링할 수 있다.

추가로 도 1을  참조하면, 상술한 W  및 H  파라미터들은 각각 비제한적으로 변수들 CurrPicScalWinWidthL  및[0019]

CurrPicScalWinHeightL을 사용하여 표현될 수 있고; 이들 변수들은 시그널링된 파라미터들과 변수들 사이의 하

나 이상의 수학적 관계들을 사용하여 전술한 바와 같이 시그널링된 파라미터들로부터 도출될 수 있다.  예컨대,

비제한적으로, CurrPicScalWinWidthL은 다음 방정식에 따라 도출될 수 있다.

CurrPicScalWinWidthL = pps_pic_width_in_luma_samples ― [0020]

SubWidthC * (pps_scaling_win_right_offset + pps_scaling_win_left_offset) [0021]

추가의 비제한적 예로서, CurrPicScalWinHeightL은 다음 방정식에 따라 도출될 수 있다.[0022]

CurrPicScalWinWidthL = pps_pic_width_in_luma_samples ― [0023]

SubWidthC * (pps_scaling_win_right_offset +  pps_scaling_win_left_offset) [0024]

당업자들은, 본 개시내용의 전체를 검토할 때, 전술한 변수들을 도출하는 데 사용될 수 있는 다양한 대안적인[0025]

컴퓨테이션들을 인식할 것이다.  인코더는 PPS 및/또는 SPS에서, 비제한적으로, 예컨대, 직접적으로 하나 이상

의 이러한 변수들(Rc, Rch 및/또는 Rcw)을 대안적으로 또는 추가로 시그널링할 수 있다.

대안적으로 또는 추가적으로, 그리고 여전히 도 1을 참조하면, 위에서 설명된 바와 같은 재스케일링 상수 및/또[0026]

는 재스케일링 상수들의 세트는 저장된 스케일링 상수 및/또는 상수들, 및/또는 이전에 시그널링되고 그리고/또

는 활용된 스케일링 상수 및/또는 상수들을 사용하여 시그널링된 프레임 및/또는 블록의 인덱스에 대한 참조를

사용하여 비트스트림으로 시그널링될 수 있다.  저장된 스케일링 상수의 인덱스에 대한 참조는 비트스트림으로

시그널링되는 하나 이상의 추가 파라미터들로부터 명시적으로 시그널링 및/또는 결정될 수 있다.  예컨대, 비제

한적으로, 디코더는 기준 프레임 및/또는 현재 프레임을 포함하는 픽처들의 그룹을 식별할 수 있으며; 여기서

재스케일링 상수는 이전에 시그널링되고 그리고/또는 이러한 픽처들의 그룹에서 사용되는 경우 ― 기준 프레임

은 현재 프레임 및/또는 현재 픽처들의 그룹 등에 적용 가능한 것으로 시그널링됨 ― , 디코더는 현재 프레임의
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재스케일링 상수로서 사용하기 위한 그 재스케일링 상수를 식별할 수 있다.

일부 구현들에서, 그리고 도 1을 계속 참조하면, ARM 동작은 인코딩된 프레임들의 블록 레벨에서 실행될 수 있[0027]

다.  예컨대, 도 2에 도시된 바와 같이, 기준 프레임이 먼저 재스케일링될 수 있고 후속적으로 예측이 수행될

수 있다.  도 2는 기준 프레임, 재스케일링된 기준 프레임, 및 후속 블록 예측 프로세스를 도시하는 예시이다.

블록 예측 프로세스는 원래 기준 프레임보다는 스케일링된 기준 프레임(스케일링된 해상도를 가짐)에 대해 수행

될 수 있다.  기준 프레임을 재스케일링하는 것은 상술한 바와 같이 인코더에 의해 시그널링되는 임의의 파라미

터들에 따라 재스케일링하는 것을 포함할 수 있고, 예컨대, 비제한적으로, 현재 픽처와 함께 사용될 기준 프레

임이, 이를테면, 기준 프레임과 연관된 인덱스 값에 대한 참조 등을 통해 시그널링되는 경우, 시그널링된 기준

프레임은, 위에서 설명한 임의의 재스케일링 방법에 따라, 예측 이전에, 재스케일링될 수 있다.  재스케일링된

기준 프레임은 메모리 및/또는 버퍼에 저장될 수 있으며, 버퍼는, 비제한적으로, 그 안에 저장된 프레임들을 인

덱스들에 의해 식별하는 버퍼를 포함할 수 있고, 프레임 리트리벌(frame retrieval)은 인덱스들에 따라 수행될

수 있고, 버퍼는 DCB(decoded picture buffer) 및/또는 디코더에 의해 구현되는 하나 이상의 추가 버퍼들을 포

함할 수 있다.  예측 프로세스는, 예컨대, 모션 보상을 포함하는 인터 픽처 예측을 포함할 수 있다.

블록 기반 ARM의 일부 구현들은, 전체 프레임에 대해 동일한 필터를 적용하는 대신에, 각각의 블록에 대해 최적[0028]

의 필터들을 적용하는 데 있어서 유연성을 가능하게 할 수 있다.  일부 구현들에서, 일부 블록들(예컨대, 픽셀

들의 균일성 및 비트레이트 비용에 기반함)이 스킵-ARM 모드에 있을 수 있도록(스케일링이 비트레이트를 변경하

지 않도록) 하는 스킵-ARM 모드가 가능할 수 있다.  스킵-ARM 모드는 비트스트림으로 시그널링될 수 있고, 예컨

대, 비제한적으로, 스킵-ARM 모드는 PPS 파라미터로 시그널링될 수 있다.  대안적으로 또는 추가적으로, 디코더

는, 디코더에 의해 설정되고 그리고/또는 비트스트림으로 시그널링되는 하나 이상의 파라미터들에 기반하여, 스

킵-ARM 모드가 활성이라고 결정할 수 있다.  블록 기반 ARM에 사용되는 공간 필터들은 바이큐빅 보간(bicubic

interpolation)을 적용하는 바이큐빅 공간 필터들, 양선형 해석(bi-linear interpretation)을 적용하는 양선형

공간 필터들, 싱크 필터(sinc filter)들, 싱크-함수 보간 및/또는 신호 재구성 기술의 조합들을 사용하는 란초

스(Lanczos) 필터링 및/또는 란초스 재샘플링을 사용하는 란초스 필터들 등을 포함할 수 있고, 당업자들은, 본

개시내용 전체를 검토할 때, 본 개시내용과 일관되게 보간을 위해 사용될 수 있는 다양한 필터들을 인식할 것이

다.  보간 필터들은, 비제한적인 예로서, 위에서 설명된 임의의 필터들, 비제한적으로, 업샘플링 프로세스에 의

해 사용될 수 있는 저역 통과 필터를 포함할 수 있으며, 이로써 스케일링 이전의 프레임 및/또는 블록의 픽셀들

사이의 픽셀들은 0으로 초기화되고, 그런 다음 저역 통과 필터의 출력으로 파퓰레이팅될 수 있다.  대안적으로

또는 추가적으로, 임의의 루마 샘플 보간 필터링 프로세스(luma sample interpolation filtering process)가

사용될 수 있다.  루마 샘플 해석은, 스케일링되지 않은 샘플 어레이의 2개의 연속적인 샘플 값들 사이에 있는,

절반 샘플 보간 필터 인덱스에서의 보간된 값의 컴퓨테이션을 포함할 수 있다.  보간된 값의 컴퓨테이션은, 비

제한적으로, 룩업 테이블들로부터 계수들 및/또는 가중치들의 리트리벌에 의해 수행될 수 있으며; 룩업 테이블

들의 선택은, 예컨대, 위에서 설명된 바와 같은 스케일링 상수들을 사용하여 결정된 바와 같이 코딩 유닛들 및/

또는 스케일링 비율 양들의 모션 모델들의 함수로서 수행될 수 있다.  컴퓨테이션은 인접 픽셀 값들의 가중된

합들을 수행하는 것을 비제한적으로 포함할 수 있고, 여기서 룩업 테이블들로부터 가중치들이 리트리브된다.

컴퓨팅된 값들은 대안적으로 또는 추가로 시프팅될 수 있고, 예컨대, 비제한적으로, 값들은 Min(4, BitDepth ―

8), 6, Max(2, 14 ― BitDepth) 등에 의해 시프팅될 수 있다.  당업자들은, 본 개시내용 전체를 검토할 때, 보

간 필터들에 사용될 수 있는 다양한 대안적 또는 추가적 구현들을 인식할 것이다.

여전히 도 2를 참조하면, 적응적 해상도 관리는, 압축 효율 및/또는 품질을 개선하기 위해 프레임들 및/또는 프[0029]

레임들의  영역들의  재스케일링을  허용할  수  있다.   핵심  난제는  디코더에서  재스케일링  방법들의  재현성

(reproducibility)이다.  사용된 재스케일링 방법들에 따라, 디코더와 인코더는 동일한 다시 스케일링된 프레임

들을 재현하지 못할 수도 있다.  그러한 경우들에, 재스케일링된 프레임들을 기준 프레임들로서 사용하는 것은

예측 불일치를 발생시킬 수 있고 및/또는 인코더 및 디코더가 드리프트되게 할 수 있다.  드리프트가 코딩 아티

팩트(coding artifact)(품질 문제)로 보일 수 있다.  이러한 드리프트 문제들을 피하기 위해, 본 개시내용에서

설명된 바와 같이, ARM의 묵시적 및 명시적 시그널링이 이용될 수 있다.

예컨대, 그리고 도 2를 더 참조하면, ARM의 묵시적 시그널링은 프레임 타입에 기반할 수 있다.  예컨대, 일부[0030]

구현들에서, 디코더 및/또는 인코더는, 기준 프레임으로 사용될 수 있는 프레임이 ARM을 사용하여 인코딩될 수

없도록 구성될 수 있으며; 다시 말해서, 기준 프레임으로 이용 가능한 프레임들에 대해 ARM이 허용되지 않을 수

있다.  예컨대, 픽처 헤더에서 시그널링된 프레임 타입 또는 슬라이스 타입이, 예컨대, 픽처 헤더에서 시그널링

된 프레임이 I 또는 타입 P인 것과 같이, 프레임이 기준 프레임으로 사용하는 데 이용 가능하다는 것을 나타내
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면, 디코더 및 /또는 인코더는, 프레임이 ARM을 사용하여 인코딩될 수 없고 그리고 모든 ARM 관련 파라미터들이

프레임의 픽처 헤더에 존재하지 않을 수 있다고 결정할 수 있다.  상술한 바와 같은 파라미터들은, 비제한적으

로, SPS 및/또는 PPS에서 시그널링될 수 있다.  예컨대, SPS는 sps_res_change_in_clvs_allowed_flag로 표시된

파라미터를 시그널링할 수 있으며, 이는, 1과 같을 때, 픽처 공간 해상도가 변할 수 있음을 지정할 수 있다.

해상도 관리의 하나의 양상은, 해상도가 순차적으로 변할 수 있다는 것을 시그널링할 수 있다.  추가의 비제한

적인 예로서,  1과  동일한 gci_no_ref_pic_resampling_constraint_flag는,  OlsInScope의  모든  픽처들에 대한

sps_ref_pic_resampling_enabled_flag가  0과  같을  것임을  지정할  수  있다.   0과  동일한

gci_no_ref_pic_resampling_constraint_flag는  그러한 제약을 부과하지 않을 수 있다.   슬라이스 헤더에서,

sh_slice_type은  타입들  I,  P,  B  사이에서  슬라이스의  코딩  타입을  지정할  수  있다.   1과  동일한

ph_non_ref_pic_flag는,  현재  픽처가  결코  기준  픽처로  사용되지  않음을  지정할  수  있다.   0과  동일한

ph_non_ref_pic_flag는,  현재 픽처가 기준 픽처로 사용될 수도 있고 사용되지 않을 수도 있음을 지정할 수

있다.

도 3은, 다양한 사용 경우들에서 비트레이트 절약을 허용하여 비디오 인코더/디코더에 대한 추가 유연성을 가능[0031]

하게 할 수 있는 적응적 해상도 관리 프로세스(300)의 예시적인 실시예를 예시하는 프로세스 흐름도이다.

단계(305)에서, 그리고 도 3을 계속 참조하면, 비트 스트림이 디코더에 의해 수신된다.  현재 블록은, 디코더가[0032]

수신하는 비트 스트림 내에 포함될 수 있다.  비트 스트림은, 예컨대, 데이터 압축을 사용할 때 디코더에 대한

입력인 비트들의 스트림에서 발견된 데이터를 포함할 수 있다.  비트 스트림은 비디오를 디코딩하는 데 필요한

정보를 포함할 수 있다.  수신하는 것은 비트스트림으로부터 블록 및 연관된 시그널링 정보를 추출 및/또는 파

싱하는 것을 포함할 수 있다.  일부 구현들에서, 현재 블록은 코딩 트리 유닛(CTU), 코딩 유닛(CU), 및/또는 예

측 유닛(PU)을 포함할 수 있다.

단계(310)에서, 그리고 여전히 도 3을 참조하면, 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지[0033]

여부는 비트 스트림을 사용하여 결정될 수 있다.  일부 구현들에서, 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용되는

데 이용 가능한지 여부를 결정하는 것은, 위에서 설명된 바와 같이, 현재 프레임의 타입이 타입 I인지 또는 타

입 P인지를 결정하는 것을 포함한다.  비제한적인 예로서, 슬라이스 헤더에서, sh_slice_type은 타입들 I, P 및

B 사이에서 슬라이스의 코딩 타입을 지정할 수 있다.  현재 프레임의 타입은 비트 스트림으로 시그널링될 수 있

다.  일부 구현들에서, 그리고 비제한적인 예로서, 현재 프레임은 타일 내의 CTU들의 세트 및/또는 정수의 연속

타일들의 세트로서 정의되는 슬라이스를 포함할 수 있다.

여전히  도  3을  참조하면,  단계(315)에서,  적응적  해상도  관리  모드가  허용되지  않는  것을  특징으로  하는[0034]

변수는, 현재 프레임이 기준 프레임으로 사용되는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로 설정될 수 있다.

일부  구현들에서,  적응적  해상도  관리  모드와  연관된  파라미터들은  현재  프레임의  픽처  헤더에  존재하지

않는다.   비제한적인  예로서,  SPS는  1과  동일한  sps_res_change_in_clvs_allowed_flag를  시그널링할  수

있으며, 이는 픽처 공간 해상도가 변할 수 있음을 지정한다.  슬라이스 타입에 기반한 디스에이블링은 픽처 타

입에 기반하여 인코더에서 시그널링될 수 있다.

단계(340)에서, 그리고 도 3을 더 참조하면, 현재 프레임의 픽셀 데이터가 재구성될 수 있다.  재구성 동안 적[0035]

응적 해상도 관리 모드가 허용되지 않을 수 있다.  실시예에서, 현재 프레임이 기준 프레임으로 사용하는 데 이

용 가능하지 않다는 결정은, ARM이 이용 가능하다는 결정으로 이어질 수 있다.  예컨대, SPS는 1과 동일한

sps_res_change_in_clvs_allowed_flag를 시그널링할 수 있으며, 이는, 예컨대, 위에서 설명된 바와 같이, 픽처

공간 해상도가 변할 수 있음을 지정한다.

도 4는, 본 개시내용에 설명된 바와 같이, 프레임 타입에 기반하여 적응적 해상도 관리가 가능한 예시적인 디코[0036]

더(400)를 예시하는 시스템 블록도이다.  디코더(400)는 엔트로피 디코더 프로세서(404), 역양자화 및 역변환

프로세서(408), 블록 해제 필터(412), 프레임 버퍼(416), 모션 보상 프로세서(420), 및/또는 인트라 예측 프로

세서(424)를 포함할 수 있다.

동작 시에, 여전히 도 4를 참조하면, 비트스트림(428)은 디코더(400)에 의해 수신되고, 비트스트림의 부분들을[0037]

양자화된 계수들로 엔트로피 디코딩할 수 있는 엔트로피 디코더 프로세서(404)에 입력될 수 있다.  양자화된 계

수들은 역양자화 및 역변환을 수행하여 잔차 신호를 생성할 수 있는 역양자화 및 역변환 프로세서(408)에 제공

될 수 있으며, 이 잔차 신호는 처리 모드에 따라 모션 보상 프로세서(420) 또는 인트라 예측 프로세서(424)의

출력에 추가될 수 있다.  모션 보상 프로세서(420) 및 인트라 예측 프로세서(424)의 출력은 이전에 디코딩된 블

록에 기반한 블록 예측을 포함할 수 있다.  예측 및 잔차의 합은 블록 해제 필터(412)에 의해 처리되고 프레임
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버퍼(416)에 저장될 수 있다.

도 5는, 다양한 사용 경우들에서 비트레이트 절약을 허용하여 비디오 인코더 및/또는 디코더에 대한 추가 유연[0038]

성을 가능하게 할 수 있는 적응적 해상도 관리를 사용하여 비디오를 인코딩하는 예시적인 프로세스(500)를 예시

하는 프로세스 흐름도이다.  단계(505)에서, 비디오 프레임은, 예컨대, 픽처 프레임을 CTU들 및 CU들이 되도록

파티셔닝하는 것을 포함할 수 있는 트리-구조 매크로 블록 파티셔닝 스킴을 사용함으로써 초기 블록 세그먼트화

를 거칠 수 있다.

단계(510)에서, 프레임 또는 그의 부분의 해상도 스케일링을 포함하여, 블록 기반 적응적 해상도 관리가 수행될[0039]

수 있다.

(515)에서, 블록이 인코딩되어 비트 스트림에 포함될 수 있다.  인코딩은, 예컨대, 인터 예측 및 인트라 예측[0040]

모드들을 활용하는 것을 포함할 수 있다.

도 6은, 본 개시내용에 설명된 바와 같이, 프레임 타입에 기반하여 적응적 해상도 관리가 가능한 예시적인 비디[0041]

오 인코더(600)를 예시하는 시스템 블록도이다.  예시적인 비디오 인코더(600)는 입력 비디오(604)를 수신하며,

이것은 트리-구조 매크로 블록 파티셔닝 스킴(tree-structured macro block partitioning scheme)(예컨대, 쿼

드 트리 + 이진 트리(quad-tree plus binary tree))과 같은 처리 스킴에 따라 초기에 세그먼트화되거나 분할될

수 있다.  트리-구조 매크로 블록 파티셔닝 스킴의 예는 픽처 프레임을 코딩 트리 유닛들(coding tree units,

CTU)로 지칭되는 큰 블록 요소들로 파티셔닝하는 것을 포함할 수 있다.  일부 구현들에서, 각각의 CTU는 코딩

유닛들(coding units, CU)로 지칭되는 다수의 서브-블록들로 일회 이상 추가로 파티셔닝될 수 있다.  이러한 포

셔닝(portioning)의 최종 결과는 예측 유닛들(predictive units, PU)로 불릴 수 있는 서브-블록들의 그룹을 포

함할 수 있다.  변환 유닛들(transform units, TU)도 활용될 수 있다.

여전히 도 6을 참조하면, 예시적인 비디오 인코더(600)는 인트라 예측 프로세서(608), 모션 벡터 후보 리스트에[0042]

글로벌 모션 벡터 후보를 추가하는 것을 포함하는 모션 벡터 후보 리스트를 구성할 수 있는, 인터 예측 프로세

서이라고도 지칭될 수 있는 모션 추정/보상 프로세서(612), 변환/양자화 프로세서(616), 역 양자화/역 변환 프

로세서(620), 인 루프 필터(624), 디코딩된 픽처 버퍼(628), 및/또는 엔트로피 코딩 프로세서(632)를 포함할 수

있다.  비트스트림 파라미터들은 출력 비트스트림(636)에 포함을 위해 엔트로피 코딩 프로세서(632)에 입력될

수 있다.

동작 시에, 계속해서 도 6을 참조하면, 입력 비디오(604)의 프레임의 각각의 블록에 대해, 인트라 픽처 예측을[0043]

통해 또는 모션 추정/보상을 사용하여 블록을 처리할 것인지가 결정될 수 있다.  블록은 인트라 예측 프로세서

(608) 또는 모션 추정/보상 프로세서(612)에 제공될 수 있다.  블록이 인트라 예측을 통해 처리되는 경우, 인트

라 예측 프로세서(608)는 예측자(predictor)를 출력하기 위한 처리를 수행할 수 있다.  블록이 모션 추정/보상

을 통해 처리될 것이라면, 모션 추정/보상 프로세서(612)는, 적용 가능하면, 글로벌 모션 벡터 후보를 모션 벡

터 후보 리스트에 추가하는 것을 포함하는 모션 벡터 후보 리스트를 구성하는 것을 포함하는 처리를 수행할 수

있다.

추가로 도 6을 참조하면, 입력 비디오로부터 예측자를 감산함으로써 잔차가 형성될 수 있다.  잔차는 변환/양자[0044]

화 프로세서(616)에 의해 수신될 수 있으며, 이것은 양자화될 수 있는 계수들을 생성하기 위해 변환 처리(예컨

대, 이산 코사인 변환(discrete cosine transform, DCT))를 수행할 수 있다.  양자화된 계수들 및 임의의 연관

된 시그널링 정보는 엔트로피 인코딩 및 출력 비트스트림(636)에 포함을 위해 엔트로피 코딩 프로세서(632)에

제공될 수 있다.  엔트로피 인코딩 프로세서(632)는 현재 블록의 인코딩과 관련된 시그널링 정보의 인코딩을 지

원할 수 있다.  또한, 양자화된 계수들은 역양자화/역변환 프로세서(620)에 제공될 수 있고, 역양자화/역변환

프로세서는 픽셀들을 재생할 수 있고, 이 픽셀들은 예측자와 조합되어 인 루프 필터(624)에 의해 처리될 수 있

고, 인 루프 필터의 출력은 모션 벡터 후보 리스트에 글로벌 모션 벡터 후보를 추가하는 것을 포함하여 모션 벡

터 후보 리스트를 구성할 수 있는 모션 추정/보상 프로세서(612)에 의한 사용을 위해 디코딩된 픽처 버퍼(628)

에 저장될 수 있다.

도 6을 계속 참조하면, 몇몇 변형들이 위에서 상세히 설명되었지만, 다른 수정들 또는 추가들이 가능하다.  예[0045]

컨대, 일부 구현들에서, 현재 블록들은 임의의 대칭 블록들(8x8, 16x16, 32x32, 64x64, 128x128 등)뿐만 아니

라 임의의 비대칭 블록(8x4, 16x8 등)을 포함할 수 있다.

일부 구현들에서, 여전히 도 6을 참조하면, 쿼드트리 + 이진 결정 트리(QTBT)가 구현될 수 있다.  QTBT에서, 코[0046]

딩 트리 유닛 레벨에서, QTBT의 파티션 파라미터들은 임의의 오버헤드를 송신하지 않고서 로컬 특성들에 적응하
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도록 동적으로 도출될 수 있다.  후속하여, 코딩 유닛 레벨에서, 조인트-분류기 결정 트리 구조가 불필요한 반

복들을 제거하고 잘못된 예측의 위험을 제어할 수 있다.  일부 구현들에서, LTR 프레임 블록 갱신 모드가 QTBT

의 모든 리프 노드(leaf node)마다에서 이용가능한 추가 옵션으로서 이용가능할 수 있다.

일부 구현들에서, 여전히 도 6을 참조하면, 추가적인 신택스 요소들이 비트스트림의 상이한 계층구조 레벨들에[0047]

서 시그널링될 수 있다.  예컨대, 플래그는 SPS(Sequence Parameter Set)에서 코딩된 인에이블 플래그를 포함함

으로써 전체 시퀀스에 대해 인에이블될 수 있다.  또한, CTU 플래그는 코딩 트리 유닛(CTU) 레벨에서 코딩될 수

있다.

일부 실시예들은, 명령어들을 저장하는 비일시적 컴퓨터 프로그램 제품들(즉, 물리적으로 구현된 컴퓨터 프로그[0048]

램 제품들)을 포함할 수 있고, 명령어들은, 하나 이상의 컴퓨팅 시스템들의 하나 이상의 데이터 프로세서들에

의해 실행될 때, 적어도 하나의 데이터 프로세서로 하여금 본 명세서에서의 동작들을 수행하게 한다.

본 명세서에 개시된 일부 실시예들에서, 디코더는 회로를 포함하고, 회로는 비트 스트림을 수신하고, 비트 스트[0049]

림을 사용하여 그리고 현재 프레임에 대해 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를

결정하고, 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로, 적응적 해상

도 관리 모드가 허용되지 않는 것을 특징으로 하는 변수를 설정하고, 그리고 현재 프레임의 픽셀 데이터를 재구

성하도록 구성되고, 적응적 해상도 관리 모드가 허용되지 않는다.

일부 실시예들에서, 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 것은 현재[0050]

프레임의 타입이 타입 I인지 여부를 결정하는 것을 포함할 수 있다.  현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하

는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 것은 현재 프레임의 타입이 타입 P인지 여부를 결정하는 것을 포함할 수

있다.  현재 프레임의 타입은 비트 스트림으로 시그널링될 수 있다.  현재 프레임은 슬라이스일 수 있다.  적응

적 해상도 관리 모드와 연관된 파라미터들은 현재 프레임의 픽처 헤더에 존재하지 않을 수 있다.  디코더는 비

트스트림으로부터 현재 블록을 디코딩하도록 추가로 구성될 수 있다.  현재 블록은 코딩 트리 유닛을 포함할 수

있다.  현재 블록은 예측 유닛을 포함할 수 있다.  디코더는 비트 스트림을 수신하고, 비트 스트림을 양자화된

계수들로 디코딩하도록 구성된 엔트로피 디코더 프로세서, 역 이산 코사인을 수행하는 것을 포함하여, 양자화된

계수들을 처리하도록 구성된 역 양자화 및 역 변환 프로세서, 블록 해제 필터, 프레임 버퍼, 및 인트라 예측 프

로세서를 포함할 수 있다.

본 명세서에 개시된 실시예들은 방법을 포함하고, 방법은 비트 스트림을 수신하는 단계, 비트 스트림을 사용하[0051]

여 그리고 현재 프레임에 대해, 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는

단계, 현재 프레임을 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능하다는 결정에 대한 응답으로, 적응적 해상도 관

리 모드가 허용되지 않는 것을 특징으로 하는 변수를 설정하는 단계, 및 현재 프레임의 픽셀 데이터를 재구성하

는 단계를 포함하고, 적응적 해상도 관리 모드가 허용되지 않는다.

일부 실시예들에서, 현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 단계는 현재[0052]

프레임의 타입이 타입 I인지 여부를 결정하는 단계를 포함할 수 있다.  현재 프레임이 기준 프레임으로서 사용

하는 데 이용 가능한지 여부를 결정하는 단계는 현재 프레임의 타입이 타입 P인지 여부를 결정하는 단계를 포함

할 수 있다.  현재 프레임의 타입은 비트 스트림으로 시그널링될 수 있다.  현재 프레임은 슬라이스일 수 있다.

적응적 해상도 관리 모드와 연관된 파라미터들은 현재 프레임의 픽처 헤더에 존재하지 않을 수 있다.  방법은

비트스트림으로부터 현재 블록을 디코딩하는 단계를 포함할 수 있다.  현재 블록은 코딩 트리 유닛을 포함할 수

있다.  현재 블록은 예측 유닛을 포함할 수 있다.  수신하는 단계, 결정하는 단계, 설정하는 단계, 및 재구성하

는 단계 중 적어도 하나는 디코더에 의해 수행될 수 있고, 디코더는, 비트 스트림을 수신하고, 비트 스트림을

양자화된 계수들로 디코딩하도록 구성된 엔트로피 디코더 프로세서, 역 이산 코사인을 수행하는 것을 포함하여,

양자화된 계수들을 처리하도록 구성된 역 양자화 및 역 변환 프로세서, 블록 해제 필터, 프레임 버퍼, 및 인트

라 예측 프로세서를 포함한다.

본 명세서에서 설명되는 양상들 및 실시예들 중 임의의 하나 이상은, 컴퓨터 기술분야의 통상의 기술자들에게[0053]

명백한 바와 같이, 본 명세서의 교시들에 따라 프로그래밍된 하나 이상의 머신(예컨대, 전자 문서를 위한 사용

자 컴퓨팅 디바이스, 문서 서버와 같은 하나 이상의 서버 디바이스 등으로서 활용되는 하나 이상의 컴퓨팅 디바

이스)에서 실현 및/또는 구현되는 바와 같은 디지털 전자 회로, 집적 회로, 특별히 설계된 주문형 집적 회로

(application specific integrated circuit, ASIC)들, 필드 프로그래머블 게이트 어레이(field programmable

gate array, FPGA) 컴퓨터 하드웨어, 펌웨어, 소프트웨어, 및/또는 그것의 조합들을 사용하여 편리하게 구현될

수 있다는 것에 유의한다.  이러한 다양한 양상들 또는 특징들은 저장 시스템, 적어도 하나의 입력 디바이스,
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및 적어도 하나의 출력 디바이스로부터 데이터 및 명령어들을 수신하고, 이들에 데이터 및 명령어들을 송신하도

록 결합되는, 특수 또는 일반 목적일 수 있는, 적어도 하나의 프로그래머블 프로세서를 포함하는 프로그래머블

시스템 상에서 실행가능하고 및/또는 해석가능한 하나 이상의 컴퓨터 프로그램 및/또는 소프트웨어에서의 구현

을 포함할 수 있다.  소프트웨어 분야의 통상의 기술자들에게 명백한 바와 같이, 적절한 소프트웨어 코딩은 본

개시내용의 교시들에 기반하여 숙련된 프로그래머들에 의해 쉽게 준비될 수 있다.  소프트웨어 및/또는 소프트

웨어 모듈들을 채택하는 위에서 논의된 양상들 및 구현들은 또한 소프트웨어 및/또는 소프트웨어 모듈의 머신

실행가능 명령어들의 구현을 지원하기 위한 적절한 하드웨어를 포함할 수 있다.

이러한 소프트웨어는 머신 판독가능 저장 매체를 채택하는 컴퓨터 프로그램 제품일 수 있다.  머신 판독가능 저[0054]

장 매체는 머신(예컨대, 컴퓨팅 디바이스)에 의한 실행을 위한 명령어들의 시퀀스를 저장 및/또는 인코딩할 수

있고 머신으로 하여금 본 명세서에 설명된 방법론들 및/또는 실시예들 중 임의의 하나를 수행하게 야기하는 임

의의 매체일 수 있다.  머신 판독가능 저장 매체의 예들은 자기 디스크, 광 디스크(예컨대, CD, CD-R, DVD,

DVD-R 등), 광-자기 디스크, 판독 전용 메모리 "ROM" 디바이스, 랜덤 액세스 메모리 "RAM" 디바이스, 마그네틱

카드, 광학 카드, 솔리드 스테이트 메모리 디바이스, EPROM, EEPROM, 프로그래머블 로직 디바이스(Programmable

Logic Device, PLD)들, 및/또는 이들의 임의의 조합들을 포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.  본 명세서에 사

용된 머신 판독가능 매체는 단일 매체뿐만 아니라, 예컨대, 컴퓨터 메모리와 결합된 하나 이상의 하드 디스크

드라이브 또는 컴팩트 디스크들의 모음과 같은 물리적으로 분리된 매체의 모음을 포함하도록 의도된다.  본 명

세서에서 사용되는 바와 같이, 머신 판독가능 저장 매체는 일시적인 형태들의 신호 송신을 포함하지 않는다.

이러한  소프트웨어는  또한  반송파와  같은  데이터  캐리어  상에서  데이터  신호로서  운반되는  정보(예컨대,[0055]

데이터)를 포함할 수 있다.  예컨대, 머신 실행가능 정보는 데이터 캐리어에서 구체화되는 데이터-운반 신호로

서 포함될 수 있으며, 여기서 신호는 머신(예컨대, 컴퓨팅 디바이스)에 의한 실행을 위한 명령어의 시퀀스 또는

그 일부, 및 머신으로 하여금 본 명세서에 설명된 방법론들 및/또는 실시예들 중 임의의 하나를 수행하게 야기

하는 임의의 관련된 정보(예컨대, 데이터 구조들 및 데이터)를 인코딩한다.

컴퓨팅 디바이스의 예들은 전자 책 판독 디바이스, 컴퓨터 워크스테이션, 단말기 컴퓨터, 서버 컴퓨터, 핸드헬[0056]

드 디바이스(예컨대, 태블릿 컴퓨터, 스마트폰 등), 웹 기기, 네트워크 라우터, 네트워크 스위치, 네트워크 브

리지, 해당 머신에 의해 취해질 액션을 지정하는 명령어들의 시퀀스를 실행할 수 있는 임의의 머신, 및 이들의

임의의 조합들을 포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.  일 예에서, 컴퓨팅 디바이스는 키오스크를 포함하고/하

거나 그에 포함될 수 있다.

도 7은 컴퓨팅 디바이스의 일 실시예의 도식적 표현을, 제어 시스템으로 하여금 본 개시내용의 양상들 및/또는[0057]

방법론들 중 임의의 하나 이상을 수행하게 야기하기 위한 명령어들의 세트가 실행될 수 있는 예시적인 형태의

컴퓨터 시스템(700)으로 도시한다.  또한, 다수의 컴퓨팅 디바이스들이 디바이스들 중 하나 이상으로 하여금 본

개시내용의 양상들 및/또는 방법론들 중 임의의 하나 이상을 수행하게 야기하기 위해 특별히 구성된 명령어들의

세트를 구현하는 데 활용될 수 있다는 것이 고려된다.  컴퓨터 시스템(700)은 버스(712)를 통해 서로 그리고 다

른 컴포넌트들과 통신하는 프로세서(704) 및 메모리(708)를 포함한다.  버스(712)는 다양한 버스 아키텍처들 중

임의의 것을 사용하는 메모리 버스, 메모리 제어기, 주변기기 버스, 로컬 버스 및 이들의 임의의 조합들을 포함

하되, 이에 제한되지는 않는 수개의 타입의 버스 구조들 중 임의의 것을 포함할 수 있다.

메모리(708)는 랜덤 액세스 메모리 컴포넌트, 판독 전용 컴포넌트 및 이들의 임의의 조합들을 포함하되, 이에[0058]

제한되지는 않는 다양한 컴포넌트들(예컨대, 머신 판독가능 매체)을 포함할 수 있다.  일 예에서, 예컨대, 시동

동안 컴퓨터 시스템(700) 내의 요소들 사이에서 정보를 송신하는 것을 돕는 기본 루틴들을 포함하는 기본 입/출

력 시스템(716)(BIOS)이 메모리(708)에 저장될 수 있다.  메모리(708)는 또한 본 개시내용의 양상들 및/또는 방

법론들 중 임의의 하나 이상을 구체화하는 명령어들(예컨대, 소프트웨어)(720)을 포함할 수 있다(예컨대, 하나

이상의 머신 판독가능 매체 상에 저장할 수 있다).  또 다른 예에서, 메모리(708)는 운영 체제, 하나 이상의 애

플리케이션 프로그램, 다른 프로그램 모듈들, 프로그램 데이터, 및 이들의 임의의 조합을 포함하되, 이에 제한

되지는 않는 임의의 수의 프로그램 모듈을 추가로 포함할 수 있다.

컴퓨터  시스템(700)은  또한  저장  디바이스(724)를  포함할  수  있다.   저장  디바이스(예컨대, 저장  디바이스[0059]

(724))의 예들은 하드 디스크 드라이브, 자기 디스크 드라이브, 광학 매체와 결합된 광 디스크 드라이브, 솔리

드 스테이트 메모리 디바이스, 및 이들의 임의의 조합들을 포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.  저장 디바이

스(724)는 적절한 인터페이스(도시되지 않음)에 의해 버스(712)에 접속될 수 있다.  예시적인 인터페이스들은

SCSI,  ATA(advanced  technology attachment), 직렬 ATA, USB(universal serial bus), IEEE 1394(FIREWIRE),
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및 이들의 임의의 조합들을 포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.  일 예에서, 저장 디바이스(724)(또는 그것의

하나 이상의 컴포넌트)는 (예컨대, 외부 포트 커넥터(도시 생략)를 통해) 컴퓨터 시스템(700)과 이동식으로 인

터페이스될 수 있다.  특히, 저장 디바이스(724) 및 연관된 머신 판독가능 매체(728)는 컴퓨터 시스템(700)에

대한 머신 판독가능 명령어들, 데이터 구조들, 프로그램 모듈들 및/또는 다른 데이터의 비휘발성 및/또는 휘발

성 저장을 제공할 수 있다.  일 예에서, 소프트웨어(720)는 머신 판독가능 매체(728) 내에 완전히 또는 부분적

으로 상주할 수 있다.  또 다른 예에서, 소프트웨어(720)는 프로세서(704) 내에 완전히 또는 부분적으로 상주할

수 있다.

컴퓨터 시스템(700)은 또한 입력 디바이스(732)를 포함할 수 있다.  일 예에서, 컴퓨터 시스템(700)의 사용자는[0060]

입력 디바이스(732)를 통해 명령들 및/또는 다른 정보를 컴퓨터 시스템(700)에 입력할 수 있다.  입력 디바이스

(732)의 예들은 영숫자 입력 디바이스(예컨대, 키보드), 포인팅 디바이스, 조이스틱, 게임 패드, 오디오 입력

디바이스(예컨대, 마이크로폰, 음성 응답 시스템 등), 커서 제어 디바이스(예컨대, 마우스), 터치 패드, 광학

스캐너, 비디오 캡처 디바이스(예컨대, 스틸 카메라, 비디오 카메라), 터치 스크린, 및 이들의 임의의 조합들을

포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.  입력 디바이스(732)는 직렬 인터페이스, 병렬 인터페이스, 게임 포트,

USB 인터페이스, FIREWIRE 인터페이스, 버스(712)에 대한 직접 인터페이스, 및 이들의 임의의 조합들을 포함하

되, 이에 제한되지는 않는 다양한 인터페이스들(도시 생략) 중 임의의 것을 통해 버스(712)에 인터페이스될 수

있다.  입력 디바이스(732)는 아래에서 추가로 논의되는 디스플레이(736)의 일부이거나 이와 별개일 수 있는 터

치 스크린 인터페이스를 포함할 수 있다.  입력 디바이스(732)는 위에서 설명된 바와 같이 그래픽 인터페이스에

서 하나 이상의 그래픽 표현을 선택하기 위한 사용자 선택 디바이스로서 활용될 수 있다.

사용자는 또한 저장 디바이스(724)(예컨대, 이동식 디스크 드라이브, 플래시 드라이브 등) 및/또는 네트워크 인[0061]

터페이스 디바이스(740)를 통해 컴퓨터 시스템(700)에 명령들 및/또는 다른 정보를 입력할 수 있다.  네트워크

인터페이스 디바이스(740)와 같은 네트워크 인터페이스 디바이스는 컴퓨터 시스템(700)을 네트워크(744)와 같은

다양한 네트워크들 및 그에 연결된 하나 이상의 원격 디바이스(748) 중 하나 이상에 연결하기 위해 활용될 수

있다.  네트워크 인터페이스 디바이스의 예들은, 네트워크 인터페이스 카드(예컨대, 모바일 네트워크 인터페이

스 카드, LAN 카드), 모뎀, 및 이들의 임의의 조합을 포함하지만 이에 제한되지는 않는다.  네트워크의 예들은

광역 네트워크(예컨대, 인터넷, 기업 네트워크), 근거리 네트워크(예컨대, 사무실, 건물, 캠퍼스 또는 다른 비

교적 작은 지리적 공간과 연관된 네트워크), 전화 네트워크, 전화/음성 공급자와 연관된 데이터 네트워크(예컨

대, 이동 통신 공급자 데이터 및/또는 음성 네트워크), 두 컴퓨팅 디바이스 사이의 직접 연결, 및 이들의 임의

의 조합들을 포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.  네트워크(744)와 같은 네트워크는 유선 및/또는 무선 통신

모드를 채택할 수 있다.  일반적으로, 임의의 네트워크 토폴로지가 사용될 수 있다.  정보(예컨대, 데이터, 소

프트웨어(720) 등)는 네트워크 인터페이스 디바이스(740)를 통해 컴퓨터 시스템(700)에 및/또는 그로부터 통신

될 수 있다.

컴퓨터 시스템(700)은 디스플레이 디바이스(736)와 같은 디스플레이 디바이스에 디스플레이 가능한 이미지를 통[0062]

신하기 위한 비디오 디스플레이 어댑터(752)를 추가로 포함할 수 있다.  디스플레이 디바이스의 예들은 액정 디

스플레이(liquid crystal display, LCD), 음극선관(cathode ray tube, CRT), 플라즈마 디스플레이, 발광 다이

오드(light  emitting  diode,  LED)  디스플레이,  및  이들의  임의의  조합들을  포함하지만,  이에  제한되지는

않는다.  디스플레이 어댑터(752) 및 디스플레이 디바이스(736)는 본 개시내용의 양상들의 그래픽 표현들을 제

공하기 위해 프로세서(704)와 조합하여 활용될 수 있다.  디스플레이 디바이스 이외에, 컴퓨터 시스템(700)은

오디오 스피커, 프린터, 및 이들의 임의의 조합들을 포함하되, 이에 제한되지는 않는 하나 이상의 다른 주변기

기 출력 디바이스를 포함할 수 있다.  이러한 주변기기 출력 디바이스들은 주변기기 인터페이스(756)를 통해 버

스(712)에 접속될 수 있다.  주변기기 인터페이스의 예들은 직렬 포트, USB 연결, FIREWIRE 연결, 병렬 연결,

및 이들의 임의의 조합들을 포함하지만, 이에 제한되지는 않는다.

전술한 내용은 본 발명의 예시적인 실시예들에 대한 상세한 설명이었다.  다양한 수정 및 추가가 본 발명의 사[0063]

상 및 범위로부터 벗어나지 않고 이루어질 수 있다.  위에서 설명된 다양한 실시예의 각각의 특징은 연관된 새

로운 실시예들에서 다수의 특징 조합을 제공하기 위해서 적절한 대로 다른 설명된 실시예들의 특징과 조합될 수

있다.  또한, 전술한 내용이 많은 개별적인 실시예를 설명하였지만, 본 명세서에서 설명된 것은 단지 본 발명의

원리의 적용의 예시이다.  또한, 본 명세서의 특정 방법들이 특정 순서로 수행되는 것으로 예시 및/또는 설명될

수 있지만, 본 명세서에 개시된 실시예들을 달성하기 위해 순서는 통상의 기술 내에서 매우 가변적이다.  따라

서, 이러한 설명은 단지 예로서 취해지도록 의도되고, 본 발명의 범위를 다르게 제한하지 않는다.

위의 설명 및 청구범위에서, "~중 적어도 하나" 또는 "~중 하나 이상"과 같은 구문 이전에 요소 또는 특징의 접[0064]
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속어 리스트가 등장할 수 있다.  용어 "및/또는"이 2개 이상의 엘리먼트들 또는 특징들의 리스트에서 또한 등장

할 수 있다.  이것이 사용되는 맥락에 의해 묵시적으로 또는 명시적으로 달리 모순되지 않으면, 이러한 구문은

임의의 열거된 요소 또는 특징을 개별적으로 또는 임의의 기재된 요소 또는 특징을 임의의 다른 기재된 요소 또

는 특징과 조합하여 의미하도록 의도된다.  예컨대, 문구들 "A 및 B 중 적어도 하나"; "A 및 B 중 하나 이상";

및 "A 및/또는 B"는 각각 "A 단독, B 단독, 또는 A 및 B 함께"를 의미하도록 의도된다.  유사한 해석이 또한 3

개 이상의 항목들을 포함하는 리스트들을 위해 의도된다.  예컨대, 문구들 "A, B, 및 C 중 적어도 하나"; "A,

B, 및 C 중 하나 이상"; 및 "A, B, 및/또는 C"는 각각 "A 단독, B 단독, C 단독, A와 B 함께, A와 C 함께, B와

C 함께, 또는 A와 B와 C 함께"를 의미하도록 의도된다.  또한, 상기 및 청구항들에서 용어 "~에 기반하여"의 사

용은, 기재되지 않은 특징 또는 요소가 또한 허용가능하도록, "~에 적어도 부분적으로 기반하여"를 의미하도록

의도된다.

본 명세서에 설명된 청구 대상은 원하는 구성에 좌우되어 시스템들, 장치, 방법들, 및/또는 물품들에서 구현될[0065]

수 있다.  전술한 설명에서 제시된 구현들은 본 명세서에 설명된 청구 대상과 일치하는 모든 구현을 나타내는

것은 아니다.  대신에, 이들은 단지 설명되는 청구 대상과 관련된 양상들과 일관되는 몇몇 예이다.  몇몇의 변

형들이 위에서 상세히 설명되었지만, 다른 변형들 또는 추가들이 가능하다.  특히, 추가의 특징들 및/또는 변형

들이 본 명세서에 설명된 것 외에도 제공될 수 있다.  예컨대, 위에 설명된 구현들은 개시된 특징들의 다양한

조합들 및 서브조합들 및/또는 위에 개시된 수개의 추가 특징들의 조합들 및 서브조합들에 관한 것일 수 있다.

또한, 첨부된 도면에 묘사되고 및/또는 본 명세서에서 설명된 논리 흐름도는 바람직한 결과를 달성하기 위해 도

시된 특정 순서 또는 순차적 순서를 반드시 요구하지는 않는다.  다른 구현들이 이하의 청구항들의 범위 내에

포함될 수 있다.
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