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本发明揭露一种使用解码器推导的运动信

息基于双向匹配或模板匹配的视频编码方法及

装置。根据一种方法，使用模板匹配推导当前模

板的第一参考表(例如表0/表1)内最佳模板。基

于该当前模板，第一参考表内该最佳模板或两

者，决定新当前模板。使用新当前模板推导第二

参考表(例如表0/表1)内最佳模板。该流程在该

第一参考表及该第二参考表重复直到重复达到

一数量。该新当前模板的推导可取决于包含该当

前区块的图片的图片类型。
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1.一种使用视频补偿的视频编码方法，其特征在于，该方法包含：

接收与当前图像内当前区块或子区块相关的输入数据；

使用模板匹配推导该当前区块或子区块的当前模板的一或多个第一最佳模板，其由第

一参考表内一或多个第一最佳运动向量所指向，其中该一或多个第一最佳运动向量是根据

模板匹配推导；

在推导该一或多个第一最佳模板之后，基于该当前模板，该一或多个第一最佳模板或

两者，决定新当前模板；

使用模板匹配推导该当前区块或子区块之该新当前模板的一或多个第二最佳模板，其

由第二参考表内一或多个第二最佳运动向量所指向，其中该一或多个第二最佳运动向量是

根据该模板匹配推导，且其中该第一参考表与该第二参考表属于包含表0与表1的一组，且

该第一参考表与该第二参考表不同；

自一组运动向量候选或运动向量预测子候选，决定最终运动向量或最终运动向量预测

子，该组运动向量候选或运动向量预测子候选包含与该一或多个第一最佳运动向量及该一

或多个第二最佳运动向量相关的一或多个最佳运动向量；以及

分别在编码器端或解码器端使用该最终运动向量或该最终运动向量预测子，编码或译

码该当前区块或子区块或该当前区块或子区块的当前运动向量。

2.如权利要求1所述的方法，其特征在于，其中该新当前模板等于(2*(当前模板)–

LIST_X模板)，且其中LIST_X模板对应该一或多个第一最佳模板，该一或多个第一最佳模板

由第一参考表中的一或多个第一最佳运动向量所指向，且“X”等于“0”或“1”。

3.如权利要求2所述的方法，其特征在于，其中在推导一或多个第二最佳模板之后，为

了再于该第一参考表中推导一或多个第一最佳模板，基于该当前模板，该一或多个第二最

佳模板或两者决定另一个新当前模板，最佳模板搜寻在该第一参考表及该第二参考表重复

直到重复达到一数量。

4.如权利要求1所述的方法，其特征在于，其中是否允许该新当前模板取决于包含该当

前区块的图片的图片类型。

5.一种使用运动补偿的视频编码装置，其特征在于，该装置包含一或多个电子电路或

处理器用于：

接收与当前图像内当前区块或子区块相关的输入数据；

使用模板匹配推导该当前区块或子区块的当前模板的一或多个第一最佳模板，其由第

一参考表内一或多个第一最佳运动向量所指向，其中该一或多个第一最佳运动向量是根据

模板匹配推导；

在推导该一或多个第一最佳模板之后，基于该当前模板，该一或多个第一最佳模板或

两者，决定新当前模板；

使用模板匹配推导该当前区块或子区块的该新当前模板的一或多个第二最佳模板，其

由第二参考表内一或多个第二最佳运动向量所指向，其中该一或多个第二最佳运动向量是

根据该模板匹配推导，且其中该第一参考表与该第二参考表属于包含表0与表1的一组，且

该第一参考表与该第二参考表不同；

自一组运动向量候选或运动向量预测子候选，决定最终运动向量或最终运动向量预测

子，该组运动向量候选或运动向量预测子候选包含与该一或多个第一最佳运动向量及该一
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或多个第二最佳运动向量相关的一或多个最佳运动向量；以及

分别在编码器端或解码器端使用该最终运动向量或该最终运动向量预测子，编码或译

码该当前区块或子区块或该当前区块或子区块的当前运动向量。
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视频编码的样式基础的运动向量推导之方法及装置

[0001] 分案说明

[0002] 本申请是申请号201780018068.4，发明名称为视频编码的样式基础的运动向量推

导之方法及装置的发明专利申请的分案申请。

技术领域

[0003] 本发明有关于使用译码端推导的运动信息(decoder  side  derived  motion 

information)的视频编码的运动补偿。更具体地，本发明是有关于对以样式为基础的运动

向量推导(pattern‑based  motion  vector  derivation)的性能改善或减少复杂度。

背景技术

[0004] 在采用运动补偿帧间预测(motion‑compensated  Inter  prediction)的普通视频

编码系统中，运动信息通常由编码器端发送到解码器端，如此解码器能正确执行运动补偿

帧间预测。在这样系统中，运动信息会占用一些编码位。为了改进编码效率，在VCEG‑AZ07中

揭露了一种解码器端的运动向量推导方法(Jianle  Chen等人，Further  improvements  to 

HMKTA‑1 .0 ,ITU‑Telecommunications  Standardization  Sector ,Study  Group 

16Question  6,Video  Coding  Experts  Group(VCEG) ,第52次会议:2015年6月19‑26,华沙，

波兰)。根据VCEG‑AZ07，解码器端运动向量推导方法使用两个帧率升高转换(Frame  Rate 

Up‑Conversion，FRUC)模式。FRUC模式中的一个被称做B‑片双向匹配(bilateral 

matching)而FRUC模式中的另一个被称做P‑片或B‑片的模板匹配(template  matching)。

[0005] 图1显示FRUC双向匹配模式的一个例子，其中当前区块110的运动信息是基于两个

参考图像推导。当前区块的运动信息是通过延着当前区块(Cur  block)的运动轨道(motion 

trajectory)140上找到在两个不同参考图像(即Ref0与ref1)中的两个区块(120与130)之

间的最佳匹配来推导。在连续运动轨道的假定下，指向两个参考区块的与ref0相关的运动

向量MV0以及与Ref1相关的运动向量MV1应该与时域距离(temporal  distances)成比例，即

TD0与TD1，在当前图像(即Cur  pic)与两个参考图像之间。

[0006] 图2显示FRUC模板匹配模式的一个例子。当前图像(即Cur  pic)中的当前区块210

的邻接区域(neighbouring  areas)(220a与220b)用做一个模板，来与参考图像(即Ref0)中

的对应模板(230a与230b)匹配。模板220a/220b与模板230a/230b之间的最佳匹配会决定一

解码器推导的运动向量(decoder  derived  motion  vector)240。虽然Ref0如图2所示，Ref1

也可做为参考图像。

[0007] 根据VCEG‑AZ07，在merge_flag或skip_flag为真时发信(signalled)FRUC_mrg_

flag。如果FRUC_mrg_flag为1，那么FRUC_merge_mode被发信来指示双向匹配合并模式

(bilateral  matching  merge  mode)或模板匹配合并模式被选择。如果FRUC_mrg_flag为0，

这暗示使用一般合并模式(regular  merge  mode)且在此情况下发信一个合并索引(merge 

index)。在视频编码中，为了改善编码效率，一个区块的运动向量可用运动向量预测

(motion  vector  prediction，MVP)来预测，其中会产生一个候选表。在合并模式中可使用
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合并候选表(merge  candidate  list)来编码一个区块。当使用合并模式来编码一个区块

时，区块的运动信息(e.g.motion  vector)可用合并MV表中的候选MV中的一个表示。因此，

取代直接传输区块的运动信息，传输一个合并索引(merge  index)给解码器端。解码器维持

一个同样的合并表且使用合并索引来取回(retrieve)由合并索引发信的合并候选。一般来

说，合并候选表(merge  candidate  list)包含少数候选并且传输合并索引比传输运动信息

更有效。当区块在合并模式下编码时，其运动信息通过发信一个合并索引与临近区块的运

动信息“合并”，而非实际上传输运动信息。可是，预测残值(prediction  residuals)仍要传

输。在预测残值为零或非常小的情况下，预测残值被“跳过(skipped)”(即跳过模式)并且区

块用合并索引来确认合并表中的合并MV来于跳过模式下编码。

[0008] 虽然术语FRUC是指帧率上升转换(Frame  Rate  Up‑Conversion)的运动向量，但其

技术是用于解码器推导一或多个合并MV候选而无需实际传输运动信息。如此，本申请中

FRUC也被称做解码器推导的运动信息。因为模板匹配方法是基于样式的推导技术

(pattern‑based  MV  derivation  technique)，FRUC的模板匹配方法在本申请中也被称做

基于样式的推导(Pattern‑based  MV  Derivation，PMVD)。

[0009] 在解码器端MV推导方法，叫做时域推导的MVP的新的时域MVP是通过扫描所有参考

帧内的所有MV来推导。为了推导LIST_0时域推导的MVP，对于LIST_0参考帧中的每个LIST_

0MV，MV被缩放(scaled)以指向当前帧。被缩放之MV所指向的当前帧内的4x4区块是目标当

前区块(target  current  block)。该MV进一步缩放以指向到在LIST_0中的refIdx等于0的

参考图像给该目标当前区块。该进一步缩放的MV因目标当前区块被储存于LIST_0MV字段

内。图3A与图3B分别显示List_0与List_1的推导时域推导的MVP的例子。在图3A与图3B中，

每个小正方形区块对应于4x4区块。时域推导的MVP的流程扫描所有参考图像中缩有4x4区

块内的所有MV，以产生当前帧的时域推导的LIST_0与LIST_1的MVP。例如，图3A中，区块310，

区块312及区块314分别对应当前图像的4x4区块，索引等于0(即refidx＝0)的List_0参考

图像以及索引等于1(即refidx＝1)的List_0参考图像。索引等于1的List_0参考图像的两

个区块内的运动向量320与330是已知的。然后，时域推导的MVP  322与332能通过分别缩放

运动向量320与330推导。缩放的MVP接着被指派给一个对应区块。类似的，在图3B中，区块

340，区块342与区块344分别对应当前图像的4x4区块，索引等于0(即refidx＝0)的List_1

参考图像以及索引等于1(即refidx＝1)的List_1参考图像。索引等于1的List_0参考图像

的两个区块内的运动向量350与360是已知的。然后，时域推导的MVP  352与362能通过分别

缩放运动向量350与360推导。

[0010] 对于双向匹配合并模式及模板匹配合并模式，采用两阶段匹配(two‑stage 

matching)。第一阶段是PU‑级(PU‑level)匹配，且第二阶段为子‑PU‑级匹配。于PU‑级匹配

中，分别选择LIST_0与LIST_1中多个初始MV。这些MV包含来自合并候选的MV(即传统的合并

候选，例如HEVC标准中指定的那些)以及来自时域推导的MVP的MV。为两个表产生两个不同

的主要(staring)MV组。对于一个表中的每个MV，通过合成该MV与镜像(mirrored)MV来产生

MV对(pair)，该镜像MV是通过缩放该MV到另一表来推导。对于每个MV对，两个参考区块通过

使用该MV对来补偿。计算这两个区块的绝对差之和(sum  of  absolutely  differences，

SAD)。选择具有最小SAD的MV对为最佳MV对。

[0011] 在推导PU的最佳MV之后，执行钻石搜寻(diamond  search)来改善MV对。改善精度
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为1/8‑pel。改善的搜寻范围限制在±1像素内。最终MV对是PU‑级推导之MV对。钻石搜寻是

一种视频编码界熟知的快速区块匹配运动估计算法。因此，钻石搜寻算法之细节不再赘述。

[0012] 对于第二阶段子‑PU‑级搜寻，当前PU被划分为子‑PU。子‑PU的深度(例如3)在序列

参数组(sequence  parameter  set，SPS)中发信。最小子‑PU尺寸为4x4区块。对于每个子‑

PU，在LIST_0与LIST_1中选择多个开始MV，其包含PU‑级推导之MV，零MV，当前子‑PU与右下

(bottom‑right)区块的HEVC同位(collocated)TMVP，当前子‑PU的时域推导的MVP，以及左

面及上面PU/子‑PU的MV。通过使用例如PU‑级搜寻的类似机制，决定子‑PU的最佳M对。执行

钻石搜寻来改善MV对。执行该子‑PU的运动补偿来产生该子‑PU的预测子(predictor)。

[0013] 对于模板匹配合并模式，上面4列与左面4行的重建(reconstructed)像素用来形

成一模板。执行模板匹配来寻找最佳匹配的模板及其对应MV。模板匹配也采用两阶段匹配。

在PU‑级匹配中，分别选择LIST_0与LIST_1中的多个开始MV。这些MV包含来自合并候选的MV

(即传统合并候选，例如在HEVC标准中指定的那些)以及来自时域推导的MVP的MV。产生两个

表的两个不同开始MV。对于一个表中的每个MV，计算具有该MV的模板的SAD成本。具有最小

成本的MV为最佳MV。接着执行钻石搜寻来改善MV。改善精度为1/8‑pel。改善搜寻范围限制

在±1像素内。最终MV是PU‑级推导的MV。LIST_0与LIST_1中的MV是独立产生的。

[0014] 对于第二阶段子‑PU‑级搜寻，当前PU被划分为子‑PU。子‑PU的深度(例如3)在序列

参数组SPS中发信。最小子‑PU尺寸为4x4区块。对于每个在左面或顶部PU边界的子‑PU，在

LIST_0与LIST_1中选择多个开始MV，其包含PU‑级推导的MV的MV，零MV，当前子‑PU与右下

(bottom‑right)区块的HEVC同位(collocated)TMVP，当前子‑PU的时域推导的MVP，以及左

面及上面PU/子‑PU的MV。通过使用例如PU‑级搜寻的类似机制，决定子‑PU的最佳M对。执行

钻石搜寻来改善MV对。执行该子‑PU的运动补偿来产生该子‑PU的预测子。因为这些PU不是

在左面或顶部PU边界，不采用第二阶段子‑PU‑级搜寻，且对应MV设为等于第一阶段中的MV。

[0015] 在此解码器MV推导方法中，也用模板匹配来产生帧间模式编码的MVP。当选择一参

考图像时，执行模板匹配来于选择的参考图像上寻找一最佳模板。其对应MV为推导的MVP。

该MVP被插入进AMVP中第一位置。AMVP表示进阶MV预测，其中当前MV是使用候选表来预测编

码(coded  predictively)。当前MV与候选表中选择的MV候选之间的差被编码。

[0016] 双向光流(Bi‑directional  optical  flow，BIO)于JCTVC‑C204中揭露(作者为

Elena  Alshina与Alexander  Alshin，“Bi‑directional  optical  flow”，Joint 

Collaborative  Team  on  Video  Coding(JCT‑VC)of  ITU‑T  SG16  WP3  and  ISO/IEC  JTC1/

SC29/WG11第三次会议:广州，中国，7‑15，2010年10月)以及VECG‑AZ05中揭露(作者为

E.Alshina等人，Known  tools  performance  investigation  for  next  generation  video 

coding,ITU‑T  SG  16Question  6,Video  Coding  Experts  Group(VCEG) ,第52次会议:June 

2015年6月19‑26 ,华沙，波兰，Document:VCEG‑AZ05)。BIO使用光流与稳定运动(steady 

motion)的假定来达成采样级运动改善(sample‑level  motion  refinement)。这仅为真双

向预测区块采用，其从两个参考帧预测而来，其中一个是先前帧而另一个是后续帧。于

VCEG‑AZ05中，BIO使用5x5窗口来推导每个采样的运动改善。因此，对于NxN区块，一(N+4)x

(N+4)区块的运动补偿结果与对应梯度信息(gradient  information)用于推导NxN区块的

采样‑基础的运动改善。根据VCEG‑AZ05，使用一个6‑抽头梯度滤波器(6‑Tap  gradient 

filter)与6‑抽头插值滤波器来产生BIO的梯度信息。因此，BIO的计算复杂度比传统的双向
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预测更高。为了更进一步提升BIO的性能，提出下面方法。

[0017] 在Marpe等人所写的技术论文中(D.Marpe,H.Schwarz,and  T.Wiegand,“Context‑

Based  Adaptive  Binary  Arithmetic  Coding  in  the  H .264/AVC  VideoCompression 

Standard”,IEEE  Transactions  on  Circuits  and  Systems  for  VideoTechnology ,

Vol.13,No.7,pp.620‑636,2003年7月)，提出HEVC  CABAC的多参数机率(multi‑parameter 

probability)更新(上下文适应性二进制编码)。参数N＝1/(1–α)是之前编码的单元(bins)

数量的量度，其对当前更新(up‑date)有很重要影响(“窗口尺寸”)。该值在一定意义上决定

系统所需的平均存储。决定模型的灵敏度参数的选择是一个困难且重要问题。灵敏的系统

能迅速应对真实变化。另一方面，不灵敏的模型不会对噪声及随机误差反应。两个参数都有

用，但是互相制约。通过使用不同控制讯号，能于编码中改变α。可是，这种方式非常费力与

复杂。如此，不同αi可同时计算不同值：

[0018] pi_new＝(1‑αi)y+αi  pi_old.   (1)

[0019] 加权平均(Weighted  average)用于下个单元机率预测：

[0020] pnew＝Σβi  pi_new.   (2)

[0021] 上面等式中，βi是权重因子(weighting  factor)。于AVC  CABAC中，查找表(即m_

aucNextStateMPS与m_aucNextStateLPS)及索引网格(exponential  mesh)用于机率更新。

可是，机率更新可使用平均网格(uniform  mesh)与无乘法的具体计算(explicit 

calculation  with  multiplication  free  formula)。

[0022] 假定机率pi由从0到2k的整数表示，机率由下面决定：

[0023] pi＝Pi/2k.

[0024] 若’αi是二次方数的反数(即αi＝1/2Mi)，那么我们就得到机率更新的无乘法方程

式：

[0025] Pi＝(Y>>Mi)+P–(Pi>>Mi) .   (3)

[0026] 上面等式中，“>>Mi”表示右移Mi位移操作。该等式预测机率为下个单元会是“1”，

其中Y＝2k如果最后编码单元是“1”而Y＝0如果最后编码单元是“0”。

[0027] 为了在复杂度增加与性能改善之间保持平衡，使用仅包含两个参数的机率估计的

线性组合：

[0028] P0＝(Y>>4)+P0–(P0>>4)   (4)

[0029] P1＝(Y>>7)+P1–(P0>>7)   (5)

[0030] P＝(P0+P1+1)>>1   (6)

[0031] 对于AVC  CABAC中的机率计算，浮点值总是小于或等于1/2。如果机率超过该限值，

LPS(最不可能符号，least  probable  symbol)变成MPS(最有可能符号，most  probable 

symbol)以此来保持上述间隔(interval)内的机率。这个概念具有一些明显优点，例如减小

查找表尺寸。

[0032] 可是，多参数更新模型的上述方法的直接产生(direct  generalization)可能会

碰到一些困难。在实作中，一个机率估计能超过限值而另一个仍然小于1/2。因此，或者每个

Pi需要MPS/LPS切换或者一些平均值需要MPS/LPS切换。在两种情况下，其引入了额外复杂

度但也并未取得显著性能提升。因此，本申请提出提高机率的允许水平(以浮点值计)到最

高1且禁止MPS/LPS切换。因此，推导到储存RangeOne或RangeZero的查找表(LUT)。
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发明内容

[0033] 为了解决上面的技术问题，本申请特提供一种新的使用运动补偿的视频编码的方

法及装置。

[0034] 于一方法中，使用模板匹配推导当前模板的第一参考表(例如表0/表1)内最佳模

板。基于该当前模板，第一参考表内该最佳模板或两者，决定新当前模板。使用新当前模板

推导第二参考表(例如表0/表1)内最佳模板。该流程在该第一参考表及该第二参考表重复

直到重复达到一数量。该新当前模板的推导可取决于包含该当前区块的图片的图片类型。

[0035] 本发明所提供的使用运动补偿的视频编码的方法及装置能够提高编解码效率。

附图说明

[0036] 图1显示使用双向匹配技术的运动补偿的例子，其中当前区块由沿着运动轨道的

两个参考区块所预测。

[0037] 图2显示使用模板匹配技术的运动补偿的例子，其中当前区块的模板与参考图像

内的参考模板匹配。

[0038] 图3A显示LIST_0参考图像的时域运动向量预测(temporal  motion  vector 

prediction，MVP)推导流程的例子。

[0039] 图3B显示LIST_1参考图像的时域运动向量预测(temporal  motion  vector 

prediction，MVP)推导流程的例子。

[0040] 图4显示根据本发明一实施例的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的

流程图，其中合并索引用不同码字发信。

[0041] 图5显示根据本发明一实施例的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的

流程图，其中第一阶段MV或第一阶段MV对被作为第二阶段搜寻的唯一初始MV或MV对或搜寻

窗口的中心MV。

[0042] 图6显示根据本发明一实施例的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的

流程图，其中在找到第一参考表的参考模板之后，当前模板被修改以用于另一参考表内的

模板搜寻。

[0043] 图7显示根据本发明一实施例的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的

流程图，其中子PU搜寻在模板搜寻被禁用。

[0044] 图8显示在当前区块与参考区块之间计算差值的当前区块与参考区块内像素的例

子。

[0045] 图9显示根据本发明一实施例的在当前区块与参考区块之间计算差值的当前区块

与参考区块内像素的例子，其中具有虚拟像素值的子区块用于减少计算差值的操作。

[0046] 图10显示根据本发明一实施例的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统

的流程图，其中解码器端MV或解码器端MV对根据解码器端MV推导流程推导，其中解码器端

MV推导流程在与解码器端MV推导流程相关的MV推导中使用基于降低的位深度的区块差值

计算。

具体实施方式

[0047] 后文的描述是实施本发明的最佳实施方法，所做的描述是为了说明书本发明的基
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本原理以及不应该对此作限制性理解。本发明的范围由参考所附权利要求最佳决定。

[0048] 在本发明中，揭露了多个方法来为了解码器端运动向量推导降低带宽或复杂度或

提升编码效率。

[0049] 用不同码字发信合并索引(Signalling  Merge  Index  with  Different 

Codewords)

[0050] 于双向匹配合并模式与模板匹配合并模式中，合并候选中的LIST_0与LIST_1MV用

来作为开始MV。最佳MV是通过搜寻所有这些MV来毫无疑问地推导。这些合并模式会导致高

存储器带宽。因此，本发明揭露一种方法来发信双向匹配合并模式或模板匹配合并模式的

合并索引(merge  index)。如果合并索引发信了，LIST_0与LIST_1中的最佳开始MV就知道

了。双向匹配或模板匹配仅需要在发信的合并候选周围执行改善搜寻。对于双向匹配，如果

合并匹配是单向(uni‑directional)MV，其另一表中的对应MV可通过使用镜像(缩放)MV产

生。

[0051] 于另一实施例，通过使用预定MV产生方法，LIST_0，LIST_1中的开始MV以及/或MV

对是已知的。LIST_0及/或LIST_1中的最佳开始MV，或最佳MV对被明确发信以降低带宽要

求。

[0052] 虽然双向匹配与模板匹配已经以两阶段方式常用，根据本发明的用不同码字发信

合并索引的方法并不限定于两阶段方式。

[0053] 于另一实施例中，当一个合并索引被发信，选择的MV还可用于在第一阶段排除或

选择一些候选，即PU‑级匹配时。例如，候选表中远离选择的MV的一些MV可被排除。另外，候

选表中最接近选择的MV但是在不同参考帧内的N个MV可被选择。

[0054] 在上述方法中，合并索引的码字可为固定长度(fixed‑length，FL)码，一元码

(unary  code)，或截断一元(truncated  unary，TU)码。双向匹配与模板匹配合并模式的合

并索引之上下文(context)可与普通合并模式不同。可使用一个不同的上下文模型组。码字

可为依赖图片型(slice‑type  dependent)或于图片头(slice  header)中发信。例如，TU码

可在随机存取(random‑access，RA)图片中使用或者当参考帧的图像序列号(picture 

order  count，POC)并不都小于当前图像时用于B‑图片。FL码可用于低延迟B/P图片或可用

于P‑图片或B‑图片，其中参考帧的POC并不都小于当前图像。

[0055] 图4显示根据该实施例的使用解码器端推导的信息的时讯编码系统的流程图，其

中合并索引被用不同码字发信。下面流程图或任何后续流程图中所示的步骤，以及本揭露

书中其他流程图，可实施为编码器端以及/或解码器端的一个或多个处理器(例如一或多个

CPU)上可执行的程序代码。流程图中所示的步骤也可基于硬件实施，例如用于执行流程图

的步骤的一或多个电子设备或处理器。根据本方法，在步骤410，在编码器端接收与当前图

像中当前区块相关的输入数据，或者在解码器端接收包含当前图像中当前区块相关的编码

数据的视频串流。在步骤420，推导使用双向匹配，模板匹配或两者的当前区块的解码器端

合并候选。在步骤430，产生包含解码器端的合并候选的合并候选组。产生合并候选组的方

法为业界所知。一般地，其包含空间(spatial)及/或时域邻进区块的运动信息作为合并候

选。根据本实施例推导的解码器端的合并候选包含在合并候选组中。在步骤440，使用至少

两个不同码字组中之一或使用上下文基础编码的至少两个上下文之一，在编码器端发信选

择的当前区块的当前合并索引，或在解码器端解碼选择的当前区块的当前合并索引。所述
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至少两个不同码字组或上下文基础编码的所述至少两个上下文用于编码与合并候选组的

合并候选相关的合并索引。

[0056] 无MV成本，自合并候选的子区块改善(No  MV  Cost ,Sub‑block  Refined  from 

Merge  Candidate)

[0057] 于双向匹配合并模式与模板匹配合并模式，初始MV首先从邻近区块及模板同位区

块推导。于样式基础(pattern‑based)MV搜寻中，MV成本(即MV差值乘lambda，λ)与预测失真

(prediction  distortion)相加。本发明该方法限定搜寻的MV在初始MV周围。MV成本通常用

在编码器端来降低MVD(MV差值)的位消耗(bit  overhead)，因为发信MVD会消耗编码位。可

是，解码器端推导的运动向量是解码器端程序，其不需要额外端信息。因此，在一实施例中，

可消除MV成本。

[0058] 于双向匹配合并模式及模板匹配合并模式中，采用两阶段MV搜寻。第一搜寻阶段

(CU/PU‑级阶段)中最佳MV作为第二搜寻阶段之初始MV之一。第二阶段的搜寻窗口以第二搜

寻阶段的初始MV为中心。可是，其需要存储器带宽。为了进一步降低带宽要求，本发明揭露

一种方法使用第一搜寻阶段的初始MV作为第二阶段子区块搜寻的搜寻窗口的中心MV。如

此，第一阶段的搜寻窗口可在第二阶段再用。就不需要额外带宽。

[0059] 在VCEG‑AZ07中，对于模板及双向匹配中的子‑PU  MV搜寻，当前PU的左面及上面MV

用来作为初始搜寻候选。在一实施例中，为了降低存储器带宽，第二阶段子‑PU搜寻，仅使用

第一阶段的最佳MV作为第二阶段的初始MV。

[0060] 在另一实施例中，与上述的发信合并索引的方法组合，在第一阶段与第二阶段搜

寻中使用明确发信合并索引MV的搜寻窗口。

[0061] 图5显示根据本发明一实施例的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的

流程图，其中使用该第一阶段MV或第一阶段MV对作为第二阶段搜寻的唯一初始MV或MV对或

作为搜寻窗口的中心MV。根据本方法，在步骤510，接收与当前图像中当前区块相关的输入

数据，其中每个当前区块被划分为多个子区块。在编码器端，输入数据可对应要被编码的像

素数据且输入数据可对应要在解码器端被译码的编码数据。在步骤520，使用双向匹配，模

板匹配或两者基于一或多个第一阶段MV候选推导第一阶段MV或第一阶段MV对。在步骤530，

通过使用双向匹配，模板匹配或两者推导每个子区块的一或多个第二阶段MV来推导多个子

区块的第二阶段MV，其中第一阶段MV或第一阶段MV对作为第二阶段双向匹配，模板匹配或

两者的唯一初始MV或MV对或作为搜寻窗口的中心MV。在步骤540，自包含第二阶段MV的一组

MV候选或MVP候选推导最终MV或最终MVP。在步骤550，分别在编码器端或解码器端使用最终

MV或最终MVP编码或译码当前区块或当前区块的当前MV。

[0062] 禁用PMVD的加权预测(Disable  Weighted  Prediction  for  PMVD)

[0063] 于模板匹配合并模式及双向匹配合并模式中，根据本方法禁用加权预测。如果

LIST_0与LIST_1两者都包含匹配的参考区块，权重为1:1。

[0064] 匹配标准(Matching  Criterion)

[0065] 当找到最佳或几个最佳LIST_0/LIST_1模板，LIST_0/LIST_1中的模板可用于搜寻

LIST_1/LIST_0中的模板(即LIST_0中的模板用于搜寻LIST_1中的模板，反之亦然)。例如，

List_0的当前模板可被修改为“2*(当前模板)–LIST_0模板”，其中LIST_0模板对应最佳

LIST_0模板。新的当前模板用于在LIST_1中搜寻最佳模板。标记“2*(当前模板)–LIST_0模
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板”意思是当前模板与参考表0(即LIST_0模板)中找到的最佳模板之间的像素级操作

(pixel‑wise  operation)。虽然传统模板匹配想要各自达成当前模板与参考表0中参考模

板之间的最佳匹配以及当前模板与参考表1中参考模板之间的最佳匹配。另一参考表的修

改后当前模板可帮助一起达成最佳匹配。可使用重复搜寻。例如，在找到最佳LIST_1模板之

后，当前模板可被修改为“2*(当前模板)–LIST_1模板”。修改的新当前模板用于再次在

LIST_0中搜寻最佳模板。重复次数与第一目标参考表应在标准中定义。

[0066] 提出的LIST_1的匹配标准可以是依赖图片型(slice‑type  dependent)。例如，当

参考帧的图像序列号不都小于当前图像时，“2*(当前模板)–LIST_0模板”可用于随机

(random‑access，RA)图片或可用于B‑图片，“当前模板”可用于其他类型图片；反之亦然。

[0067] 图6显示根据本发明的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的流程图，

其中在找到第一参考表中的参考模板后，修改当前模板在其他参考表的模板搜寻中用。根

据本方法，在步骤610，接收与当前图像中的当前区块或子区块相关的输入数据。在编码器

端，输入数据可对应要被编码的像素数据，且输入数据可对应在解码器端要被译码的编码

数据。在步骤620，使用模板匹配推导当前区块或子区块的当前模板的一或多个第一最佳模

板，其由第一参考表中一或多个第一最佳MV所指向，其中该一或多个第一最佳MV根据模板

匹配推导。在步骤630，在推导所述一或多个第一最佳模板后，基于当前模板，所述一或多个

第一最佳模板或两者决定新当前模板。在步骤640，使用模板匹配推导当前区块或子区块的

新当前模板的一或多个第二最佳模板，其由第二参考表中一或多个第二最佳MV所指向，其

中该一或多个第二最佳MV根据模板匹配推导，且该第一参考表与该第二参考表属于包含表

0与表1的一组，该第一参考表与该第二参考表不同。在步骤650，自一组MV候选或MVP候选决

定一或多个最终MV或最终MVP，所述MV候选或MVP候选包含与一或多个第一最佳MV及一或多

个第二最佳MV相关的一或多个最佳MV。在步骤660，分别在编码器端或解码器端使用最终MV

或最终MVP编码或译码当前区块或子区块或当前区块或子区块之当前MV。

[0068] 禁用模板匹配的子‑PU‑级搜寻(Disable  Sub‑PU‑Level  Search  for  template 

Matching)

[0069] 根据本发明的方法，禁用模板匹配合并模式的子‑PU搜寻。子‑PU搜寻仅用于双向

匹配合并。对于模板匹配合并模式，因为整个PU/CU可具有同样MV，BIO可用于模板匹配合并

模式的编码区块。如前所述，BIO用于真双向预测区块(truly  bi‑directional  predicted 

block)来改善运动向量。

[0070] 图7显示根据本方法的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的流程图，

其中禁用模板搜寻的子‑PU搜寻。根据本方法，在步骤710，接收与当前图像中的当前区块或

子区块相关的输入数据。在编码器端，输入数据可对应要被编码的像素数据，且输入数据可

对应在解码器端要被译码的编码数据。在步骤720，使用双向匹配或模板匹配基于一或多个

MV候选推导第一阶段MV或第一阶段MV对。在步骤730，检查是否使用双向匹配或模板匹配。

如果使用双向匹配，则执行步骤740与750。如果使用模板匹配，则执行步骤760。于步骤740，

通过使用双向匹配基于第一阶段MV或第一阶段MV对推导每个子区块的一或多个第二阶段

MV来产生多个子区块的第二阶段MV，其中当前区块被划分为该多个子区块。在步骤750，自

一组包含第二阶段MV的MV候选或MVP候选决定最终MV或最终MVP。在步骤760，自一组包含第

一阶段MV的MV候选或MVP候选决定最终MV或最终MVP。在步骤770，在决定最终MV或最终MVP
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之后，分别在编码器端或解码器端使用最终MV或最终MVP编码或译码当前区块或当前区块

的当前MV。

[0071] 减少区块匹配操作(Reduce  the  Operations  of  Block  Matching)

[0072] 对于解码器端MV推导，计算具有多个MV的模板的SAD成本来寻找解码器端的最佳

MV。为了减少SAD计算的操作，揭露一种趋近(approximate)当前区块810与参考区块820之

间SAD的方法。于传统区块匹配的SAD计算中，如图8所示，计算当前区块(8x8区块)与参考区

块(8x8区块)对应像素对之间的平方差(squared  differences)且进行加总如等式(1)以取

得平方差值的最终和，其中Ci,j与Ri,j分别表示当前区块810与参考区块820内的像素，其

中宽度等于N且高度等于M。

[0073]

[0074] 为了加速，当前区块与参考区块被划分为尺寸为KxL的子区块，其中K与L可以是任

何整数。如图9所示，当前区块910与参考区块920都是8x8区块且被划分为2x2子区块。每个

子区块然后被作为虚拟像素(virtual  pixel)对待并使用虚拟像素值来表示每个子区块。

虚拟像素值可以是子区块内的像素和，子区块内的像素平均，子区块内的主导像素值

(dominate  pixel  values)，子区块内一个像素，一个预设像素值，或使用子区块内像素计

算一个值的其他任何方式。SAD可以当前区块与参考区块的虚拟像素之间的绝对差值和来

计算。另外，平方差值和(sum  of  the  squared  difference，SSD)可以当前区块与参考区块

的虚拟像素之间的平方差值和来计算。因此，每像素(per‑pixel)的SAD或SSD由虚拟像素的

SAD或SSD来趋近，这需要更少操作(例如更少乘法)。

[0075] 而且，为了保持类似搜寻结果，本方法也揭露了使用虚拟像素的SAD或SSD找到M最

佳匹配之后的改善搜寻阶段(refinement  search  stage)，其中M可以是任何正整数。为了M

最佳候选的每个，可计算每像素SAD或SSD来寻找最终最佳匹配区块。

[0076] 为了降低SAD与SSD计算的复杂度，本发明的方法计算第一K‑位MSB(或截断L‑位

LSB)数据。例如，对于10‑位视频输入，其可使用MSB的8‑位来计算当前区块与参考区块的失

真。

[0077] 图10显示根据本方法的使用解码器端推导的运动信息的视频编码系统的流程图。

根据本方法，在步骤1010，接收与当前图像中的当前区块或子区块相关的输入数据。在编码

器端，输入数据可对应要被编码的像素数据，且输入数据可对应在解码器端要被译码的编

码数据。在步骤1020，在与解码器端MV推导流程相关的MV搜寻中根据解码器端MV推导流程

使用基于降低的位深度的区块差值计算推导解码器端MV或解码器端MV对。在步骤1030，自

一组包含解码器端MV或解码器端MV对的MV候选或MVP候选决定最终MV或最终MVP。在步骤

1040，分别在编码器端或解码器端使用最终MV或最终MVP编码或译码当前区块或当前区块

的当前MV。

[0078] 多参数CABAC的范围推导(Range  Derivation  for  Multi‑ParameterCABAC)

[0079] 在多参数CABAC中，本发明的方法使用LPS表来推导每个机率状态(probability 

states)的RangeOne或RangeZero。平均RangeOne或RangeZero可通过对RangeOnes或

RangeZeros平均推导。编码的RangeOne(RangeOne  for  coding，ROFC)及编码的RangeZero

(RangeZero  for  coding，RZFC)可用等式(8)推导：
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[0080] RangeZero_0＝(MPS_0＝＝1)？RLPS_0:(range–RLPS_0)；

[0081] RangeZero_1＝(MPS_1＝＝1)？RLPS_1:(range–RLPS_1)；

[0082] ROFC＝(2*range–RangeZero_0–RangeZero_1)>>1；或

[0083] ROFC＝(2*range–RangeZero_0–RangeZero_1)>>1；             (8)

[0084] 在CABAC中，本发明的方法在一些语法(syntax)上使用“独立(stand‑alone)”上下

文模型。独立上下文的机率或机率状态可与其他上下文不同。例如，“独立”上下文模型的机

率或机率转换可使用不同数学模型。在一实施例中，具有固定机率的上下文模型可用于独

立上下文。在另一实施例中，具有固定机率范围的上下文模型可用于独立上下文。

[0085] 上述的流程图是要展示根据本发明的视频编码的例子。本领域的技术人员可修改

每个步骤，重新安排这些步骤，切分一步骤，或合并步骤来实现本发明而不偏离本发明之精

神。在揭露书中，特定语法及语义(semantics)用于展现例子来实施本发明之实施例。技术

人员可通过用等同语法及语义替换语法及语义来实做本发明而不偏离本发明之精神。

[0086] 上面展示的说明用于赋能本领域的一般技术人员来如提供的具体应用及其要求

的上下文实现本发明。所述的实施例的各种变化对本领域技术人员是明显的，其中定义的

总体原理可运用至其他实施例。因此，本发明并不是要被限定于所示及描述的特定实施例，

而是要与这里揭露的原理及新特征的最广范围保持一致。于上面具体说明中，描写的各种

具体细节是用于提供本发明的透彻理解。不仅如此，本领域的技术人员应理解本发明是可

实做的。

[0087] 本发明描述之实施例可用各种硬件，软件码，或两者组合实施。例如，本发明一实

施例可为集成于视频压缩芯片之一或多个电路或是集成于执行上述流程之视频压缩软件

中的软件码。本发明之一实施例也可为要于数字信号处理器(DSP)上运行来执行上述流程

的软件代码。本发明也可涉及由计算器处理器，数字信号处理器，微处理器，现场可编程门

阵列(field  programmable  gate  array，FPGA)等执行的多个功能。这些处理器可用于根据

本发明执行特定任务，通过运行定义本发明所实现的特定方法的机器可读软件码或固件

码。软件码或固件码可用不同编程语言及不同格式或风格开发。软件码也可针对不同目标

平台汇编。可是，不同码格式，风格及软件码语言以及其他配置码来根据本发明执行任务的

方式并不偏离本发明之精神及范围。

[0088] 本发明可在不偏离其精神或必要特性下以其他形式实施。上面描述的实施例需要

全面考虑且仅为展示本发明而非限制本发明。在权利要求等同的意思及范围内的所有变化

都在权利要求的保护范围内。
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图4
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图5
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图6
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图7
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图8

图9
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图10
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