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基于３ＤＨＥＶＣ标准的相邻块视差
矢量获取算法质量优化的研究

周作成，贾克斌
（北京工业大学电子信息与控制工程学院，下一代信息网络北京实验室，北京１００１２４）

　　摘　要：　在高效视频编码标准的三维扩展方案（３ＤＨＥＶＣ）中，相邻块视差矢量获取算法是视点间纹理图编码
的一项关键技术．针对现有快速算法获取的视差矢量质量有所下降的问题，本文提出一种利用分组搜索和按比例组合
策略的相邻块视差矢量获取质量优化算法．首先，改变原有相邻块视差矢量获取算法中将第一个搜索到的视差矢量作
为最终视差矢量的准则；其次，设计一种新的分组结合方法，将时间方向和空间方向上的待搜索的候选块分为若干小

组，并将互相临近的候选块中得到的视差矢量按比例结合为新的视差矢量；最后，设计新的分组搜索策略，在新的视差

矢量与原有矢量中获取最终相邻块视差矢量．实验结果表明，在维持现有基于编码单元的简化相邻块视差矢量获取算
法效率的前提下可实现编码质量提升．
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１　引言
　　近年来，为解决多视点视频编码（ｍｕｌｔｉｖｉｅｗｖｉｄｅｏ，
ＭＶＣ）中编码复杂度随着视点数增加而增加的问题，采
用多视点加多深度（ｍｕｌｔｉｖｉｅｗｖｉｄｅｏｐｌｕｓｄｅｐｔｈ，ＭＶＤ）
的新的３Ｄ视频编码格式成为了最佳解决方案［１，２］．一
种典型的ＭＶＤ格式的编码方案如图１所示．为满足工

业领域对３Ｄ技术的需求，３Ｄ视频编码的联合专家组
ＪＣＴ３Ｖ提出了构建基于 ＨＥＶＣ的 ３Ｄ编码标准 ３Ｄ
ＨＥＶＣ来满足未来３Ｄ技术发展的需求［３］．其在空间方
向、时间方向和视点间的方向进行冗余信息压缩来提

升编码效率［４，５］．
视差矢量（ｄｉｓｐａｒｉｔｙｖｅｃｔｏｒ，ＤＶ）获取是纹理图压缩

编码中的一项关键技术［６，７］．现有的３ＤＨＥＶＣ编码结
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构中通过已有编码信息对ＤＶ进行继承获取．其通过预
设好的顺序搜索当前块的空间和时间相邻位置的对应

块，以获取其视差矢量．在此过程中第一个被搜索到的
ＤＶ被称为相邻块视差矢量（ｎｅｉｇｈｂｏｒｉｎｇｂｌｏｃｋｄｉｓｐａｒｉｔｙ
ｖｅｃｔｏｒ，ＮＢＤＶ）［８，９］．

为提升ＮＢＤＶ获取速度，ＹｏｎｇｂｉｎｇＬｉｎ提出一种跳
过ＰＵ中重叠位置的搜索方法［１０］．ＪｅｗｏｎＫａｎｇ提出以
ＣＵ代替ＰＵ作为最小相邻块视差矢量获取算法执行单
位的快速算法［１１］．Ｍ．Ｗ．Ｐａｒｋ则提出基于 ＣＵ的删减待
搜索的时间方向和空间方向的候选相邻块数量的方

法，目前被现有３ＤＨＥＶＣ标准采用［１２］．但是在第一个
被搜索到的ＤＶ作为ＮＢＤＶ的准则下，这些快速算法舍
弃了较多有用的 ＤＶ信息．为解决这一问题，本文提出
一种基于３ＤＨＥＶＣ标准应用于视点间纹理图编码中利
用分组搜索和按比例组合策略的相邻块视差矢量获取

质量优化算法．首先，改变原有相邻块视差矢量获取算
法中将第一个搜索到的视差矢量作为最终视差矢量的

准则．然后设计一种新的分组结合方法，将时间方向和
空间方向上的待搜索的候选块分为若干小组，并将互

相临近的候选块中得到的视差矢量按比例结合为新的

视差矢量．最后设计新的分组搜索策略，在新的视差矢
量与原有矢量中获取最终相邻块视差矢量．在维持现
有基于编码单元的简化相邻块视差矢量获取算法效率

的前提下可实现编码质量提升．

２　相邻候选块进行的采用率的统计研究
　　在以ＣＵ为最小执行单位的未简化的 ＮＢＤＶ待搜
索的相邻候选块中 （如图２所示），发现其中包含的ＤＶ
被用于ＮＢＤＶ时所体现的性能是不同的．

根据在时间方向和空间方向的相邻候选块位置所

有可能搜索得到的ＤＶ，定义 ＤＶｓｐａｔｉａｌ为所有空间方向相
邻候选块位置 ＤＶ的集合，同时定义 ＤＶｔｅｍｐｏｒａｌ为所有时
间方向相邻候选块位置ＤＶ的集合，如下所示：

ＤＶｓｐａｔｉａｌ＝

ＤＶＡ１ＤＣＰ，ＤＶＢ１ＤＣＰ，
ＤＶＢ０ＤＣＰ，ＤＶＡ０ＤＣＰ，
ＤＶＢ２ＤＣＰ，ＤＶＡ１ＤＶＭＣＰ，
ＤＶＢ１ＤＶＭＣＰ，ＤＶＢ０ＤＶＭＣＰ，
ＤＶＡ０ＤＶＭＣＰ，ＤＶＢ２

























ＤＶＭＣＰ

（１）

ＤＶｔｅｍｐｏｒａｌ＝ ＤＶＣＲＴＤＣＰ，ＤＶＢＲ{ }ＤＣＰ （２）
然后根据上述的时间方向和空间方向的相邻候选

块位置所有可能搜索得到的ＤＶ集合，设计一种针对所
得到ＤＶ被用于 ＮＢＤＶ时所表现不同性能的采用率统
计实验，步骤如下：

第一步，针对时间方向采用ＤＣＰ方式的相邻侯选块
位置的ＤＶ进行采用率统计．对时间方向候选ＣＵ按预设
的顺序对ＣＴＲ位置到ＢＲ位置中的ＤＶｔｅｍｐｏｒａｌ进行搜索，检
测其是否采用ＤＣＰ方式，如果采用ＤＣＰ方式则记录下用
于ＤＣＰ的ＤＶ．如果此时只有一个候选相邻ＣＵ位置含有
ＤＶ，那么直接将此ＣＵ位置记录为一次．如果 ＣＴＲ位置
和ＢＲ位置都含有ＤＶ，那么分别计算当前进行编码的ＣＵ
与利用ＣＴＲ位置的ＤＶ和ＢＲ位置的ＤＶ指向的参考帧
纹理图中的 ＣＵ的绝对差值和（ｓｕｍｏｆａｂｓｏｌｕｔｅｄｉｆｆｅｒ
ｅｎｃｅｓ，ＳＡＤ）．每次计算ＳＡＤ值的过程如下所示：

ＳＡＤ＝∑
（ｘ，ｙ）∈Ｂ

ＳＴ（ｘ，ｙ）－Ｓｒｅｆ（ｘ，ｙ） （３）

其中ＳＴ（ｘ，ｙ）和 Ｓｒｅｆ（ｘ，ｙ）分别表示当前编码的纹理图
和视点间参考帧纹理图，而（ｘ，ｙ）表示在ＣＵ中的（ｘ，ｙ）
位置的像素值．此时记录下具有最小 ＳＡＤ值的候选块
位置为一次．

第二步，针对空间方向采用 ＤＣＰ方式相邻侯选块
位置的ＤＶ进行采用率统计．对空间方向候选 ＣＵ按预
设的顺序对中间Ａ１位置到Ｂ１位置到 Ｂ０位置到Ａ０位
置到Ｂ２位置中的 ＤＶｓｐａｔｉａｌ进行搜索，检测其是否采用
ＤＣＰ方式，如果采用 ＤＣＰ方式则记录下用于 ＤＣＰ的
ＤＶ．如果此时只有一个候选相邻ＣＵ位置含有ＤＶ，那么
直接将此ＣＵ位置记录为一次．如果不止一个候选 ＣＵ
位置中含有 ＤＶ，则那么分别计算当前进行编码的 ＣＵ
与利用不同候选位置的 ＤＶ所指向的参考帧纹理图中
的ＣＵ的所有ＳＡＤ值．此时记录下具有最小 ＳＡＤ值的
候选块位置为一次．

第三步，针对空间方向采用 ＤＶＭＣＰ方式的相邻侯
选块位置的ＤＶ进行采用率统计．对空间方向候选 ＣＵ
按预设的顺序对中间 Ａ１位置到 Ｂ１位置到 Ｂ０位置到
Ａ０位置到Ｂ２位置中的ＤＶｓｐａｔｉａｌ进行搜索，检测其是否采
用ＭＣＰ方式并且其运动矢量是采用 ＩＶＭＰ方式得到，
如果满足以上条件则记录下其用于 ＩＶＭＰ方式中的

２３９１
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ＤＶ．如果此时只有一个候选相邻ＣＵ位置含有ＤＶ，那么
直接将此ＣＵ位置记录为一次．如果不止一个候选 ＣＵ
位置中含有 ＤＶ，则那么分别计算当前进行编码的 ＣＵ
与利用不同候选位置的 ＤＶ所指向的参考帧纹理图中
的ＣＵ的所有ＳＡＤ值．此时记录下具有最小 ＳＡＤ值的
候选块位置为一次．

第四步，对所有测试序列的纹理图进行步骤一到

步骤三的统计，空间方向采用 ＤＣＰ方式的相邻侯选块
位置的ＤＶ采用率总体统计由以下公式计算得到：

ＳｅｔＰｏｓＤＣＰ＝

ＣｏｕｎｔＡ０ＤＣＰ，
ＣｏｕｎｔＡ１ＤＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ０ＤＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ１ＤＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ２

























ＤＣＰ

（４）

ＣｏｕｎｔＤＣＰ＝∑ ＳｅｔＰｏｓＤＣＰ （５）

ＲａｔｅＣｏｕｎｔＰｏｓＤＣＰ＝
ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＣＰ
ＣｏｕｎｔＤＣＰ

，

ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＣＰ∈ＳｅｔＰｏｓＤＣＰ （６）
空间方向采用 ＤＶＭＣＰ方式的相邻侯选块位置的

ＤＶ采用率总体统计由下式计算得到：

ＳｅｔＰｏｓＤＶＭＣＰ＝

ＣｏｕｎｔＡ０ＤＶＭＣＰ，
ＣｏｕｎｔＡ１ＤＶＭＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ０ＤＶＭＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ１ＤＶＭＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ２

























ＤＶＭＣＰ

（７）

ＣｏｕｎｔＤＶＭＣＰ＝∑ ＳｅｔＰｏｓＤＶＭＣＰ （８）

ＲａｔｅＣｏｕｎｔＰｏｓＤＶＭＣＰ＝
ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＶＭＣＰ
ＣｏｕｎｔＤＶＭＣＰ

，

ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＶＭＣＰ∈ＳｅｔＰｏｓＤＶＭＣＰ （９）
时间方向采用 ＤＣＰ方式的相邻侯选块位置的 ＤＶ

采用率总体统计由下式计算得到：

ＲａｔｅＣＴＲ－ＤＣＰ＝
ＣｏｕｎｔＣＴＲＤＣＰ

ＣｏｕｎｔＣＴＲＤＣＰ＋ＣｏｕｎｔＢＲＤＣＰ
（１０）

ＲａｔｅＢＲ－ＤＣＰ＝
ＣｏｕｎｔＢＲＤＣＰ

ＣｏｕｎｔＣＴＲＤＣＰ＋ＣｏｕｎｔＢＲＤＣＰ
（１１）

其中 ＣｏｕｎｔＡ０ＤＣＰ，ＣｏｕｎｔＡ１ＤＣＰ，ＣｏｕｎｔＢ０ＤＣＰ，ＣｏｕｎｔＢ１ＤＣＰ，
ＣｏｕｎｔＢ２ＤＣＰ分别表示空间方向采用 ＤＣＰ方式的各个相
邻侯选块位置的 ＤＶ被采用的总次数．ＣｏｕｎｔＡ０ＤＶＭＣＰ，
ＣｏｕｎｔＡ１ＤＶＭＣＰ，ＣｏｕｎｔＢ０ＤＶＭＣＰ，ＣｏｕｎｔＢ１ＤＶＭＣＰ和 ＣｏｕｎｔＢ２ＤＶＭＣＰ
分别表示空间方向采用 ＤＣＭＣＰ方式的各个相邻侯选
块位置的 ＤＶ被采用的总次数．ＣｏｕｎｔＣＴＲＤＣＰ和 Ｃｏｕｎｔ
ＢＲＤＣＰ分别表示时间方向采用 ＤＣＰ方式的各个相邻侯
选块位置的ＤＶ被采用的总次数．

表１表示空间方向采用ＤＣＰ方式的各个相邻侯选
块位置的ＤＶ被采用的百分率．表２表示空间方向采用

ＤＶＭＣＰ方式的各个相邻侯选块位置的 ＤＶ被采用的百
分率．表３表示时间方向采用 ＤＣＰ方式的各个相邻侯
选块位置的ＤＶ被采用的百分率．

表１　空间方向ＤＣＰ方式候选块位置采用率

序列
空间方向候选块位置

Ａ０ Ａ１ Ｂ０ Ｂ１ Ｂ２

Ｎｅｗｓｐａｐｅｒ－ＣＣ ３０１％ ６５７％ ３０％ ０９％ ０２％
ＧＴ－Ｆｌｙ ２４２％ ６６７％ ６０％ ２１％ １０％

Ｕｎｄｏ－ｄａｎｃｅｒ ２６３％ ６０１％ ８２％ ３６％ １８％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｈａｌｌ２ ３０２％ ５８６％ ７２％ ３０％ １０％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｓｔｒｅｅｔ ２５６％ ６３７％ ５２％ ３６％ １９％
Ｋｅｎｄｏ ３０５％ ６２１％ ５３％ １４％ ０７％
Ｂａｌｌｏｏｎｓ ２８６％ ５９３％ ８４％ ２３％ １４％
平均值 ２７９％ ６２３％ ６２％ ２４％ １１％

表２　空间方向ＤＶＭＣＰ方式候选块位置采用率

序列
空间方向候选块位置

Ａ０ Ａ１ Ｂ０ Ｂ１ Ｂ２

Ｎｅｗｓｐａｐｅｒ－ＣＣ ２０６％ ５１６％ １８０％ ６８％ ３０％
ＧＴ－Ｆｌｙ ２５８％ ５７２％ １２１％ ３２％ １７％

Ｕｎｄｏ－ｄａｎｃｅｒ ２３２％ ５２５％ １５２％ ７８％ １３％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｈａｌｌ２ １９６％ ４８２％ １８２％ １０３％ ３７％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｓｔｒｅｅｔ １８４％ ４７６％ １７６％ １０５％ ５９％
Ｋｅｎｄｏ ２９３％ ５６７％ １０３％ ２９％ ０８％
Ｂａｌｌｏｏｎｓ ２４１％ ５３５％ １３４％ ８５％ ０５％
平均值 ２３０％ ５２５％ １５％ ７１％ ２４％

表３　时间方向候选块位置采用率

序列
时间方向候选块位置

ＣＴＲ ＢＲ

Ｎｅｗｓｐａｐｅｒ－ＣＣ ７６６％ ２３４％
ＧＴ－Ｆｌｙ ７８５％ ２１５％

Ｕｎｄｏ－ｄａｎｃｅｒ ７２４％ ２７６％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｈａｌｌ２ ７３８％ ２６２％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｓｔｒｅｅｔ ６９５％ ３０５％
Ｋｅｎｄｏ ７０６％ ２９４％
Ｂａｌｌｏｏｎｓ ７１５％ ２８５％
平均值 ７３３％ ２６７％

　　可见空间方向候选块位置Ａ１和时间位置的ＣＴＲ的
ＤＶ是采用率较高的ＤＶ，如果其用于ＮＢＤＶ将会有较好
的ＳＡＤ性能．相较而言，空间方向候选块位置Ｂ２和时间
方向候选块位置ＢＲ中的ＤＶ是采用率较低的ＤＶ，所以
可在搜索过程中删除上述的位置以保持算法的高效性．
与此同时较高采用率和较低采用率之间的候选块位置的

ＤＶ可以用来进行最终ＮＢＤＶ的质量优化．

３　分组搜索和比例组合的相邻块视差矢量
获取

　　首先，为兼顾整个 ＮＢＤＶ获取过程的效率，以 ＣＵ
为执行ＤＶ获取过程的最小操作单位，对候选块位置进
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行删减．删减了空间方向候选块位置 Ｂ２和时间方向候
选块位置ＢＲ这些ＤＶ采用率较低的候选块位置．剩余
的空间方向候选块位置为 Ａ１，Ｂ１，Ｂ０，和 Ａ０以及时间
方向候选块位置ＣＲＴ，如图３所示．

然后，为提升整个 ＮＢＤＶ获取算法的精确度，改变
原有ＮＢＤＶ获取算法中将第一个搜索到的 ＤＶ作为最
终ＤＶ的准则．为了找到最优的ＤＶ用作ＮＢＤＶ，必须首
先对所有可能的时间方向和空间方向候选块位置进行

搜索，然后找到所有可能存在的 ＤＶ后计算每一个 ＤＶ
的率失真代价（ｒａｔｅｄｉｓｔｏｒｔｉｏｎｃｏｓｔ，ＲＤｃｏｓｔ）再得到最优
ＮＢＤＶ．但会造成计算量迅速增加，所以须设计一种在
ＮＢＤＶ的质量优化和高效性之间平衡的方法．

第一步，根据相邻候选块位置检测出的ＤＶ的相似
性，将Ａ１和Ａ０设置为组１，Ｂ１和 Ｂ０设置为组２，如图
４所示．

同时将在位置Ａ１和位置 Ａ０检测出的 ＤＶ结合为
新的ＤＶ，定义为组合１．将在位置Ｂ１和位置Ｂ０检测出
的ＤＶ结合为新的ＤＶ，定义为组合２．相邻候选块位置
的ＤＶ结合计算如下描述：

Ｃ１ＤＣＰ＝αＤＣＰＤＶＡ１ＤＣＰ＋βＤＣＰＤＶＡ０ＤＣＰ （１２）
Ｃ２ＤＣＰ＝δＤＣＰＤＶＢ１ＤＣＰ＋ωＤＣＰＤＶＢ０ＤＣＰ （１３）

　　　　Ｃ１ＤＶＭＣＰ＝αＤＶＭＣＰＤＶＡ１ＤＶＭＣＰ
＋βＤＶＭＣＰＤＶＡ０ＤＶＭＣＰ （１４）

　　　　Ｃ２ＤＶＭＣＰ＝δＤＶＭＣＰＤＶＢ１ＤＶＭＣＰ
＋ωＤＶＭＣＰＤＶＢ０ＤＶＭＣＰ （１５）

其中Ｃ１ＤＣＰ，Ｃ２ＤＣＰ分别表示采用 ＤＣＰ方式的组１和组２
的相邻侯选块位置的 ＤＶ组合．Ｃ１ＤＶＭＣＰ，Ｃ２ＤＶＭＣＰ分别表
示采用ＤＶＭＣＰ方式的组１和组２的相邻侯选块位置的
ＤＶ组合．αＤＣＰ，βＤＣＰ，δＤＣＰ和 ωＤＣＰ表示采用 ＤＣＰ方式的组
１和组２的结合因子．αＤＶＭＣＰ，βＤＶＭＣＰ，δＤＶＭＣＰ和 ωＤＶＭＣＰ表示

采用ＤＶＭＣＰ方式的组１和组２的结合因子．
根据３１节相邻候选块位置采用率统计实验结果，

采用ＤＣＰ方式的组１和组２的结合因子由以下公式计
算得到：

ＦＤＣＰ＝
ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＣＰ
ＣｏｕｎｔＧｒｏｕｐＤＣＰ

，

ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＣＰ∈ＳｅｔＰｏｓＤＣＰ，
ＦＤＣＰ∈ αＤＣＰ，βＤＣＰ，δＤＣＰ，ω{ }ＤＣＰ （１６）

采用ＤＶＭＣＰ方式的组１和组２的结合因子由以下
公式计算得到：

ＦＤＶＭＣＰ＝
ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＶＭＣＰ
ＣｏｕｎｔＧｒｏｕｐＤＶＭＣＰ

，

ＣｏｕｎｔＰｏｓＤＶＭＣＰ∈ＳｅｔＰｏｓＤＶＭＣＰ，
ＦＤＶＭＣＰ∈｛αＤＶＭＣＰ，βＤＶＭＣＰ，δＤＶＭＣＰ，ωＤＶＭＣＰ｝

（１７）

其中 ＣｏｕｎｔＧｒｏｕｐＤＣＰ，ＣｏｕｎｔＧｒｏｕｐＤＶＭＣＰ表示组１或组２采
用ＤＣＰ或ＤＶＭＣＰ方式的总计数值．

第二步，设计基于以上分组方法的相邻候选块位

置的搜索策略．在每个分组中将相邻候选块位置 Ａ１和
Ｂ１设置为搜索的主要位置，将相邻候选块位置 Ａ０和
Ｂ０设置为搜索次要位置．对于每一个分组，主要位置检
测到ＤＶ后，搜索过程不会停止，会继续搜索次要位置
的ＤＶ，并将主要位置和次要位置的 ＤＶ合成为最终的
ＮＢＤＶ，此时如果次要位置未检测出 ＤＶ则使用主要位
置的ＤＶ作为最终的 ＮＢＤＶ．同时为了 ＮＢＤＶ获取质量
和效率之间的平衡，将组 １（Ａ１，Ａ０）设置为主要搜索
组，将组２（Ｂ１，Ｂ０）设为次要搜索组．如果由组１可获
取最终ＮＢＤＶ，组２将不再被搜索．

综上所述，本算法总体过程如下描述：

第一步，设置获取ＤＶ标志变量，ＤＶ标志变量表征
视差矢量 ＤＶ是否获取，已获取设为 １，未获取设为 ０
值．ＤＶ设定为初始的（０，０）．

第二步，对时间方向采用 ＤＣＰ方式的相邻侯选块
位置的ＤＶ进行检测．检测 ＤＶ标志变量是否为０，为０
则检测时间方向候选块位置ＣＴＲ，检测其是否采用ＤＣＰ
方式，如果采用ＤＣＰ方式则记录下用于 ＤＣＰ的 ＤＶ，将
ＤＶ标志变量设为１．

第三步，对空间方向采用 ＤＣＰ方式相邻侯选块位
置的ＤＶ进行检测．检测 ＤＶ标志变量是否为０，为０则
检测组１中位置Ａ１，检测其是否采用ＤＣＰ方式，如果采
用ＤＣＰ方式则记录下用于 ＤＣＰ的ＤＶ．若在位置 Ａ１中
找到ＤＶ，再继续搜索位置 Ａ０，检测是否有 ＤＶ，若找到
ＤＶ则将位置Ａ１中的ＤＶ和位置Ａ０中的ＤＶ按比例结
合为新的ＤＶ作为 ＮＢＤＶ，并将 ＤＶ标志变量设置为１．
若在位置Ａ０未找到ＤＶ，则采用位置 Ａ１中的 ＤＶ作为
最终的ＮＢＤＶ，寻找程序终止跳出，后续位置不再遍历．
若在位置Ａ１中未找到ＤＶ，则跳过位置Ａ０直接检测位
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置Ｂ１的ＤＶ，若在位置 Ｂ１中找到 ＤＶ，则检测位置 Ｂ０
是否找到ＤＶ，若找到ＤＶ则将位置Ｂ１中ＤＶ和位置Ｂ０
中的ＤＶ按比例结合为新的ＤＶ作为ＮＢＤＶ，ＤＶ标志变
量设置为１．若在位置Ｂ０未找到ＤＶ，则采用位置Ｂ１中
的ＤＶ作为最终的 ＮＢＤＶ，并将 ＤＶ标志变量设置为１．
如果在组２中位置Ｂ１未找到ＤＶ则进入下一步．

第四步，对空间方向采用 ＤＶＭＣＰ方式相邻侯选块
位置的ＤＶ进行检测．检测 ＤＶ标志变量是否为０，为０
则检测组１中位置Ａ１，检测其是否采用ＭＣＰ方式并且
其运动矢量是采用ＩＶＭＰ方式得到，如果满足以上条件
则记录下其用于ＩＶＭＰ方式中的ＤＶ．若在位置Ａ１中找
到ＤＶ，再继续搜索位置Ａ０，检测是否有ＤＶ，若找到ＤＶ
则将位置Ａ１中的 ＤＶ和位置 Ａ０中的 ＤＶ按比例结合
为新的ＤＶ作为ＮＢＤＶ，并将 ＤＶ标志变量设置为１．若
在位置Ａ０未找到ＤＶ，则采用位置 Ａ１中的 ＤＶ作为最
终的ＮＢＤＶ，寻找程序终止跳出，后续位置不再遍历．若
在位置Ａ１中未找到ＤＶ，则跳过位置Ａ０直接检测位置
Ｂ１的ＤＶ，若在位置Ｂ１中找到ＤＶ，则检测位置Ｂ０是否
找到ＤＶ，若找到ＤＶ则将位置 Ｂ１中 ＤＶ和位置 Ｂ０中
的ＤＶ按比例结合为新的ＤＶ作为ＮＢＤＶ，ＤＶ标志变量
设置为１．若在位置Ｂ０未找到ＤＶ，则采用位置Ｂ１中的
ＤＶ作为最终的ＮＢＤＶ，并将 ＤＶ标志变量设置为１．如
果在组２中位置Ｂ１未找到ＤＶ则进入下一步．

第五步，如果在上述步骤中没有检测出任何ＤＶ，采
用零视差矢量（ｚｅｒｏＤＶ）作为ＮＢＤＶ．

第六步，如果 ＤｏＮＢＤＶ标志位为１，则执行 ＤｏＮＢ
ＤＶ操作．

４　实验结果和分析
　　为验证所提出ＮＢＤＶ获取算法性能，本文将所述算
法嵌入到３ＤＨＥＶＣ测试平台 ＨＴＭ的 １００版本，实验
测试环境参照 ＪＣＴ３Ｖ发布的通用测试条件（Ｃｏｍｍｏｎ
ＴｅｓｔｉｎｇＣｏｎｄｉｔｉｏｎｓ，ＣＴＣ）．使用目前性能最优的简化相
邻候选块数量并结合 ＤｏＮＢＤＶ优化的 ＮＢＤＶ快速算法
进行对比．

本文提出的ＮＢＤＶ获取算法编码性能优化由率失真
性能衡量，而率失真性能衡量在测试平台ＨＴＭ中是由编
码比特率差值（Ｂｊｏｎｔｅｇａａｒｄｄｅｌｔａｂｉｔｒａｔｅ，ＢＤＲａｔｅ）［１３］计
算得到．在进行３ＤＨＥＶＣ测试平台规定的编码、解码以
及视点合成操作流程后，本文算法性能与简化相邻候选

块数量并结合ＤｏＮＢＤＶ优化的ＮＢＤＶ快速算法对比如表
４、表５和表６所示．本算法的率失真性能由表４和表５所
示，其中ｖｉｄｅｏＰＳＮＲ／ｖｉｄｅｏｂｉｔｒａｔｅ表示编码后的纹理图与
原始视频的 ＢＤＲａｔｅ值，ｖｉｄｅｏＰＳＮＲ／ｔｏｔａｌｂｉｔｒａｔｅ表示编
码后的纹理图与总比特率的ＢＤＲａｔｅ值，ｓｙｎｔｈＰＳＮＲ／ｔｏ
ｔａｌｂｉｔｒａｔｅ表示合成视点与总比特率的ＢＤＲａｔｅ值．由于

采用编码比特率差值计算方式，且由原始算法的 ＰＳＮＲ
值减去新算法的 ＰＳＮＲ值进行计算，所以在这里出现负
值表示编码性能峰值信噪比的增益．

在表４中可以看出，本算法在视点１中平均可提升
３％ ＢＤＲａｔｅ增益，在视点２中平均可提升３３５％ ＢＤ
Ｒａｔｅ性能提升．这里的视点１和视点２表示非独立视点
编码性能．在表 ５中可以看出，本算法可带来 ２０１％
ＢＤＲａｔｅ性能提升，２０７％ ｖｉｄｅｏＰＳＮＲ／ｔｏｔａｌｂｉｔｒａｔｅ性能
提升和 ２４８％ ＳｙｎｔｈＰＳＮＲ／ｔｏｔａｌｂｉｔｒａｔｅ性能提升．与此
同时，本算法在时间上的增加不超过 ２９％ （表 ６所
示），兼顾了算法执行效率．

表４　本文算法与ＨＴＭ１００的ＢＤｒａｔｅ性能对比

ｖｉｄｅｏ０ ｖｉｄｅｏ１ ｖｉｄｅｏ２

Ｂａｌｌｏｏｎｓ ０００％ －２２４％ －３７９％

Ｋｅｎｄｏ ０００％ －７３３％ －５６６％

Ｎｅｗｓｐａｐｅｒ－ＣＣ ０００％ －５２０％ －８１２％

ＧＴ－Ｆｌｙ ０００％ －１８２％ －１３２％

Ｐｏｚｎａｎ－Ｈａｌｌ２ ０００％ －２１１％ －１５８％

Ｐｏｚｎａｎ－Ｓｔｒｅｅｔ ０００％ －１１３％ －１２４％

Ｕｎｄｏ－Ｄａｎｃｅｒ ０００％ －１１９％ －１７４％

１０２４ｘ７６８ ０００％ －４９２％ －５８６％

１９２０ｘ１０８８ ０００％ －１５６％ －１４７％

平均值 ０００％ －３００％ －３３５％

表５　本文算法与ＨＴＭ１００的ＰＳＮＲ／ｂｉｔａｔｅ性能对比

ｖｉｄｅｏＰＳＮＲ／
ｖｉｄｅｏｂｉｔｒａｔｅ

ｖｉｄｅｏＰＳＮＲ／
ｔｏｔａｌｂｉｔｒａｔｅ

ＳｙｎｔｈＰＳＮＲ／
ｔｏｔａｌｂｉｔｒａｔｅ

Ｂａｌｌｏｏｎｓ －１８９％ －１９７％ －３８６％
Ｋｅｎｄｏ －４０２％ －４２７％ －４７８％

Ｎｅｗｓｐａｐｅｒ－ＣＣ －４２７％ －４３５％ －５６０％
ＧＴ－Ｆｌｙ －１０１％ －０９９％ －１３６％

Ｐｏｚｎａｎ－Ｈａｌｌ２ －１３１％ －１３５％ －０８６％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｓｔｒｅｅｔ －０６８％ －０７５％ －００７％
Ｕｎｄｏ－Ｄａｎｃｅｒ －０９１％ －０８３％ －０８０％
１０２４ｘ７６８ －３３９％ －３５３％ －４７５％
１９２０ｘ１０８８ －０９８％ －０９８％ －０７７％
平均值 －２０１％ －２０７％ －２４８％

表６　本文算法与ＨＴＭ１００的时间性能对比

Ｅｎｃｔｉｍｅ Ｄｅｃｔｉｍｅ Ｒｅｎｔｉｍｅ
Ｂａｌｌｏｏｎｓ １０３０％ １０１４％ １００８％
Ｋｅｎｄｏ １０２８％ １０２１％ １０００％

Ｎｅｗｓｐａｐｅｒ－ＣＣ １０４３％ １０１３％ １００３％
ＧＴ－Ｆｌｙ １０１５％ １０１９％ １００７％

Ｐｏｚｎａｎ－Ｈａｌｌ２ １０３３％ １０１７％ １０１６％
Ｐｏｚｎａｎ－Ｓｔｒｅｅｔ １０２０％ １０２３％ １０１４％
Ｕｎｄｏ－Ｄａｎｃｅｒ １０３８％ １０４４％ １０１６％
１０２４ｘ７６８ １０３３％ １０１６％ １００４％
１９２０ｘ１０８８ １０２７％ １０２６％ １０１３％
平均值 １０２９％ １０２２％ １００９％
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５　结论
　　本文提出一种基于３ＤＨＥＶＣ标准应用于视点间纹
理图编码中利用分组搜索和按比例组合策略的相邻块

视差矢量获取质量优化算法．首先，改变原有相邻块视
差矢量获取算法中将第一个搜索到的视差矢量作为最

终视差矢量的准则．然后设计一种新的分组结合方法，
将时间方向和空间方向上的待搜索的候选块分为若干

小组，并将互相临近的候选块中得到的视差矢量按比

例结合为新的视差矢量．最后设计新的分组搜索策略，
在新的视差矢量与原有矢量中获取最终相邻块视差矢

量．实验结果表明，在维持现有基于编码单元的简化相
邻块视差矢量获取算法效率的前提下，本文所提出的

质量优化算法最大可实现 ３３５％峰值信噪提升和
２４８％的比特数节省（通用测试条件下）．在下一步的
改进方案中，将对结合比例算法进行优化（例如采用动

态结合比例算法），使算法性能进一步提升．
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