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특허청구의 범위

청구항 1 

디지털 비디오 컨텐트를 인코딩 또는 디코딩하는 방법에 있어서,

상기 디지털 비디오 컨텐트는, 각각 공간적으로 예측되는 코드화된 영상 또는 시간적으로 예측되는 코드화된 영

상일 수 있는 영상들의 스트림을 포함하고, 상기 영상들 각각은 매크로블록들을 포함하고, 

상기 방법은, 

프레임 모드 또는 필드 모드에서 공간적으로 인접하는 매크로블럭들의 그룹을 인코드 또는 디코드하기 위해 선

택하는 단계;

상기 프레임 모드 또는 상기 필드 모드중 선택된 하나에 따라, 상기 인접하는 매크로블럭들의 그룹을 프레임 매

크로블록들 또는 필드 매크로블록으로 처리하기 위하여 정렬하는 단계;

상기 매크로블록들 또는 상기 필드를 인코딩 또는 디코딩하는 단계

를 포함하고,

상기 인접하는 매크로블록들을 프레임 매크로블록들 또는 필드 매크로 블록들로 처리하기 위하여 정렬하는 단계

는,

프레임 모드에서는, 상기 인접하는 매크로블록들의 그룹내에서 두 필드들을 동시에 처리하고, 상기 인접하는 매

크로 블록들이 프레임 매크로블록들로 분리되며, 상기 프레임 매크로블록들 각각이 상부와 하부필드 픽셀들을

포함하는 단계;

상기 필드 모드에서는, 상기 인접하는 매크로블록들의 그룹의 두 필드들을 분리하여 처리하고, 상기 인접하는

매크로블록들의 그룹이 필드 매크로블록들로 분리되고, 상기 필드 매크로블록들의 각각이 상부 또는 하부 필드

픽셀들중 어느 하나를 포함하는 단계를 포함하고,

상기 프레임 매크로블록들과 상기 필드매크로블록들은 같은 크기인 것을 특징으로 하는, 디지털 비디오 컨텐트

를 인코딩 또는 디코딩하는 방법.

청구항 2 

제 1 항에 있어서, 

상기 프레임 또는 필드 매크로블록들은 블록들로 분리될 수 있고, 상기 블록 각각은 16x16 픽셀들, 16×8 픽셀

들, 8×16 픽셀들, 8×8 픽셀들, 8×4 픽셀들, 4×8 픽셀들, 및 4×4 픽셀들을 포함하는, 디지털 비디오 컨텐트

를 인코딩 또는 디코딩하는 방법.

청구항 3 

제 2 항에 있어서, 

상기 블록들 각각에 대해 동작 예측 벡터(prediction motion vectors)들을 계산하는 단계를 더 포함하는, 디지

털 비디오 컨텐트를 인코딩 또는 디코딩하는 방법.

청구항 4 

제 1 항에 있어서, 

예측 영상내에 상기 프레임 매크로블록 또는 상기 필드 매크로블록을 스킵하고 스킵된 상기 프레임 매크로블록

또는 상기 필드 매크로블록에 대한 데이터를 각각 전송하지 않는 단계를 더 포함하는, 디지털 비디오 컨텐트를

인코딩 또는 디코딩하는 방법.

청구항 5 

제 1 항에 있어서, 

2-예측 영상내에 상기 프레임 매크로블록 또는 상기 필드 매크로블록을 스킵하고 스킵된 상기 프레임 매크로블
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록 또는 상기 필드 매크로블록에 대한 데이터를 각각 전송하지 않는 단계를 더 포함하는, 디지털 비디오 컨텐트

를 인코딩 또는 디코딩하는 방법.

청구항 6 

제 1 항에 있어서, 

2-예측 영상들내에 상기 프레임 매크로블록 또는 상기 필드 매크로블록을 직접 모드로 인코딩하는 단계를 더 포

함하는, 디지털 비디오 컨텐트를 인코딩 또는 디코딩하는 방법.

청구항 7 

제 1 항에 있어서,

인트라 영상들, 또는 예측 영상들, 또는 2-예측영상들내에서, 상기 프레임 매크로블록 또는 상기 필드 메크로블

록을 위한 픽셀값들을 공간적으로 예측하는 단계를 더 포함하는, 디지털 비디오 컨텐트를 인코딩 또는 디코딩하

는 방법.

청구항 8 

제 1 항에 있어서,

예측 영상들 또는 2-예측영상들내에서, 상기 프레임 매크로블록 또는 상기 필드 매크로블록을 위한 픽셀값들을

시간적으로 예측하는 단계를 더 포함하는, 디지털 비디오 컨텐트를 인코딩 또는 디코딩하는 방법.

명 세 서

기 술 분 야

본 발명은 디지털 비디오 콘텐트의 인코딩과 디코딩에 관한 것이다. 보다 상세하게는, 본 발명은 디지털 비디오[0001]

콘텐트를 MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준 비디오 코딩 표준(MPEG-4 Part 10 AVC/H.264 standard video coding

standard)에서 사용되는 것과 같은 매크로블록 레벨에서의 프레임 모드 및 필드 모드 인코딩에 관한 것이다. 

배 경 기 술

비디오  압축은  많은  현재  및  장래의  제품에  사용된다.  그것은  디지털  텔레비전  셋톱  박스(set-top[0002]

boxes)(STBs), 디지털 위성 시스템(DSSs), 고해상도 텔레비전(HDTV) 디코더, 디지털 다용도 디스크(DVD) 플레이

어, 화상회의(video conferrencing), 인터넷 비디오와 멀티미디어 콘텐트, 및 기타 디지털 비디오 애플리케이션

의 핵심에 있다. 비디오 압축이 없다면, 디지털 비디오 콘텐트는 극도로 커짐으로써 디지털 비디오 콘텐트가 효

율적으로 저장되고 전송되고 시청되도록 하는 것을 곤란하게 하거나 심지어는 불가능하게 할 수도 있다. 

디지털 비디오 콘텐트는 텔레비전 수상기, 컴퓨터 모니터 또는 디지털 비디오 콘텐트를 디스플레이할 수 있는[0003]

다른 전자 장치 상에서 이미지로서 디스플레이될 수 있는 영상의 스트림(stream)으로 이루어진다. 특정 영상 이

전의 적당한 때에 디스플레이되는 영상은 그 특정 영상과의 관계에서 "역방향(backward direction)"에 있다. 마

찬가지로, 특정 영상 이후의 적당한 때에 디스플레이되는 영상은 그 특정 영상과의 관계에서 "순방향(forward

direction)"에 있다. 

비디오 압축은 각 영상이 하나의 프레임으로서 또는 두 개의 필드로서 인코딩되는 비디오 인코딩(encoding), 또[0004]

는 코딩(coding), 프로세스 내에서 이루어진다. 각각의 프레임은 공간적 정보에 관한 다수의 라인을 포함한다.

예를 들어, 전형적인 프레임은 480개의 수직 라인을 포함한다. 각각의 필드는 그 프레임 내의 라인 개수의 절반

을 포함한다. 예를 들어, 만약 프레임이 480개의 수직 라인을 포함한다면, 각각의 필드는 240개의 수직 라인을

포함한다. 전형적인 구성에서, 하나의 필드는 라인 중에서 홀수번째 라인을 포함한다. 홀수번째 라인을 포함하

는 필드는 별다른 설명이 없는 한 이후의 설명 및 청구항에서 "상부(top)" 필드로 명명한다. 마찬가지로, 짝수

번째 라인을 포함하는 필드는 별다른 설명이 없는 한 이후의 설명 및 청구항에서 "하부(bottom)" 필드로 명명한

다. 두 필드는 서로 교차되어 교차 프레임(interlaced frame)을 형성할 수 있다.

비디오 코딩의 배후의 일반적인 아이디어는 디지털 비디오 콘텐트로부터 "필수적이지 않은(non-essential)" 데[0005]

이터를 제거하는 것이다. 그러면 감소한 양의 데이터는 방송 또는 전송에 더 적은 대역폭(bandwidth)을 필요로

하게 된다. 압축된 비디오 데이터는 전송된 후에 반드시 디코딩, 즉 압축해제되어야 한다. 이 과정에서, 전송된

등록특허 10-1033398

- 4 -



비디오 데이터는 코딩 과정에서 제거된 "필수적이지 않은" 데이터를 비디오 데이터 내에서 대체하는 근사 데이

터(approximation data)를 생성하도록 처리된다. 

비디오 코딩은 디지털 비디오 콘텐트를 압축되지 않은 디지털 비디오 콘텐트보다 더욱 적은 공간에 저장되고 더[0006]

욱 적은 대역폭으로 전송될 수 있는 압축된 형태로 변환한다. 이것은 비디오 콘텐트의 영상 내의 시간적, 공간

적 리던던시(redundancy)을 활용함으로써 이루어진다. 디지털 비디오 콘텐트는 하드 드라이브, DVD 또는 기타

비휘발성(non-volatile) 저장 유닛과 같은 저장 매체에 저장될 수 있다. 

디지털 비디오 콘텐트를 압축하는 비디오 코딩 방법은 다양하다. 따라서, 비디오 코딩 표준은 다양한 비디오 코[0007]

딩 방법을 표준화하여 압축된 디지털 비디오 콘텐트를 비디오 인코더 및 디코더의 대부분이 인식할 수 있는 포

맷으로  렌더링될  수  있도록  개발되어  왔다.  예를  들어,  동영상  전문가  그룹(Motion  Picture  Experts

Group)(MPEG)과 국제 통신 연합(International Telecommunication Union)(ITU-T)은 널리 사용되는 비디오 코딩

표준을 개발하여 왔다. 이들 표준의 예로서 MPEG-1, MPEG-2, MPEG-4, ITU-T H261 및 ITU-T H263 표준이 포함된

다. 

대부분의 현대 비디오 코딩 표준, 가령 MPEG과 ITU-T에 의하여 개발된 것은 부분적으로 모션 보상에 의한 시간[0008]

예측(temporal prediction with motion compensation)(MC)) 알고리듬에 근거한다. 모션 보상에 의한 시간 예측

은 디지털 비디오 방송 내에서 이어지는 영상 간의 시간적 리던던시를 제거하는 데에 사용된다. 

모션 보상에 의한 시간 예측 알고리듬은 전형적으로 하나 또는 두 개의 기준 영상(reference picture)을 이용하[0009]

여 특정 영상을 인코딩한다. 기준 영상은 이미 인코딩된 영상이 된다. 인코딩될 특정 영상을 기준 영상 중 하나

와 비교함으로써 모션 보상에 의한 시간 예측 알고리듬이 기준 영상과 인코딩될 그 특정 영상 간에 존재하는 시

간적 리던던시의 이점을 활용하여 그 영상이 모션 보상에 의한 시간 예측 알고리듬을 이용하지 않고 인코딩된

경우보다 높은 압축률로 영상을 압축할 수 있게 된다. 기준 영상들 중 하나는 인코딩될 특정 영상과의 관계에서

역방향에 존재할 수 있다. 다른 기준 영상은 인코딩될 특정 영상과의 관계에서 순방향에 존재할 수 있다. 

그러나, 고해상도와, 더욱 복잡한 그래피컬 콘텐트와, 더욱 바른 전송 시간에 관한 요구가 증가함에 따라, 더욱[0010]

우수한 비디오 압축 방법에 관한 요청도 증가하고 있다. 이러한 목적을 위하여, 새로운 비디오 코딩 표준이 현

재 ISO와 ITU-T의 협력으로 개발되고 있다.  이 새로운 비디오 코딩 표준은 MPEG-4  어드밴스드 비디오 코딩

(Advanced Video Coding(AVC))/H.264 표준이라 일컬어진다.

발명의 상세한 설명

다양한 실시예를 통하여,  본 발명은 디지털 비디오 콘텐트의 인코딩,  디코딩 및 비트스트림 생성(bitstream[0011]

generation)  방법을 제공한다.  디지털 비디오 콘텐트는 각각 인트라(intra),  예측(predicted),  또는 2-예측

(bi-predicted) 영상이 될 수 있는 영상의 스트림을 포함한다. 각각의 영상은 더 작은 블록으로 더욱 분할될 수

있는 매크로블록(macroblock)을 포함한다. 본 방법은 프레임 모드나 필드 모드로 상기 영상의 스트림 내의 각각

의 영상의 각각의 매크로블록에 대한 인코딩과 디코딩을 수반한다.

실 시 예

본 발명은 매크로블록 레벨에서의 영상의 스트림이나 영상의 슬라이스를 포함하여 이루어지는 디지털 비디오 콘[0039]

텐트의 적응성 프레임/필드 코딩(adaptive  frame/field(AFF)  coding)  방법을 제공한다. 본 발명은 영상 레벨

AFF의 개념을 매크로블록 레벨로 확장한다. 영상 레벨의 AFF 코딩에서, 영상의 스트림 내의 인코딩될 각각의 영

상은 코딩될 다른 영상의 프레임이나 필드의 코딩 모드와 무관하게 프레임 모드나 필드 모드로 인코딩된다. 만

약 영상이 프레임 모드로 인코딩되면, 교차 프레임(interlaced frame)을 이루는 두 개의 필드가 함께 코딩된다.

역으로, 만약 영상이 필드 모드로 인코딩되면, 교차 프레임을 이루는 두 개의 필드는 개별적으로 코딩된다. 인

코더는 프레임 모드 코딩과 필드 모드 코딩 중에서 어떤 타입의 코딩이 각각의 영상에 더욱 유리할 것인지를 판

단하여 그 영상에 대한 인코딩 타입을 선택한다. 프레임 모드와 필드 모드 간의 선택의 정확한 방법은 본 발명

에서 중요하지 않으므로 여기에서 상세히 서술하지 않기로 한다. 

상술한 바와 같이, MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준은 디지털 비디오 콘텐트를 인코딩하고 압축하는 새로운 표준[0040]

이다.  MPEG-4  파트  10  AVC/H.264  표준을 설명하는 문서가 레퍼런스로서 포함되며,  조인트 비디오 팀(Joint

Video Team)(JVT)에 의하여 2002년 8월 10일에 발행된 "Joint Final Committee Draft(JFCD) of Joint Video

Specification"이 포함된다. (ITU-T  Rec.H.264  &  ISO/IEC  14496-10  AVC).  조인트 비디오 팀은 ISO나 MPEG와

ITU-T의 전문가로 이루어진다. MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준의 공공적 특성으로 인하여, 이 상세한 설명은
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MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 비디오 코딩의 모든 기존 국면을 서술하는 대신, 그 표준의 관련 부분만을 언급하기

로 한다. 

비록 본 AFF 인코딩 방법이 MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준 가이드라인과 호환되고, 이를 이용하여 설명될 수도[0041]

있지만, 특정 표준 또는 애플리케이션에 가장 적합한 것으로 변형되어 사용될 수 있다. 

도면을 참조하여 본 발명의 바람직한 실시예를 설명하기로 한다. [0042]

도 1은 본 발명을 구현하기 위하여 사용되는, MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준과 같은 대표적인 비디오 코딩 표[0043]

준에 의하여 정의되는 바와 같은 세가지 타입의 영상의 대표적인 시퀀스를 나타낸 도면이다. 상술한 바와 같이,

인코더는  영상을  인코딩하며  디코더는  영상을  디코딩한다.  인코더나  디코더는  프로세서나,  주문형  집적회로

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

gate  array)(FPGA)나,  코더/디코더(coder/decoder)(CODEC)나,  디지털  시그널  프로세서(digital  signal

processor)(DSP), 또는 기타 영상의 스트림을 인코딩할 수 있는 전자 장치가 될 수 있다. 그러나, 이후의 상세

한 설명과 청구항에서 사용되는 바와 같이, 별도의 언급이 없는 한, "인코더"라는 용어가 영상의 스트림을 포함

하는 디지털 비디오 콘텐트를 인코딩하는 모든 전자 장치를 광범위하게 언급하도록 사용하기로 한다. "디코더"

라는 용어는 영상의 스트림을 포함하는 디지털 비디오 콘텐트를 디코딩하는 모든 전자 장치를 광범위하게 언급

하도록 사용하기로 한다. 

도 1에 나타낸 바와 같이, 비디오 코딩 방법에서 사용될 수 있는 영상에는 바람직하게는 세 가지 타입이 있다.[0044]

세 가지 타입의 영상은 동작의 시간적 예측 보상을 사용하여 최대 리던던시 감소를 탐색하는 동안 저장된 디지

털 비디오 콘텐트에 대한 임의 액세스를 지원하도록 정의된다. 세 가지 타입의 영상은 인트라(I) 영상(100), 예

측(predicted)(P) 영상(102a,b) 및 2-예측(bi-predicted)(B) 영상(101a-d)을 말한다. 인트라 영상(100)은 저장

된 디지털 비디오 콘텐트에 대한 임의 액세스를 위한 액세스 지점을 제공하며, 단지 약간의 압축으로만 인코딩

될 수 있다. 인트라 영상(100)은 기준 영상을 참조하지 않고 인코딩된다.

예측 영상(102a,b)은 이미 인코딩된 인트라, 예측 또는 2-예측 영상을 기준 영상으로서 이용하여 인코딩된다.[0045]

기준 영상은 인코딩되는 예측 영상과의 관계에서 시간적으로 순방향일 수도 있고 역방향일 수도 있다. 예측 영

상(102a,b)은 인트라 영상(100)보다 더욱 압축되어 인코딩될 수 있다. 

2-예측 영상(101a-d)은 두 개의 시간적 기준 영상, 즉 순방향 기준 영상과 역방향 기준 영상을 이용하여 인코딩[0046]

된다. 순방향 기준 영상은 때때로 경과 기준 영상(past reference picture)으로 일컬어지며, 역방향 기준 영상

은 때때로 장래 기준 영상(future reference picture)으로 일컬어진다. 본 발명의 일례는 순방향 기준 영상과

역방향 기준 영상이 인코딩되는 2-예측 영상과의 관계에서 동일한 시간적 방향일 수 있다는 것이다. 2-예측 영

상(101a-d)은 세 가지 영상 타입 중에서 최대로 압축되어 인코딩될 수 있다. 

세 가지 영상 타입 간의 기준 관계(103)가 도 1에 나타나 있다. 예를 들어, 예측 영상(102a)이 인코딩된 인트라[0047]

영상(100)을 기준 영상으로 이용하여 인코딩될 수 있다. 2-예측 영상(101a-d)은 인코딩된 인트라 영상(100)이나

인코딩된 예측 영상(102a)을 기준 영상으로 이용하여 도 1에 나타난 바와 같이 인코딩될 수 있다. 본 발명의 일

례의 원리 하에서, 인코딩된 2-예측 영상(101a-d) 또한 인코딩될 다른 2-예측 영상의 기준 영상으로 사용될 수

있다. 예를 들어, 도 1의 2-예측 영상(101c)은 두 개의 다른 2-예측 영상(101b와 101d)을 그 기준 영상으로 하

여 나타내어진다.

도 1에 나타난 인트라(100), 예측(101a-d) 및 2-예측(102a,b) 영상의 개수와 특정 순서는 영상의 대표적인 구성[0048]

으로 주어졌지만, 본 발명에서 반드시 갖추어져야 하는 것은 아니다. 몇 개의 인트라, 예측 및 2-예측 영상이라

도 임의의 순서로서 특정 애플리케이션에서 최상으로 작용하도록 사용될 수 있다. MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표

준은 두 개의 기준 영상 간에서 2-예측 영상의 개수에 어떠한 제한도 부과하지 않을 뿐더러, 두 개의 인트라 영

상 간에도 영상의 개수에 어떠한 제한도 부과하지 않는다.

도 2는 각각의 영상(200)이 슬라이스(202)로 바람직하게 분할된 것을 나타낸 도면이다. 슬라이스(202)는 매크로[0049]

블록(201)의 그룹을 포함한다. 매크로블록(201)은 픽셀의 직사각형 그룹이다. 도 2에 나타낸 바와 같이, 바람직

한 매크로블록(201)의 크기는 16×16 픽셀이다. 

도 3a-f는 매크로블록이 더 작은 블록으로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면이다. 예를 들어, 도 3a-f에 나타[0050]

낸 바와 같이, 매크로블록은 16×8 픽셀(도 3a;300), 8×16 픽셀(도 3b;301), 8×8 픽셀(도 3c;302), 8×4 픽

셀(도 3d;303), 4×8 픽셀(도 3e;304) 또는 4×4 픽셀(도 3f;305)의 블록 크기로 더욱 분할될 수 있다. 이렇게
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더 작은 블록 크기는 모션 보상에 의한 시간 예측 알고리즘을 사용하는 일부 애플리케이션에서 바람직하다. 

도 4는 본 발명의 일례를 나타내는 모션 보상에 의한 시간 예측을 이용한 영상 구축 예시를 나타낸 도면이다. [0051]

모션 보상에 의한 시간 예측은 현재 영상인 영상 N(400)이 다른 영상인 영상 N-1(401)을 변환(translation)함으[0052]

로써 국지적으로 모델링될 수 있다고 가정한다. 영상 N-1(401)은 영상 N(400)의 인코딩을 위한 기준 영상이고,

영상 N(400)과의 관계에서 순방향 또는 역방향이 될 수 있다. 

도  4에  나타난  바와  같이,  각각의  영상은  매크로블록(201a,b)을  포함하는  슬라이스로  분할되는  것이[0053]

바람직하다. 영상 N-1(401)은 영상 N(400)에서 보여질 이미지(403)를 포함한다. 이미지(403)의 영상 N(402) 내

에서의 시간적 위치는 도 4에서 나타낸 바와 같이, 영상 N-1(401) 내에서의 시간적 위치와는 다를 것이다. 영상

N(400)의 각각의 매크로블록(201b)의 이미지 콘텐트는 영상 N-1(401)의 각각의 대응하는 매크로블록(201a)의 이

미지 콘텐트로부터 이미지(403)이 영상 N(400) 내에서 새로운 시간적 위치(temporal position)(402)로 이동하기

위하여 영상 N-1(401)의 각각의 매크로블록(201a)의 이미지 콘텐트의 시간적 동작(temporal motion)의 필요량을

추정함으로써 예측된다. 본래 이미지(402)가 인코딩되는 대신에, 이미지(402)와 그 예측(403) 간의 차이(404)가

실제로 인코딩되어 전송된다. 

영상 N(400) 내의 각각의 이미지에 대하여, 시간적 예측은 때때로 이미지(403)가 영상 N(402) 내의 새로운 시간[0054]

적 위치로 이동하는 데에 필요한 시간적 동작의 양을 나타내는 동작 벡터(motion vector)에 의하여 기술될 수

있다. 모션 보상에 의한 시간 예측에 사용되는 동작 벡터(406)는 인코딩되고 전송되어야 한다. 

도 4는 영상 N(400) 내에서의 이미지(402)가 이미지와 그 예측 및 관련 동작 벡터(406) 사이의 차이(404)로써[0055]

표현될 수 있음을 나타낸 도면이다. 동작 벡터들을 이용한 정확한 인코딩 방법은 특정 애플리케이션에서 최적으

로 발휘되도록 변경될 수 있으며, 이는 당업자에 의하여 용이하게 구현될 수 있다. 

매크로블록 레벨 AFF 코딩을 이해하기 위하여, 영상의 스트림에 대한 영상 레벨 AFF 코딩에 관한 개관을 하기로[0056]

한다. 교차 시퀀스(interlaced sequence)인 프레임은 두 개의 필드, 즉 상부 필드와 하부 필드를 가지는데, 이

들은 인터리브(interleave)되어 하나의 필드 주기(field period)만큼 적당히 분리된다. 필드 주기는 프레임 주

기(frame period)의 절반 시간이다. 영상 레벨 AFF 코딩에서, 교차 프레임의 두 개의 필드는 함께(jointly) 코

딩될 수도, 따로따로 코딩될 수도 있다. 만약 함께 코딩되면, 프레임 모드 코딩이 사용된다. 반대로, 만약 따로

따로 코딩되면, 필드 모드 코딩이 사용된다. 

한편, 고정 프레임/필드 코딩(fixed frame/field coding)은 하나의 모드로만 영상의 스트림 내의 모든 영상을[0057]

코딩한다. 그 모드는 프레임 모드가 될 수도 있고 필드 모드가 될 수도 있다. 영상 레벨 AFF는 많은 애플리케이

션에서 고정 프레임/필드 코딩에 바람직한데, 이는 인코더가 프레임 모드나 필드 모드 중에서 모드를 선택하여

디지털  비디오  매체의  콘텐트에  기반한  영상의  스트림  내의  각각의  영상을  인코딩할  수  있도록  해주기

때문이다. AFF 코딩은 많은 애플리케이션에서 고정 프레임/필드 코딩보다 우수한 압축률을 보인다. 

본 발명의 일례는 AFF 코딩이 영상의 작은 조각(portion) 상에서 수행될 수 있다는 것이다. 이 작은 조각은 하[0058]

나의 매크로블록일 수도, 한 쌍의 매크로블록일 수도 있고 매크로블록의 그룹이 될 수도 있다. 매크로블록이나

한 쌍의 매크로블록이나 매크로블록의 그룹 또는 슬라이스는 영상 내의 다른 매크로블록이 어떻게 인코딩되는지

와 무관하게 프레임 모드 또는 필드 모드로 인코딩된다. 세가지 경우 각각에서의 AFF 코딩을 이하에서 자세히

설명하기로 한다. 

첫번째 경우에서, AFF 코딩은 하나의 매크로블록에 대하여 수행된다. 만약 매크로블록이 프레임 모드로 인코딩[0059]

된다면, 매크로블록 내의 두 개의 필드가 함께 인코딩된다. 일단 프레임으로서 인코딩되면, 매크로블록은 동작

의 시간적 예측 보상 알고리듬에 이용하기 위한 도 3a-f에서와 같은 더 작은 블록으로 더욱 분할될 수 있다. 

그러나, 만약 매크로블록이 필드 모드로 인코딩되면, 매크로블록(500)은 상부 필드(501)와 하부 필드(502)로 도[0060]

5에서와 같이 나뉜다. 두 개의 필드는 그 후 각각 코딩된다. 도 5에서, 매크로블록은 M개의 픽셀 행(row)과 N개

의 픽셀 열(column)을 가진다. N과 M의 바람직한 값은 16으로서, 이는 매크로블록을 16×16 매크로블록으로 만

든다. 도 5에 나타낸 바와 같이, 다른 모든 픽셀 행은 음영처리된다. 음영 영역(shaded  area)은 매크로블록

(500)의 상부 필드 내의 픽셀 열을 나타내며, 비음영 영역(unshaded area)은 매크로블록(500)의 하부 필드 내의

픽셀 열을 나타낸다. 

도 6a-d에 나타낸 바와 같이, 필드 모드로 인코딩되는 매크로블록은 4개의 추가적인 블록으로 분할될 수 있다.[0061]

블록은 하나의 패리티(parity)를 가져야 한다. 단일 패리티 조건(single parity requirement)은 하나의 블록이
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상부 필드와 하부 필드를 모두 포함할 수 없음을 뜻한다. 오히려, 그것은 필드의 하나의 패리티를 반드시 포함

하여야 한다. 따라서, 도 6a-d에 나타낸 바와 같이, 필드 모드 매크로블록은 16×8 픽셀(도 6a;600), 8×8 픽셀

(도 6b;601), 4×8 픽셀(도 6c;602) 및 4×4 픽셀(도 6d;603)의 블록으로 분할될 수 있다. 도 6a-d는 각각의

블록이 단일 패리티의 필드를 포함함을 나타낸다. 

매크로블록 쌍에 대한 AFF 코딩을 설명하기로 한다. 매크로블록 쌍에 대한 AFF 코딩은 쌍 기반 AFF 코딩(pair[0062]

based AFF coding)으로 종종 일컬어진다. 도 6a-d에서와 도 3a-f에서의 블록 크기를 비교하면, 필드 모드로 인

코딩된 매크로블록은 프레임 모드로 인코딩된 매크로블록보다 적은 블록패턴으로 분할될 수 있음을 알 수 있다.

16×16 픽셀, 8×16 픽셀 및 8×4 픽셀의 블록 크기는 단일 패리티 조건때문에 필드 모드로 인코딩된 매크로블

록으로는 얻을 수 없다. 이는 단일 매크로블록 기반 AFF의 성능이 필드 모드 코딩을 매우 선호하는 일부 시퀀스

또는 애플리케이션에서는 유용하지 않을 수도 있음을 내포한다. 필드 모드 매크로블록 코딩의 성능을 보장하기

위해서는 일부 애플리케이션에서 필드 모드로 인코딩되는 매크로블록이 프레임 모드로 코딩되는 매크로블록과

동일한 블록 크기를 가지도록 하는 것이 바람직하다. 이것은 단일 매크로블록이 아니라 매크로블록 쌍에 대하여

AFF 코딩을 수행함으로써 달성될 수 있다. 

도 7은 본 발명의 일례에 따라 매크로블록 쌍에 대한 AFF 코딩에서 사용될 수 있는 대표적인 매크로블록 쌍[0063]

(700)을 나타낸다. 만약 매크로블록 쌍(700)이 프레임 모드로 인코딩된다면, 그 쌍은 두 개의 프레임-기반 매크

로블록(frame-based macroblock)으로서 코딩된다. 각각의 매크로블록에서, 각 매크로블록 내의 두 개의 필드는

함께 인코딩된다. 일단 프레임으로서 인코딩되면, 매크로블록은 동작의 시간적 예측 보상 알고리듬에 사용하기

위한 도 3a-f와 같은 작은 블록으로 더욱 분할될 수 있다. 

그러나, 만약 매크로블록 쌍(700)이 필드 모드로 인코딩된다면, 먼저 하나의 상부 필드 16×16 픽셀 블록(800)[0064]

과 하나의 하부 필드 16×16 픽셀 블록(801)으로 도 8에 나타낸 바와 같이 나뉜다. 두 개의 필드는 그 후 따로

따로 코딩된다. 도 8에서, 매크로블록 쌍(700) 내의 각각의 매크로블록은 N=16 열인 픽셀과 M=16 행인 픽셀을

가진다. 따라서, 매크로블록 쌍(700)의 규격은 16×32 픽셀이 된다. 

도 8에 나타낸 바와 같이, 다른 모든 픽셀 행은 음영처리된다. 음영 영역은 매크로블록의 상부 필드 내의 픽셀[0065]

행을 나타내며, 비음영 영역은 매크로블록의 하부 필드 내의 픽셀 행을 나타낸다. 상부 필드 블록(800)과 하부

필드 블록(801)은 이제 도 3a-f의 가능한 블록 크기 중 하나로 분할될 수 있다. 

본 발명의 일례에 따라, 매크로블록 쌍(700)의 AFF 코딩에는 두 가지 가능한 스캐닝 경로(scanning path)가 존[0066]

재한다. 스캐닝 경로는 영상의 매크로블록 쌍이 인코딩되는 순서를 결정한다. 도 9는 매크로블록 쌍(700)의 AFF

코딩에서의 두  가지 가능한 스캐닝 경로를 나타낸다.  스캐닝 경로 중 하나는 수평 스캐닝 경로(horizontal

scanning path)(900)이다. 수평 스캐닝 경로(900)에서, 영상(200)의 매크로블록 쌍(700)은 좌에서 우로, 상부

에서 하부로, 도 9에 나타낸 바와 같이 코딩된다. 다른 스캐닝 경로는 수직 스캐닝 경로(vertical  scanning

path)(901)이다. 수직 스캐닝 경로에서, 영상(200)의 매크로블록 쌍(700)은 상부에서 하부로, 좌에서 우로, 도

9에  나타낸  바와  같이  코딩된다.  프레임  모드  코딩에서,  매크로블록  쌍(700)의  상부  매크로블록(top

macroblock)이 먼저 코딩되며, 이어서 하부 매크로블록(bottom macroblock)이 코딩된다. 필드 모드 코딩에서는,

매크로블록 쌍의 상부 필드 매크로블록이 먼저 코딩되며, 이어서 하부 필드 매크로블록의 코딩된다. 

도 10에 나타낸 바와 같이, 본 발명의 다른 실시예는 매크로블록 쌍에 대한 AFF 코딩의 개념을 4 또는 그 이상[0067]

의 인접 매크로블록의 그룹(902)에 대한 AFF 코딩으로 확장한다. 매크로블록 그룹에 대한 AFF 코딩은 종종 그룹

기반 AFF 코딩(group based AFF coding)으로 일컬어진다. 매크로블록 쌍의 스캐닝에서 사용된 것과 동일한 스캐

닝 경로, 즉 수평(900) 및 수직(901) 스캐닝 경로가 인접 매크로블록의 그룹(902)을 스캐닝하는 데에 사용된다.

비록 도 10에 나타낸 예는 4개의 매크로블록의 그룹을 나타내고 있지만, 그룹은 4개의 매크로블록보다 많을 수

도 있다. 

만약 매크로블록 그룹(902)이 프레임 모드로 인코딩되어야 하면, 그룹은 4개의 프레임 기반 매크로블록으로 코[0068]

딩된다. 각각의 매크로블록에서는 각각의 매크로블록 내의 두 개의 필드가 함께 인코딩된다. 일단 프레임으로서

인코딩되면, 매크로블록은 동작의 시간적 예측 보상 알고리즘에서 사용하기 위한 도 3a-f의 더 작은 블록으로

더욱 분할될 수 있게 된다. 

그러나, 만약 4개의 매크로블록 그룹(902)이 예를 들어 필드 모드로 인코딩된다면, 그것은 먼저 하나의 상부 필[0069]

드 32×16 픽셀 블록과 하나의 하부 필드 32×16 픽셀 블록으로 나뉜다. 두 개의 필드는 그 후 따로따로 코딩된

다. 상부 필드 블록과 하부 필드 블록은 매크로블록으로 분할될 수 있게 된다. 각각의 매크로블록은 도 3a-f의
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가능한 블록 크기 중 하나로 더욱 분할될 수 있다. 이 과정은 도 8의 경우와 유사하므로, 별도의 도면을 제공하

여 이 실시예를 설명하지는 않기로 한다. 

매크로블록 레벨의 AFF 코딩에서, 프레임/필드 플래그 비트(frame/field flag bit)가 영상의 비트스트림에 포함[0070]

되어 프레임 모드와 필드 모드 중 어떤 모드가 각각의 매크로블록의 인코딩에 사용되는지를 지시하도록 하는 것

이 바람직하다. 비트스트림은 도 11에 나타낸 바와 같이 스트림 안의 각각의 매크로블록과 관련된 정보를 포함

한다. 예를 들어, 비트스트림은 영상 헤더(picture header)(110), 실행 정보(run information)(111) 및 매크로

블록 타입(macroblock type)(113) 정보를 포함할 수 있다. 프레임/필드 플래그(112)는 만약 AFF가 각각의 개별

적인 매크로블록에 대하여 수행된다면 비트스트림 내의 각각의 매크로블록 이전에 포함되는 것이 바람직하다.

만약 AFF가 매크로블록 쌍에 대하여 수행된다면, 프레임/필드 플래그(112)는 비트스트림 내의 각각의 매크로블

록 쌍의 이전에 포함되는 것이 바람직하다. 마지막으로, 만약 AFF가 매크로블록 그룹에 대하여 수행된다면, 프

레임/필드 플래그(112)는 비트스트림 내의 각각의 매크로블록 그룹의 이전에 포함되는 것이 바람직하다. 하나의

실시예로서 프레임 모드가 사용되어야 할 때 프레임/필드 플래그(112) 비트가 0이 되고, 필드 코딩이 사용되어

야 할 때 1이 되도록 하는 것이 있다. 다른 실시예로서 프레임 모드가 사용되어야 할 때 프레임/필드 플래그

(112) 비트가 1이 되고, 필드 코딩이 사용되어야 할 때 0이 되도록 하는 것이 있다. 

본 발명의 다른 실시예는 매크로블록 레벨 AFF에서 인코더가 매크로블록을 분할할 때의 블록 크기를 결정하는[0071]

방법을 수반한다. 바람직하지만 절대적이지 않은, 이상적인 블록 크기를 결정하는 방법은 바이어스 또는 비율

왜곡(rate  distortion)(RD)을  기반으로  하거나  기반으로  하지  않는  절대  편차  합(sum  absolute

difference)(SAD)이다. 예를 들어, 절대 편차 합은 가능한 블록 크기의 성능을 체크하여 그 결과에 근거한 이상

적인 블록 크기를 선택한다. 바이어스 또는 비율 왜곡을 기반으로 하거나 기반으로 하지 않는 절대 편차 합을

이용하는 정확한 방법은 당업자에 의하여 용이하게 수행될 수 있다. 

본 발명의 일례에 따라, 매크로블록 레벨 AFF 에서의 각각의 프레임 및 필드 기반 매크로블록은 인트라(intra)[0072]

코딩되거나 인터(inter) 코딩될 수 있다. 인트라 코딩에서, 매크로블록은 다른 매크로블록을 시간적으로 참조하

지 않고 인코딩된다. 반면, 인터 코딩에서는, 동작의 시간적 예측 보상을 사용하여 매크로블록을 코딩한다. 

만약 인터 코딩이 사용되면, 16×16 픽셀, 16×8 픽셀, 8×16 픽셀, 8×8 픽셀의 크기인 블록은 그 자신의 기준[0073]

영상을 가질 수 있다. 블록은 프레임 기반 매크로블록이 될 수도 있고 필드 기반 매크로블록이 될 수 있다.

MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준은 두 개의 기준 영상만이 아니라 복수의 기준 영상을 허용한다. 복수의 기준 영

상을 사용함으로써 인코더가 인코딩되어야 할 블록에 가장 가깝게 부합하는 기준 영상 내의 블록을 발견할 수

있게 됨으로써 동작의 시간적 예측 보상의 성능이 개선된다. 인코딩되어야 할 블록에 가장 가깝게 부합하는 기

준 영상 내의 블록을 사용함으로써, 영상을 인코딩할 때에 가장 많이 압축을 할 수 있게 된다. 기준 영상들은

프레임 및 필드 버퍼 내에 저장되고 참조 프레임 번호(reference frame number) 및 참조 필드 번호(reference

field number)가 인코딩될 현재 영상으로부터의 시간적 거리에 근거하여 할당된다. 기준 영상이 저장되어야 할

현재 영상과 가까울수록, 그 기준 영상이 선택될 가능성이 높다. 필드 모드 코딩에서, 블록에 대한 기준 영상은

기준 프레임 또는 필드 버퍼 내의 임의의 기준 영상의 상부 필드나 하부 필드 중 어느 것이라도 될 수 있다. 

프레임 또는 필드 기반 매크로블록 내의 각각의 블록은 그 자신의 동작 벡터를 가질 수 있다. 동작 벡터는 공간[0074]

적으로  예측  코딩된다.  본  발명의  일례에  따라,  인터  코딩에서,  동작  예측  벡터들(prediction  motion

vector)(PMV)은 각각의 블록에 대해서도 계산될 수 있다. 블록의 동작 예측 벡터와 관련 동작 벡터 간의 대수학

적 차이도 그 후 계산되어 인코딩될 수 있다. 이것은 동작 벡터에 대한 압축된 비트를 생성한다. 

도 12 또한 매크로블록 내의 블록의 동작 예측 벡터를 계산하는 다양한 바람직한 방법을 설명하는 데에 사용될[0075]

수 있다. 도 12의 현재 블록인 E는 인접 블록인 A,B,C 및 D와 마찬가지로 인터 코딩되어야 한다. E는 별도 언급

이 없는 한 앞으로 현재 블록(current block)이라 명명하고, A,B,C 및 D는 앞으로 E의 인접 블록(beighboring

block)이라 명명하기로 한다. 블록 E의 동작 예측 벡터는 인접 블록의 동작 벡터로부터 도출된다. 이들 인접 블

록은 도 12의 예시에서 A,B,C 및 D가 된다. 블록 E에 대한 동작 예측 벡터를 계산하는 하나의 바람직한 방법은

블록 A,B,C  및 D의 동작 벡터의 중점(median)이나,  이들 동작 벡터의 평균이나 이들 동작 벡터의 가중평균

(weighted average) 중 하나를 계산하는 것이다. A 내지 E의 각각의 블록은 프레임 모드일 수도 있고 필드 모드

일 수도 있다. 

블록 E에 대한 동작 예측 벡터를 계산하는 다른 바람직한 방법은 예/아니오 방법(yes/no method)을 사용하는 것[0076]

이다. 예/아니오 방법의 원리에 따르면, 하나의 블록이 E에 대한 동작 예측 벡터의 계산에 포함된 동작 벡터를

가지기 위해서는 블록 E와 동일한 프레임 또는 필드 코딩 모드이어야 한다. 예를 들어, 만약 도 12의 블록 E가
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프레임 모드라면, 블록 A 또한 프레임 모드이어야만 그 동작 벡터가 블록 E에 대한 동작 예측 벡터의 계산에 포

함되도록 할 수 있다. 만약 E의 인접 블록 중 하나가 블록 E와 동일한 코딩 모드가 아니라면, 그 동작 벡터는

블록 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용되지 않는다. 

"항상  모드(always  mode)"  또한  블록  E에  대한  동작  예측  벡터를  계산하는  데에  사용될  수  있다.  항상[0077]

모드로는, 블록 A,B,C 및 D는 프레임 또는 필드 코딩 모드와 상관없이 블록 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데

에 항상 사용된다. 만약 E가 프레임 모드이고 인접 블록이 필드 모드라면, 블록 E의 동작 예측 벡터 계산에 포

함되기 이전에 인접 블록의 수직 요소(vertical component)에 2가 곱해진다. 만약 E가 필드 모드이고 인접 블록

이 프레임 모드라면, 블록 E의 동작 예측 벡터 계산에 포함되기 이전에 인접 블록의 수직 요소가 2로 나누어진

다. 

만약 매크로블록이 쌍 기반 AFF  인코딩이나 그룹 기반 AFF  인코딩을 이용하여 인코딩되었다면 "선택적 방법[0078]

(selective method)"이 또한 블록 E에 대한 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용될 수 있다. 선택적 방법에서,

프레임 기반 블록(frame-based  block)이 기준 프레임을 가리키는 프레임 기반 동작 벡터(frame-based motion

vector)를 가진다. 블록에는 또한 기준 필드를 가리키는 필드 기반 동작 벡터(field-based motion vector)가

할당될 수도 있다. 필드 기반 동작 벡터는 블록의 프레임 기반 동작 벡터에서 수직 동작 벡터 요소가 2로 나누

어진 것이다. 참조 필드 번호는 참조 프레임 번호에 2가 곱해진 것이다. 필드 기반 블록은 기준 필드를 가리키

는 필드 기반 동작 벡터를 가진다. 또한 블록에는 기준 프레임을 가리키는 프레임 기반 동작 벡터도 할당된다.

프레임 기반 동작 벡터는 블록의 필드 기반 동작 벡터에서 수직 동작 벡터 요소에 2가 곱해진 것이다. 참조 프

레임 번호는 참조 필드 번호가 2로 나누어진 것이다. 

선택적 방법(selective method)을 이용하여 블록의 동작 예측 벡터를 유도하는 것을 도 12를 참조하여 이하에서[0079]

설명하기로 한다. 매크로블록 쌍 기반 AFF에서, 매크로블록 내의 각각의 블록은 매크로블록 쌍의 제2 매크로블

록 내의 동일한 기하학적 위치에 존재하는 컴패니언 블록(companion block)과 관련지어진다. 도 12에서, 각각의

블록 E의 인접 블록(A,B,C 및 D)은 블록 E와 동일한 프레임 또는 필드 코딩 모드일 수도 있고 아닐 수도 있다.

따라서, 아래와 같은 규칙이 적용된다:

만약 E가 프레임 모드이고 인접 블록이 프레임 모드라면, 인접 블록의 진정한(true) 프레임 기반 동작 벡터가 E[0080]

의 동작 예측 벡터를 위하여 사용된다. 

만약 E가 프레임 모드이고 인접 블록이 필드 모드라면, 다음과 같은 규칙이 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데[0081]

에 적용된다. 만약 인접 블록(예:블록 A)과 그 컴패니언 필드 기반 블록이 동일한 기준 필드를 가진다면, 두 블

록의 할당된 프레임 기반 동작 벡터의 평균이 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용된다. 동작 예측 벡터의

참조 프레임 번호는 인접 블록의 참조 필드 번호를 2로 나눈 것이 된다. 그러나, 만약 인접 블록과 그 컴패니언

필드 블록이 서로 다른 기준 필드를 가진다면, 그 인접 블록은 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용될 수

없다. 

만약 E가 필드 모드이고 인접 블록이 프레임 모드이면, 다음과 같은 규칙이 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데[0082]

에 적용된다. 만약 인접 블록(예: 블록 A)와 그 컴패니언 프레임 기반 블록이 동일한 기준 프레임을 가진다면,

두 블록의 할당된 프레임 기반 동작 벡터의 평균이 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용된다. 동작 예측

벡터 계산에 사용된 참조 필드 번호는 인접 블록의 참조 프레임 번호에 2를 곱한 것이 된다. 그러나, 만약 인접

블록과 그 컴패니언 필드 블록이 서로 다른 기준 프레임을 가진다면, 그 인접 블록은 E의 동작 예측 벡터를 계

산하는 데에 사용될 수 없다. 

만약 E가 필드 모드이고 인접 블록이 필드 모드이면, 인접 블록의 진정한 필드 기반 동작 벡터가 E의 동작 예측[0083]

벡터를 계산하는 데에 사용된다. 

바람직한 대안적인 옵션이 블록의 동작 예측 벡터를 계산하기 위한 선택 방법(selective method)에 사용될 수[0084]

있다. 도 12에서, 각각의 E의 인접 블록(A,B,C 및 D)은 블록 E와 동일한 프레임 또는 필드 코딩 모드일 수도 있

고 아닐 수도 있다. 따라서, 다음과 같은 규칙이 선택 방법에 대한 이 대안적인 바람직한 옵션에 적용된다:

만약 E가 프레임 모드이고 인접 블록이 프레임 모드이면, 그 인접 블록의 진정한 프레임 기반 동작 벡터가 E의[0085]

동작 예측 벡터에 사용된다. 

만약 E가 프레임 모드이고 인접 블록이 필드 모드이면, 그 인접 블록과 컴패니언 필드 기반 블록의 할당된 프레[0086]

임 기반 동작 벡터의 가중 평균이 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용된다. 가중치(weghting factor)는

등록특허 10-1033398

- 10 -



인접 블록과 그 컴패니언 블록의 참조 필드 번호에 의거한다. 

만약 E가 필드모드이고 인접 블록이 프레임 모드이면, 인접 블록과 그 컴패니언 프레임 기반 블록에 할당된 필[0087]

드 기반 동작 벡터의 가중평균이 E의 동작 예측 벡터를 계산하는 데에 사용된다. 가중치들은 인접블록과 그 컴

패니언 블록의 참조 프레임 번호에 의거한다. 

만약 E가 필드 모드이고 인접 블록이 필드 모드이면, 그 인접 블록의 진정한 필드 기반 동작 벡터가 E의 동작[0088]

예측 벡터를 계산하는 데에 사용된다. 

블록의 동작예측 벡터를 계산하는 다른 바람직한 방법은 "대체 선택적 방법(alt selective method)"이다. 이 방[0089]

법은 단일 매크로블록 AFF  코딩이나 쌍 기반 매크로블록 AFF  코딩 또는 그룹 기반 AFF  코딩에서 사용될 수

있다. 이 방법에서, 각각의 블록에는 수평 및 수직 인덱스 번호(index number)가 할당되는데, 이는 그 블록의

수평 및 수직 좌표를 나타낸다. 각각의 블록에는 또한 수평 및 수직 필드 좌표가 할당된다. 블록의 수평 필드

좌표는 그 수평 좌표와 동일하다. 상부 필드 매크로블록 내의 블록에 대하여, 수직 필드 좌표는 그 블록의 수직

좌표의 절반이 되며, 상부 필드 극성(top field polarity)이 할당된다. 하부 필드 매크로블록 내의 블록에 대하

여, 그 블록의 수직 필드 좌표는 그 블록의 수직 좌표에서 4를 뺀 결과를 2로 나눔으로써 얻어진다. 그 블록에

는 또한 하부 필드 극성이 할당된다. 두 블록에 상이한 필드 극성을 할당하는 것의 결과는 두 블록이 동일한 수

평 및 수직 필드 좌표를 가지지만 필드 극성은 다르다는 것이다. 따라서, 블록의 좌표가 주어지면, 필드 좌표

및 그 필드 극성이 계산될 수 있으며, 그 역도 마찬가지이다. 

도 12를 참조하여 대체 선택적 방법을 더욱 상세하게 설명하기로 한다. 블록 E의 동작 예측 벡터가 계산될 것이[0090]

다. bx가 블록 E의 수평 크기를 4로 나눈 값이라고 할 때, 이것은 이 예에서 블록의 크기가 된다. E의 동작 예

측 벡터들은 E가 프레임 모드인지 필드 모드인지의 여부에 따라서 다음과 같이 얻어진다. 

블록 E가 프레임 모드이고 (x,y)가 각각 E의 수평 및 수직 좌표라고 하자. E의 인접 블록은 다음과 같이 정의된[0091]

다. A는 좌표가 (x-1,y)인 블록이다. B는 좌표가 (x,y-1)인 블록이다. D는 좌표가 (x-1,y-1)인 블록이다. C는

좌표가 (x+bx+1,y-1)인 블록이다. 만약 A,B,C 및 D 중 하나가 필드 모드라면 그 수직 동작 벡터는 예측에 사용

되기 이전에 2로 곱해지며, 그 참조 프레임 번호는 참조 필드 번호를 2로 나눔으로써 계산된다. 

이제 블록 E가 상부 또는 하부 필드 모드이고 (xf,yf)가 각각 E의 수평 및 수직 좌표라고 하자. 이 경우에는, E[0092]

의 인접 블록들이 다음과 같이 정의된다. A는 좌표가 (xf-1,yf)인 블록으로서, E와 동일한 극성을 가진다. B는

좌표가 (xf,yf-1)인 블록으로서 E와 동일한 극성을 가진다. D는 좌표가 (xf-1,yf-1)인 블록으로서 E와 동일한

극성을 가진다. C는 좌표가 (xf+bx+1,yf)인 블록으로서, E와 동일한 극성을 가진다. 만약 A,B,C 및 D 중 하나가

프레임 모드이면 그 수직 동작 벡터는 예측에 사용되기 이전에 2가 나누어지며, 그 참조 필드 번호는 기준 프레

임 번호에 2를 곱함으로써 계산된다. 

블록의 동작 예측 벡터를 계산하기 위한 이상의 모든 방법에서, 수평 스캐닝 경로가 가정되었다. 그러나, 스캐[0093]

닝 경로는 수직 스캐닝 경로 또한 가능하다. 이 경우에, 현재 블록 E의 인접 블록은 도 13과 같이 정의된다. 수

직 스캐닝 경로가 일부 애플리케이션에서는 바람직한데, 이는 모든 인접 블록 상의 정보가 현재 블록 E의 동작

예측 벡터를 계산하는 데에 사용가능하기 때문이다. 

본 발명의 다른 실시예는 방향적 세그멘테이션 예측(directional segmentation prediction)이다. 방향적 세그[0094]

멘테이션 예측에서, 16×8 픽셀 블록과 8×16 픽셀 블록은 그 동작 예측 벡터의 계산에만 적용되는 규칙을 가진

다. 이들 규칙은 이러한 블록 크기에 대한 모든 동작 예측 벡터의 계산 방법에 적용된다. 도 12와 관련하여 규

칙을 더욱 상세하게 설명하기로 한다. 이들 규칙의 각각에서, 현재 블록 E는 그 동작 예측 벡터가 계산될 것이

다. 

먼저,  16×16  픽셀  블록은  상부  블록과  하부  블록으로  이루어진다.  상부  블록은  상부  8행의  16  픽셀을[0095]

포함한다. 하부 블록은 하부 8행의 16 픽셀을 포함한다. 이어지는 설명에서, 도 12의 블록 E는 16×8 픽셀 블록

이다. 16×8 픽셀 블록을 가지는 상부 블록에서, 블록 B는 만약 블록 E와 동일한 기준 영상을 가졌다면 블록 E

의 동작 예측 벡터를 예측하는 데에 사용된다. 그렇지 않으면, 중앙값 예측(median prediction)이 블록 E의 동

작 예측 벡터를 예측하는 데에 사용된다. 16×8 픽셀 블록을 가지는 하부 블록에서, 블록 A는 만약 블록 E와 동

일한 기준 영상을 가졌다면 블록 E의 동작 예측 벡터를 예측하는 데에 사용된다. 그렇지 않으면, 중앙값 예측이

블록 E의 동작 예측 벡터를 예측하는 데에 사용된다. 

16×16 픽셀 블록은 우측과 좌측 블록으로 분할된다. 우측과 좌측 블록 모두 8×16 픽셀이 된다. 이어지는 설명[0096]

에서, 도 12의 블록 E는 8×16 픽셀 블록이다. 좌측 블록에서, 블록 A는 만약 블록 E와 동일한 기준 영상을 가
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졌다면 블록 E의 동작 예측 벡터를 예측하는 데에 사용된다. 그렇지 않으면, 중앙값 예측이 블록 E의 동작 예측

벡터를 예측하는 데에 사용된다. 우측 블록에서, 블록 C는 만약 블록 E와 동일한 기준 영상을 가졌다면 블록 E

의 동작 예측 벡터를 예측하는 데에 사용된다. 그렇지 않으면 중앙값 예측이 블록 E의 동작 예측 벡터를 예측하

는 데에 사용된다. 

16×8 픽셀 블록과 8×16 픽셀 블록 모두에 대하여, A,B 또는 C는 현재 블록 E와 상이한 인코딩 모드(프레임 또[0097]

는 필드)가 될 수 있다. 다음의 규칙이 두 블록 크기 모두에 대하여 적용된다. 만약 E가 프레임 모드이고, A,B

또는 C가 필드 모드라면, A,B 또는 C의 참조 프레임 번호는 그 참조 필드 번호를 2로 나눔으로써 계산된다. 만

약 E가 필드 모드이고 A,B 또는 C가 프레임 모드라면, A,B 또는 C의 참조 필드 번호는 그 참조 프레임 번호에 2

를 곱함으로써 계산된다. 

본 발명의 다른 실시예에 따라, P 영상 내의 매크로블록은 AFF 코딩에서 스킵될 수 있다. 만약 매크로블록이 스[0098]

킵되면, 그 데이터는 영상의 인코딩에서 전송되지 않는다. P 영상 내의 스킵된 매크로블록은 가장 최근에 코딩

된 기준 영상 내에 있는 상호 연관된(co-located) 매크로블록을 복사함으로써 복구된다. 상호 연관된 매크로블

록은 위에서 정의된 바와 같은 동작 예측 벡터를 사용하는 동작 보상을 가지거나 또는 동작 벡터를 가지지 않는

매크로블록으로서 정의된다. 다음의 규칙이 P 영상 내의 스킵된 매크로블록에 대하여 적용된다. 만약 AFF 코딩

이 매크로블록마다 수행되면, 스킵된 매크로블록은 프레임 모드이다. 만약 AFF 코딩이 매크로블록 쌍에 대하여

수행되고 두 매크로블록이 모두 스킵되면, 이들은 프레임 모드이다. 그러나, 만약 매크로블록 쌍 내의 매크로블

록 중 하나만이 스킵되면, 그 프레임 또는 필드 코딩 모드는 같은 매크로블록 쌍 내의 스킵되지 않은 매크로블

록과 동일하게 된다. 만약 AFF 코딩이 매크로블록 그룹에 대하여 수행되고, 매크로블록 그룹 전체가 스킵되면,

모든 매크로블록이 프레임 모드이다. 만약 적어도 하나의 매크로블록이 스킵되지 않으면, 같은 그룹 내의 스킵

된 매크로블록은 스킵되지 않은 매크로블록과 동일한 프레임 또는 필드 코딩 모드가 된다. 

스킵된 매크로블록에 대한 다른 방법은 다음과 같다. 만약 매크로블록 쌍이 스킵되면, 그 프레임 및 필드 코딩[0099]

모드는 그 인접한 좌측 매크로블록 쌍을 따른다. 만약 인접한 좌측 매크로블록 쌍이 이용할 수 없는 경우라면,

그 코딩 모드는 인접한 상부 매크로블록 쌍을 따른다. 만약 인접한 좌측과 상부 매크로블록 쌍이 모두 이용할

수 없는 경우라면, 스킵된 매크로블록은 프레임 모드로 설정된다. 

본 발명의 다른 실시예는 B 영상에 대한 직접 모드 매크로블록 코딩(direct mode macroblock coding)이다. 직접[0100]

모드 코딩에서, B 영상은 두 개의 동작 벡터, 즉 순방향(forward)과 역방향(backward) 동작 벡터를 가진다. 각

각의 동작벡터는 기준 영상을 가리킨다. 순방향과 역방향 동작 벡터 모두는 동일한 시간적 방향을 가리킨다. B

영상 내의 직접 모드 매크로블록 코딩에서, 블록의 순방향 및 역방향 동작 벡터는 역방향 기준 영상 내의 상호

연관된 블록으로부터 계산된다. 상호 연관된 역방향 기준 영상 내의 블록은 프레임 모드로 코딩될 수도 있고 필

드 모드로 코딩될 수도 있다. 다음의 규칙이 B 영상에 대한 직접 모드 매크로블록 코딩에서 적용된다. 

만약 상호 연관된 블록이 프레임 모드이고 현재 직접 모드 매크로블록 또한 프레임 모드이면, 직접 모드 매크로[0101]

블록 내의 블록의 두 개의 관련 동작 벡터는 상호 연관된 블록으로부터 계산된다. 순방향 기준 프레임은 상호

연관된 블록에서 사용되는 것이 된다. 역방향 기준 프레임은 상호 연관된 블록이 존재하는 곳과 동일한 프레임

이 된다. 

만약 상호 연관된 블록이 프레임 모드이고 현재 직접 모드 매크로블록이 필드 모드이면, 직접 모드 매크로블록[0102]

내의 블록의 두 개의 관련 동작 벡터는 상호 연관된 블록의 동작 벡터에서 수직 요소가 2로 나누어진 것으로부

터 계산된다. 순방향 기준 필드는 상호 연관된 블록에서 사용되는 기준 프레임과 동일한 패리티 필드가 된다.

역방형 기준 필드는 상호 연관된 블록이 존재하는 역방향 기준 프레임과 동일한 필드가 된다. 

만약 상호 연관된 블록이 필드 모드이고 현재 직접 모드 매크로블록 또한 필드 모드이면, 직접 모드 매크로블록[0103]

내의 블록의 두 개의 관련 동작 벡터는 동일한 필드 패리티인 상호 연관된 블록으로부터 계산된다. 순방향 기준

필드는 상호 연관된 블록에서 사용되는 필드가 된다. 역방향 기준 필드는 상호 연관된 블록이 존재하는 것과 동

일한 필드가 된다.

만약 상호 연관된 블록이 필드 모드이고 현재 직접 모드 매크로블록이 프레임 모드이면, 직접 모드 매크로블록[0104]

내의 블록의 두 개의 관련 동작 벡터는 상호 연관된 블록의 동작 벡터에서 수직 요소에 2가 곱해진 것으로부터

계산된다. 순방향 기준 프레임은 필드 중 하나가 상호 연관된 블록에 의하여 사용되는 프레임이 된다. 역방향

기준 필드는 필드 중 하나에 상호 연관된 블록이 존재하는 프레임이 된다. 

대체 옵션(alternate option)은 직접 모드 블록이 상호 연관된 블록과 동일한 프레임 또는 필드 코딩 모드가 되[0105]

등록특허 10-1033398

- 12 -



도록 강제하는 것이다. 이 경우에, 만약 직접 모드 블록에 대한 상호 연관된 블록이 프레임 모드이면, 직접 모

드 블록 또한 프레임 모드가 된다. 직접 모드 블록의 두 개의 프레임 기반 동작 벡터는 상호 연관된 블록의 프

레임 기반 순방향 동작 벡터로부터 도출된다. 순방향 기준 프레임은 상호 연관된 블록에 의하여 사용된다. 역방

향 기준 프레임은 상호 연관된 블록이 존재하는 곳이 된다. 

그러나, 만약 직접 모드 내의 블록에 대하여 상호 연관된 블록이 필드 모드이면, 직접 모드 블록 또한 필드 모[0106]

드가 된다. 직접 모드 블록의 두 개의 필드 기반 동작 벡터는 상호 연관된 블록의 필드 기반 순방향 동작 벡터

로부터 도출된다. 순방향 기준 필드는 상호 연관된 블록에 의하여 사용된다. 역방향 기준 필드는 상호 연관된

블록이 존재하는 곳이 된다. 

B 영상 내의 매크로블록 또한 본 발명의 다른 실시예에 따라 AFF 코딩에서 스킵될 수 있다. B 영상 내의 스킵된[0107]

매크로블록은 아무런 코딩된 전송 계수 정보(coded transform coefficient information) 없이도 보통의 직접

모드 매크로블록으로 복구된다. B 영상 내의 스킵된 매크로블록에는 다음의 규칙이 적용된다. 만약 AFF 코딩이

매크로블록마다 수행되면, 스킵된 매크로블록은 프레임 모드이거나, 또는 그 역방향 기준 영상 내의 상호 연관

된 블록의 프레임이나 필드의 코딩 모드가 된다. 만약 AFF 코딩이 매크로블록 쌍에 대하여 수행되고 두 매크로

블록이 모두 스킵되면, 이들은 프레임 모드이거나, 또는 그 역방향 기준 영상 내의 상호 연관된 매크로블록 쌍

의 프레임이나 필드의 코딩 모드가 된다. 그러나, 만약 매크로블록 쌍 내의 매크로블록 중 하나만이 스킵되면,

그 프레임 또는 필드 코딩 모드는 같은 매크로블록 쌍의 스킵되지 않은 매크로블록과 같아진다. 만약 AFF 코딩

이 매크로블록 그룹에 대하여 수행되고 매크로블록 그룹 전체가 스킵되면, 모든 매크로블록은 프레임 모드이거

나 또는 역방향 기준 영상 내의 상호 연관된 매크로블록 그룹의 프레임이나 필드의 코딩 모드가 된다. 만약 적

어도 하나의 매크로블록이 스킵되지 않으면, 같은 그룹 내의 스킵된 매크로블록은 스킵되지 않은 매크로블록과

동일한 프레임 또는 필드 코딩 모드가 된다. 

상술한 바와 같이, 블록은 인트라 코딩될 수 있다. 인트라 블록(intra block)들은 공간적으로 예측 코딩된다.[0108]

매크로블록 레벨 AFF 코딩에는 매크로블록에 대하여 두 개의 인트라 코딩 모드가 가능하다. 첫째는 intra_4×4

모드이고, 둘째는 intra_16×16 모드이다. 두 경우 모두에 있어서, 각각의 픽셀값은 인접 블록의 실제로 복구된

픽셀값을 이용하여 예측된다. 픽셀값을 예측함으로써, 더욱 높은 압축률이 구현될 수 있다. intra_4×4 모드와

intra_16×16 모드는 이하에서 각각 더욱 상세하게 설명하기로 한다. 

intra_4×4 모드에 대하여, 도 14에 나타낸 바와 같이 4×4 픽셀 블록 내의 픽셀의 예측이 그 좌측 및 상부 픽[0109]

셀로부터  도출된다.  도  14에서,  4×4  픽셀  블록  내의  16  픽셀은  a에서  p까지  라벨링된다.  도  14에는

마찬가지로,  A에서  P까지의  인접  블록이  존재한다.  인접  픽셀은  대문자이다.  도  15에  나타낸  바와  같이,

intra_4×4  코딩에는  9가지의  서로  다른  예측  방향이  존재한다.  이들은  수직(0),  수평(1),  DC  예측(DC

prediction)(모드 2), 대각선 좌측/하단(3), 대각선 우측/하단(4), 수직-좌측(5), 수평-하단(6), 수직-우측(7)

및 수평-상단(8)이다. DC 예측은 인접한 모든 픽셀의 평균을 내어 특정 픽셀값을 예측한다. 

그러나,  intra_16×16  모드로는,  4가지의  서로  다른  예측  방향이  존재한다.  예측  방향들(prediction[0110]

direction)은 예측 모드들(prediction mode)이라고도 일컬어진다. 이들 예측 방향들은 수직 예측(0), 수평 예측

(1), DC 예측 및 평면 예측(plane prediction)이다. 평면 예측은 설명하지 않기로 한다. 

인트라 블록과 그 인접 블록은 프레임 모드로도 필드 모드로도 코딩될 수 있다. 인트라 예측은 재구성된 블록에[0111]

대하여 수행된다. 재구성된 블록은 블록이 실제로는 프레임 코딩 모드이든 필드 코딩 모드이든 관계없이 프레임

모드로도 필드 모드로도 표현될 수 있다. 단지 재구성된 블록들의 픽셀들만이 인트라 예측에 사용되므로, 다음

의 규칙이 적용된다. 

만약 4×4 픽셀 또는 16×16 픽셀의 블록이 프레임 모드이면, 블록의 픽셀값 예측 계산에 사용되는 인접 픽셀은[0112]

프레임 구조가 된다. 만약 4×4 픽셀 또는 16×16 픽셀의 블록이 필드 모드이면, 블록의 픽셀값 예측 계산에 사

용되는 인접 픽셀은 동일한 필드 패리티인 필드 구조가 된다. 

선택된 4×4 픽셀 블록의 인트라 예측 모드(intra_pred_mode)는 인접 블록의 예측 모드와 밀접하게 상호 연관된[0113]

다. 이를 도 16a에서 표현하고 있다. 도 16a를 참조하면 A와 B는 C의 인접 블록이다. 블록 C의 예측 모드를 입

증해 보기로 한다. 도 16b는 비트스트림 내의 인트라 예측 정보의 순서를 나타낸다. A와 B의 예측 모드가 알려

지면(A 또는 B 또는 이들 모두가 슬라이스의 외부에 있는 경우를 포함), C에 대한 가장 개연성 있는 예측 모드

(most_probable_mode)가 주어진다. 만약 블록 A와 B 중 하나가 "외부(outside)"에 있으면, 가장 개연성 있는

예측 모드는 DC 예측(모드 2)과 같아진다. 그렇지 않으면 블록 A와 B에 사용되는 예측 모드의 최소값과 같아진
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다. 인접 블록이 코딩된 16×16 인트라 모드이면, 예측 모드는 DC 예측 모드가 된다. 인접 블록이 코딩된 논-인

트라(non-intra) 매크로블록이면, 예측 모드는 보통의 경우에 "모드 2:DC 예측"이 되고, 강제 인트라 업데이트

(constrained intra update)인 경우에는 "외부"가 된다. 

4×4 블록에 대한 예측 모드 번호를 신호하기 위해서는 먼저 use_most_probable_mode라는 파라미터가 전송된다.[0114]

이 파라미터는 1비트의 코드워드로 표현되며 0 또는 1의 값을 가질 수 있다. 만약 use_most_probable_mode가 1

이면 가장 개연성 있는 모드가 사용된다. 그렇지 않으면 0 내지 7의 값을 가질 수 있는 추가적인 파라미터인

remaining_mode_selector가 3비트의 코드워드로 전송된다. 코드워드는 remaining_mode_selector 값의 이진 표

현이 된다. 예측 모드 번호는 다음과 같이 계산된다:

if(remaining_mode_selector < most_probable_mode)[0115]

intra_pred_mode = remaining_mode_selector;[0116]

else[0117]

intra_pred_mode = remaining_mode_selector + 1;[0118]

따라서 블록 C에 할당된 예측 모드들의 순서는 가장 개연성 있는 모드로부터 잔여 모드로의 오름차순이 된다. [0119]

본 발명의 실시예는 4×4 픽셀 블록의 인트라 예측 모드나 16×16 픽셀 블록의 인트라 예측 모드에 대한 인트라[0120]

모드 예측에 적용되는 다음의 규칙을 포함한다. 블록 C와 그 인접 블록인 A와 B는 프레임 모드일 수도 있고 필

드 모드일 수도 있다. 다음 규칙 중 하나는 적용되어야 한다. 도 16a-b가 규칙에 대한 다음의 설명에 사용된다. 

규칙 1: A 또는 B는 A 또는 B가 C와 동일한 프레임/필드 모드인 경우에만 C의 인접 블록으로서 사용된다. 그렇[0121]

지 않으면 A 또는 B는 외부에 있는 것으로 취급된다. 

규칙 2: A 및 B는 그 프레임/필드 코딩 모드와 무관하게 C의 인접 블록으로서 사용된다. [0122]

규칙 3: 만약 C가 프레임 모드로 코딩되고 (x,y) 좌표를 가지면, A는 (x,y-1)의 좌표를 가지며 B는 (x-1,y)의[0123]

좌표를 가진다.  그렇지 않으면,  만약 C가 필드 모드로 코딩되고 (xf,yf)의 좌표를 가지면 A는 필드 좌표가

(xf,yf-1)인 블록으로서 C와 동일한 필드 극성을 가지며, B는 필드 좌표가 (xf-1, yf)인 블록으로서 C와 동일한

필드 극성을 가진다. 

규칙 4: 이 규칙은 매크로블록 쌍에만 적용된다. 도 16b의 3,6,7,9,12,13,11,14 및 15번 블록의 예측 모드를 디[0124]

코딩하는 경우에, 이들 블록과 그 좌측 인접 블록은 현재 블록과 동일한 매크로 블록 내에 있다. 그러나, 1,4

및 5번 블록의 예측 모드를 디코딩하는 경우에는, 상부 블록(블록 A)은 현재 매크로블록 쌍과는 다른 매크로블

록 쌍에 존재한다. 2,8 및 10번 블록의 예측 모드를 디코딩하는 경우에는, 좌측 블록(블록 B)은 상이한 매크로

블록 쌍에 존재한다. 0번 블록의 예측 모드를 디코딩하는 경우에는, 좌측 및 상부 블록이 모두 상이한 매크로블

록 쌍에 존재한다. 필드 디코딩 모드 내의 매크로블록에 대해서는 0,1,4,5,2,8 및 10번 블록의 인접 블록은 다

음과 같이 정의될 수 있다:

만약 위 매크로블록 쌍(170)이 필드 모드로 디코딩되면, 상부-필드 매크로블록(top-field macroblock)(173) 내[0125]

의 0,1,4 및 5번 블록에 대하여, 상부-필드 매크로블록(173) 내의 10,11,14 및 15번 블록은 각각 도 17a에 나타

낸 바와 같이 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 상부 인접 블록으로 취급된다. 하부-필드 매크로블록(174) 내의

0,1,4 및 5번 블록에 대하여, 위 매크로블록 쌍(170)의 하부-필드 매크로블록 내의 10,11,14 및 15번 블록은 각

각 도 17a에 나타낸 바와 같이 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 상부 인접 블록으로 취급된다. 

그러나, 만약 위 매크로블록 쌍(170)이 프레임 모드로 디코딩되면, 상부-필드 매크로블록(173) 내의 0,1,4 및 5[0126]

번 블록에 대하여 위 매크로블록 쌍(170)의 하부-프레임 매크로블록(176) 내의 10,11,14 및 15번 블록은 도 17b

에 나타낸 바와 같이 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 상부 인접 블록으로 취급될 것이다. 하부-필드 매크로블

록(174)  내의  0,1,4  및  5번  블록에  대하여,  위  매크로블록  쌍(170)의  하부-프레임  매크로블록(176)  내의

10,11,14 및 15번 블록은 도 17b에 나타낸 바와 같이 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 상부 인접 블록으로 취급

될 것이다. 

만약 좌측 매크로블록 쌍(172)이 필드 모드로 디코딩되면, 상부-필드 매크로블록(173) 내의 0,2,8 및 10번 블록[0127]

에 대하여 좌측 매크로블록 쌍(172)의 상부-필드 매크로블록(173) 내의 5,7,13 및 15번 블록은 각각 도 17c에

나타낸 바와 같은 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 좌측 인접 블록으로 취급될 것이다. 하부-필드 매크로블록

(174)  내의  0,2,8  및  10번  블록에  대하여,  좌측  매크로블록  쌍(172)의  하부-프레임  매크로블록(174)  내의
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5,7,13 및 15번 블록은 각각 도 17c에 나타낸 바와 같은 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 좌측 인접 블록으로

취급될 것이다. 

만약 좌측 매크로블록 쌍(172)이 프레임 모드로 디코딩되면, 상부-필드 매크로블록(173) 내의 0,2,8 및 10번 블[0128]

록에 대하여, 좌측 매크로블록 쌍(172)의 상부-프레임 매크로블록(175) 내의 5,7,13 및 15번 블록은 도 17d에

나타낸 바와 같은 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 좌측 인접 블록으로 취급될 것이다. 하부-필드 매크로블록

(174)  내의  0,2,8  및  10번  블록에  대하여,  좌측  매크로블록  쌍(172)의  하부-프레임  매크로블록(176)  내의

5,7,13 및 15번 블록은 도 17d에 나타낸 바와 같은 현재 매크로블록 쌍(171)에 대한 좌측 인접 블록으로 취급될

것이다. 

슬라이스의 윗쪽 경계 상의 매크로블록 쌍에 대하여, 만약 좌측 매크로블록 쌍(172)이 프레임 디코딩 모드라면,[0129]

필드 매크로블록을 예측하는 데에 사용되는 인트라 모드 예측값이 DC 예측에 설정될 것이다. 

인트라 코딩과 인트라 모드 예측에 관한 위와 같은 설명은 적응성 블록 변환(adaptive block transform)에 확장[0130]

될 수 있다. 

본 발명의 다른 실시예는 루프 필터링(loop filtering)이 재구성된 블록에 대하여 수행되는 것이다. 재구성된[0131]

블록은 블록이 프레임 코딩 모드였든지 필드 코딩 모드였든지와 무관하게 프레임 구조로도 필드 구조로도 표현

될 수 있다. 루프(디블록(deblock)) 필터링은 인접 블록의 픽셀을 가중평균하는 절차이다. 도 12는 루프 필터링

을 설명하고 있다. 도 12의 E가 재구성된 블록이고, A,B,C 및 D가 재구성된 인접 블록이라고 할 때, 이들은 모

두 프레임 구조로 표현된다. A,B,C,D 및 E는 프레임 코딩될 수도, 필드 코딩될 수도 있으므로, 다음의 규칙이

적용된다:

규칙 1: 만약 E가 프레임 코딩되면, 루프 필터링은 E 및 인접 블록인 A,B,C 및 D 상의 픽셀에 대하여 수행된다. [0132]

규칙 2: 만약 E가 필드 코딩되면, 루프 필터링은 E 및 인접 블록인 A,B,C 및 D의 상부 필드와 하부 필드에 대하[0133]

여 따로따로 수행된다. 

본 발명의 다른 실시예는 경계 픽셀을 반복함으로써 재구성된 프레임에 대하여 패딩(padding)을 수행하는 것이[0134]

다. 경계 블록은 프레임 모드로도 필드 모드로도 코딩될 수 있으므로, 다음의 규칙이 적용된다:

규칙 1: 경계 블록의 좌측 또는 우측 수직 라인 상의 픽셀은 필요하다면 반복된다.[0135]

규칙 2: 만약 경계 블록이 프레임 코딩이면, 경계 블록의 상부 또는 하부 수평 라인 상의 픽셀은 반복된다.[0136]

규칙 3: 만약 경계 블록이 필드 코딩이면, 경계 블록의 두 개의 상부 또는 하부 수평(두 개의 필드) 라인 상의[0137]

픽셀은 선택적으로 반복된다. 

본 발명의 다른 실시예는 2차원 변환 계수(two-dimensional transform coefficient)가 엔트로피 코딩(entropy[0138]

coding) 이전에 일련의 일차원 계수로 변환되는 것이다. 스캐닝 경로는 지그재그일 수도 있고 아닐 수도 있다.

지그재그 스캐너는 전진 시퀀스(progressive  sequence)에 바람직하지만, 느린 속도로 교차 시퀀스(interlace

sequence)에도 사용될 수 있다. 지그재그가 아닌 스캐너는 교차 시퀀스에 바람직하다. 매크로블록 AFF 코딩에

대하여, 다음의 옵션이 사용될 수 있다:

옵션 1: 지그재그가 아닌 스캐너들이 필드 코딩에서의 매크로블록에 사용되는 동안 지그재그 스캔은 프레임 모[0139]

드로의 매크로블록에 사용된다. 

 옵션 2: 지그재그 스캔이 프레임 모드와 필드 모드로의 매크로블록에 대하여 모두 사용된다. [0140]

옵션 3: 지그재그가 아닌 스캔이 프레임 모드와 필드 모드로의 매크로블록에 대하여 모두 사용된다. [0141]

이상의 설명은 본 발명의 실시예를 설명하고 묘사하기 위한 목적으로만 표현되었다. 이는 본 발명을 개시된 특[0142]

정 형태로 한정하고자 하는 의도가 아니다. 다양한 변형과 변경이 이상에서의 가르침에 따라 가능하다. 

상술한 실시예는 본 발명의 원리와 일부 실제적인 응용례를 설명하기 위하여 선택되어 설명되었다. 상술한 상세[0143]

한 설명에 힘입어 당업자는 본 발명을 다양한 실시예로써 실시할 수 있을 것이며, 특정 용도에 적합하도록 다양

한 변경도 기대할 수 있을 것이다. 본 발명의 범위는 다음과 같은 청구항에 의하여 정의된다.

도면의 간단한 설명

첨부된 도면은 본 발명의 다양한 실시예를 나타내면서 상세한 설명의 일부를 이룬다. 이하의 상세한 설명과 함[0012]
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께, 도면은 본 발명의 원리를 예시 및 설명한다. 도시된 실시예는 본 발명의 예시일 뿐, 본 발명의 범위를 제한

하지는 않는다. 

도 1은 본 발명을 구현하기 위하여 사용되는, MPEG-4 파트 10 AVC/H.264 표준과 같은 대표적인 비디오 코딩 표[0013]

준에 의하여 정의되는 바와 같은 세가지 타입의 영상의 대표적인 시퀀스를 나타낸 도면, 

도 2는 각각의 영상이 본 발명의 일례에 따라 매크로블록을 포함하는 슬라이스로 바람직하게 분할된 것을 나타[0014]

낸 도면, 

도 3a는 본 발명의 일례에 따라 매크로블록이 16×8 픽셀의 블록크기로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면, [0015]

도 3b는 본 발명의 일례에 따라 매크로블록이 8×16 픽셀의 블록크기로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면, [0016]

도 3c는 본 발명의 일례에 따라 매크로블록이 8×8 픽셀의 블록크기로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면, [0017]

도 3d는 본 발명의 일례에 따라 매크로블록이 8×4 픽셀의 블록크기로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면, [0018]

도 3e는 본 발명의 일례에 따라 매크로블록이 4×8 픽셀의 블록크기로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면, [0019]

도 3f는 본 발명의 일례에 따라 매크로블록이 4×4 픽셀의 블록크기로 더욱 분할될 수 있음을 나타낸 도면, [0020]

도 4는 본 발명의 일례를 나타내는 모션 보상에 의한 시간 예측을 이용한 영상 구성 예시를 나타낸 도면,[0021]

도 5는  필드 모드로 인코딩되어야 하는 경우에 매크로블록이 상부 필드와 하부 필드로 나뉘는 것을 나타낸[0022]

도면, 

도 6a는 본 발명의 일례에 따라 필드 모드로 인코딩되는 매크로블록이 16×8 픽셀 크기의 블록으로 분할될 수[0023]

있음을 나타낸 도면, 

도 6b는 본 발명의 일례에 따라 필드 모드로 인코딩되는 매크로블록이 8×8 픽셀 크기의 블록으로 분할될 수 있[0024]

음을 나타낸 도면, 

도 6c는 본 발명의 일례에 따라 필드 모드로 인코딩되는 매크로블록이 4×8 픽셀 크기의 블록으로 분할될 수 있[0025]

음을 나타낸 도면, 

도 6d는 본 발명의 일례에 따라 필드 모드로 인코딩되는 매크로블록이 4×4 픽셀 크기의 블록으로 분할될 수 있[0026]

음을 나타낸 도면, 

도 7은 본 발명의 일례에 따라 한 쌍의 매크로블록에 대한 AFF 코딩에서 사용될 수 있는 대표적인 한 쌍의 매크[0027]

로블록을 나타낸 도면, 

도 8은 필드 모드로 인코딩될 한 쌍의 매크로블록이 먼저 하나의 상부 필드 16×16 픽셀 블록과 하나의 하부 필[0028]

드 16×16 픽셀 블록으로 나뉘는 것을 나타낸 도면, 

도 9는 한 쌍의 매크로블록에 대한 AFF 코딩에서의 두가지 가능한 스캐닝 경로(scanning path)를 나타낸 도면, [0029]

도 10은 한 쌍의 매크로블록에 대한 AFF 코딩의 개념을 4 또는 그 이상의 인접(neighboring) 매크로블록의 그룹[0030]

에 대한 AFF 코딩으로 확장하는 본 발명의 다른 실시예를 나타낸 도면, 

도 11은 스트림 내의 각각의 매크로블록과 관련된 정보를 포함하는 비트스트림 내에 포함된 정보의 일부를 나타[0031]

낸 도면, 

도 12는 인코딩될 블록과 그 인접 블록을 나타낸 도면으로서, 매크로블록 내의 블록의 PMV를 계산하는 다양한[0032]

바람직한 방법을 설명하는 데에 사용될 도면,

도 13은 스캐닝 경로가 수직 수캐닝 경로(vertical scanning path)인 경우에 인접 블록의 다른 정의를 나타낸[0033]

도면, 

도 14는 본 발명의 일레에 따라 인접 블록의 픽셀 값(pixel value)으로부터 각각의 픽셀 값이 예측되는 것을 나[0034]

타낸 도면, 

도 15는 인트라 4×4 코딩에 관한 상이한 예측 방향(prediction direction)을 나타낸 도면, [0035]

도 16a-b는 선택된 4×4 픽셀 블록의 인트라-예측 모드(intra-prediction mode)(intra_pred_mode)가 인접 블록[0036]
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의 예측 모드와 고도로 상호연관되어 있음을 나타낸 도면, 

도 17a-d는 인코딩될 현재 매크로블록 쌍과의 관계에서의 인접 블록의 정의를 나타낸 도면이다. [0037]

도면 전반에 걸쳐서 동일한 참조부호가 유사하지만 반드시 동일하지는 않은 요소에 할당될 수 있다. [0038]
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