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mm.‘ Format danych

= Multiview plus depth

Glebia widoku 1 Glebia widoku 14 Glebia widoku 28

widok 1 widok 14 widok 28
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3DV encoder input format

video pictures

LB

3DV decoder output format

depth maps
camera parameters

video pictures

bitstream
3D video 3D video
encoder _T—’ decoder
Sender 3D receiver

v

depth maps
camera parameters

synthesis
of
intermediate
views

bitstream - stereo video
extractor decoder
Stereo receiver
3| 2Dvideo
decoder
2D receiver

2D display



mm ® Gidwne zatozenia

= Obraz na wyjsciu jest identyczny z obrazem
na wejsciu

= Obraz (tekstura) kodowany niezaleznie od
gtebi (czeSciowo nie prawdziwe)



mP® Kolejnos¢ kodowania
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mm> @ Predykcje - zaleznosc
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mm @ Predykcje - zaleznosci
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mm.‘ Predykcja miedzywidokowa

= Predykcja z kompensacjg rozbieznosci

W g
MCP —
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R=4 R=2 /
/ / / / / current

reconstructed pictures of the same view picture
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mm.‘ Predykcja wektorow

= Wektory ruchu

= Przewidywane tylko na podstawie wektorow

ruchu

= Wektory rozbieznosci
= Przewidywane tylko na podstawie wektorow

rozbieznosci

s Problem

s Czasem brak
predyktorow

By

Current CU

Spatial neighboring block

Temporal neighboring block



mm>® NBDV

= Neighbouring block disparity vector
= Only Marge

= Z blokow DCP
(Disparity Compensated Preduction)

= Z blokdw DV-MCP (IvpMv)
= Nie z innego LCU

ccccccccccccc
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mm> @ Depth oriented

= Tylko dla widokow zaleznych

NBDV

= Jesli glebia widokow bazowego jest dostepna

(zakodowana)
= DV z NDBV
= Wirtualna gtebia

T1

= Wartos¢ maksymalna -
Z 4 naroznikow i

Hstimated disparity vectpr

= Depth2Disparity
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I'nl'n.‘ Miedzywidokowa predykcja ruchu

= Na podstawie
gtebi -> rozbieznosc
= Wektor ruchu z
obrazu odniesienia
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reference picture in curvent view

(2]

derived
motion vector
Jor current block

sample location x
1 reverence view

(¢4
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sampie mex depth valie d)
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current pictire in reference view

E'] current biock
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maxdepth velue o
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mm.‘

s Shift Candidate
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mm.‘ Texture Motion Inherence

= Predykcja wektorow gtebi z tekstury

x|

Corresponding texture picture

Corresponding

texture block

A

Current Depth picture
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rnrn“ ARP

= Predykcja sygnatu resztkowego predykdji
czasowe]j

View VO V1
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mm_ @ ARP

= Predykcja sygnatu resztkowego predykcji
CZasowe]

POC POC

o MV CurTReT View Curr dTMV CIerTRcf’

View L] > l—,j

| r’
Reference blqcks in motion deri\'dldl}\" mﬁv
compensation process | I|'
. Additional reference blocks ! dTMYV
used for ARP i MV ,;. ‘;.

[ ] Current block Base BaseTRef Base BaseTRef
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mm> @ Komprensacja oéwietlenia

Reference
Block

Reference block and its neighbouring
samples in the reference view identified
by a disparity vector

Neighbouring
sample used by IC

Current PU

Current CU and its neighbouring

samples
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mm> @ Predykcja przez synteze

= Sygnalizowany jako kandydat na Merge

Depth block used
Reference depth picture / for BVSP

DV copied from the
neighboring block
Current block

DV from the ]

neighboring block /

Reference texture picture Dependent texture picture




mm>® Depth-based Block Part

= Podziat bloku na
podstawie gtebi




mm @ Kodowanie Gtebi

= Wytgczony filtr deblokujacy

= DMM - depth modeling modes
= Wedgelet
= Contour
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nn ® Wedgelet

= Sygnalizacja gtebi
= Linia
= 2 wartosci gtebi
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mm>® Contour

= Sygnalizacja gtebi
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= Prog podziatu na podstawie tekstury
= 2 wartosci gtebi

r
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nn ® Depth Quadtree Prediction

= Predykcja podziatu na podstawie tekstury

= Depth quadtree limitation

= Glebia nie moze by¢ podzielona bardziej niz
tekstura
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mm>® Renderable Regions

= Cos jak DRC
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mm>® Motion compression

= W blokach 8x8
= Top left 4x4 block is used
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