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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
復元ブロックを生成する方法において、
左側及び上側イントラ予測モードにより決定される３個のイントラ予測モードを利用して
予測ユニットのイントラ予測モードを誘導するステップ；
変換サイズ情報を利用して現在ブロックのサイズを決定するステップ；
前記イントラ予測モードに応じて現在ブロックの予測ブロックを生成するステップ；
現在ブロックの残差ブロックを生成するステップ；及び、
前記予測ブロックと前記残差ブロックを利用して復元ブロックを生成するステップ；を含
み、
現在ブロックのサイズは、予測ユニットのサイズより小さいまたは同じであり、前記予測
ブロック、前記残差ブロック及び前記復元ブロックのサイズは、変換ユニットのサイズと
同じであり、前記変換サイズ情報は、一つ以上の分割変換ユニットフラグを含み、
前記残差ブロックを生成するステップは、
前記イントラ予測モード及び現在ブロックのサイズによって決定される逆スキャンパター
ンを利用して量子化係数情報を逆スキャンして量子化ブロックを生成するステップ；及び
、
量子化パラメータを利用して前記量子化ブロックを逆量子化し、前記逆量子化されたブロ
ックを逆変換して残差ブロックを生成するステップ；を含み、
前記量子化パラメータは、量子化パラメータ予測子及び差分量子化パラメータを利用して
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生成され、現在コーディングユニットの左側及び上側量子化パラメータが両方とも利用可
能な場合、前記量子化パラメータ予測子は、前記左側及び上側量子化パラメータを利用し
て生成され、現在コーディングユニットの左側及び上側量子化パラメータのうち一つのみ
が利用可能な場合、前記量子化パラメータ予測子は、前記利用可能な一つの量子化パラメ
ータと以前量子化パラメータを利用して生成されることを特徴とする方法。
【請求項２】
予測ユニットのイントラ予測モードを誘導するステップは、
前記３個のイントラ予測モードで構成されるＭＰＭグループを生成するステップ；
モードグループ指示子がＭＰＭグループを示す場合、予測モードインデックスにより特定
されるＭＰＭグループ内のイントラ予測モードを前記予測ユニットのイントラ予測モード
として設定するステップ；及び、
前記モードグループ指示子がＭＰＭグループを示さない場合、前記イントラ予測モードイ
ンデックスと前記ＭＰＭグループ内の３個のイントラ予測モードを比較して予測ユニット
のイントラ予測モードを決定するステップ；を含むことを特徴とする請求項１に記載の方
法。
【請求項３】
前記左側イントラ予測モードと前記上側イントラ予測モードのうち一つのみが利用可能で
あって、前記利用可能なイントラ予測モードが２個の非方向性モードのうち一つの場合、
前記３個のイントラ予測モードは、２個の非方向性モードと垂直モードであり、前記左側
イントラ予測モード及び上側イントラ予測モードのうち一つのみが利用可能であって、前
記利用可能なイントラ予測モードが方向性モードのうち一つの場合、前記３個のイントラ
予測モードは、前記２個の非方向性モードと前記利用可能なイントラ予測モードであるこ
とを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項４】
逆変換のタイプは、変換ユニットのサイズによって決定されることを特徴とする請求項１
に記載の方法。
【請求項５】
前記逆スキャンパターンは、対角線スキャン、垂直スキャン及び水平スキャンの中から選
択され、前記量子化ブロックのサイズが予め決められたサイズより大きい場合、複数個の
サブセットを生成し、前記サブセットを前記逆スキャンパターンを利用して逆スキャンし
て量子化ブロックを生成することを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項６】
前記差分量子化パラメータは、前記差分量子化パラメータの絶対値を示すビンストリング
と前記差分量子化パラメータの符号を示すビンを利用して復元されることを特徴とする請
求項１に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、映像復号化方法及び装置に関し、より詳しくは、イントラ予測モードに変換
ユニットと同じサイズの予測ブロックと残差ブロックを適応的に生成する方法及び装置に
関する。
【背景技術】
【０００２】
　Ｈ．２６４／ＭＰＥＧ－４　ＡＶＣでは、一つのピクチャが複数個のマクロブロックに
分割され、イントラ予測又はインター予測を利用して予測ブロックを生成することによっ
て各々のマクロブロックを符号化する。原本ブロックと予測ブロックとの差分値が変換さ
れて変換ブロックが生成され、量子化パラメータ及び複数個の予め決められた量子化マト
リクスのうち一つの量子化マトリクスを利用して前記変換ブロックが量子化される。前記
量子化ブロックの量子化係数は、予め決められたスキャンタイプによってスキャンされて
エントロピー符号化される。前記量子化パラメータは、マクロブロック毎に調整され、量
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子化パラメータ予測子として以前量子化パラメータを利用して符号化される。
【０００３】
　一方、符号化効率を向上させるために、多様なサイズのコーディングユニットを使用す
る技術が紹介されている。また、原本ブロックにさらに類似した予測ブロックを生成する
ために、イントラ予測モードの数を増加させる技術も紹介されている。
【０００４】
　しかし、イントラ予測モード数が増加するにつれて、イントラ予測モードのシグナリン
グに要求される符号化ビット量が増加するようになる。また、コーディングユニットのサ
イズが大きくなるほど、原本ブロックと予測ブロックとの間の差分値が増加するようにな
る。
【０００５】
　したがって、イントラ予測モードをシグナリングするために新たな効果的な方法が要求
される。また、原本ブロックと予測ブロックとの差分値を最小化し、より効果的に残差ブ
ロックの符号化量を最小化するための方法が要求される。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明が達成しようとする目的は、予測ユニットのイントラ予測モードを誘導し、変換
サイズ情報を利用して現在ブロックのサイズを決定し、前記イントラ予測モードに応じて
現在ブロックの予測ブロックと残差ブロックを生成し、前記予測ブロックと前記残差ブロ
ックを利用して復元ブロックを生成する方法を提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明による復元ブロックを生成する方法は、予測ユニットのイントラ予測モードを誘
導し、変換サイズ情報を利用して現在ブロックのサイズを決定し、前記イントラ予測モー
ドに応じて現在ブロックの予測ブロックを生成し、前記イントラ予測モードに応じて現在
ブロックの残差ブロックを生成し、前記予測ブロックと前記残差ブロックを利用して復元
ブロックを生成することを特徴とする。
【発明の効果】
【０００８】
　本発明による方法では、予測ユニットのイントラ予測モードを誘導し、変換サイズ情報
を利用して現在ブロックのサイズを決定し、前記イントラ予測モードに応じて現在ブロッ
クの予測ブロックを生成し、前記イントラ予測モードに応じて現在ブロックの残差ブロッ
クを生成し、予測ブロックと残差ブロックを利用して現在ブロックの復元ブロックを生成
する。予測ブロックと残差ブロックのサイズは、変換ユニットのサイズ情報と同じである
。したがって、イントラ予測の距離が短くなって、原本ブロックと類似の予測ブロックを
生成することができて残差ブロックの符号化量が減少される。また、隣接イントラ予測モ
ードに応じてＭＰＭを適応的に生成することによってイントラ予測モードを送信するため
のシグナリングビット数を減少させることができる。
本発明はさらに、たとえば、以下を提供する。
（項目１）
復元ブロックを生成する方法において、
予測ユニットのイントラ予測モードを誘導するステップ；
変換サイズ情報を利用して現在ブロックのサイズを決定するステップ；
前記イントラ予測モードに応じて現在ブロックの予測ブロックを生成するステップ；
前記イントラ予測モードに応じて現在ブロックの残差ブロックを生成するステップ；及び
、
前記予測ブロックと前記残差ブロックを利用して復元ブロックを生成するステップ；を含
み、
現在ブロックのサイズは、予測ユニットのサイズより小さい又は同じであり、前記予測ユ
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ニット、前記残差ブロック及び前記復元ブロックのサイズは、変換ユニットのサイズと同
じであることを特徴とする方法。
（項目２）
前記変換サイズ情報は、一つ以上の分割変換ユニットフラグを含むことを特徴とする項目
１に記載の方法。
（項目３）
予測ユニットのイントラ予測モードを誘導するステップは、
左側イントラ予測モード及び上側イントラ予測モードを利用して３個のイントラ予測モー
ドで構成されるＭＰＭグループを生成するステップ；
モードグループ指示子がＭＰＭグループを示すかどうかを判断するステップ；
前記モードグループ指示子がＭＰＭグループを示す場合、予測モードインデックスにより
特定されるＭＰＭグループ内のイントラ予測モードを前記予測ユニットのイントラ予測モ
ードとして設定するステップ；及び、
前記モードグループ指示子がＭＰＭグループを示さない場合、前記イントラ予測モードイ
ンデックスと前記ＭＰＭグループ内の３個のイントラ予測モードを比較して予測ユニット
のイントラ予測モードを決定するステップ；を含むことを特徴とする項目１に記載の方法
。
（項目４）
前記左側イントラ予測モードと前記上側イントラ予測モードのうち一つのみが利用可能な
場合、前記ＭＰＭグループは、前記利用可能なイントラ予測モードと２個の追加イントラ
予測モードとで構成されることを特徴とする項目３に記載の方法。
（項目５）
前記２個の追加イントラ予測モードは、前記利用可能なイントラ予測モードに応じて決定
されることを特徴とする項目４に記載の方法。
（項目６）
前記利用可能なイントラ予測モードが方向性モードの場合、ＤＣモードとプラナーモード
が前記２個の追加イントラ予測モードとして設定されることを特徴とする項目５に記載の
方法。
（項目７）
前記イントラ予測モードに応じて現在ブロックの残差ブロックを生成するステップは、
符号化された残差信号をエントロピー復号化して量子化係数情報を生成するステップ；
逆スキャンパターンを利用して前記量子化係数情報を逆スキャンして量子化ブロックを生
成するステップ；及び、
量子化パラメータ及び逆変換を利用して前記量子化ブロックを逆量子化及び逆変換するス
テップ；を含み、
逆変換のタイプは、変換ユニットのサイズによって決定されることを特徴とする項目１に
記載の方法。
（項目８）
前記逆スキャンパターンは、前記変換ユニットのサイズ及び前記イントラ予測モードに基
づいて決定されることを特徴とする項目７に記載の方法。
（項目９）
前記逆スキャンパターンは、対角線スキャン、垂直スキャン及び水平スキャンの中から選
択されることを特徴とする項目７に記載の方法。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明による映像符号化装置を示すブロック図である。
【図２】本発明による映像復号化装置を示すブロック図である。
【図３】本発明によるイントラ予測モードでの復元ブロックを生成する過程を説明するフ
ローチャートである。
【図４】本発明による現在予測ユニットのイントラ予測モードを復元する過程を説明する
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フローチャートである。
【図５】本発明によるイントラ予測モードを説明する概念図である。
【図６】本発明による予測ブロックを生成する方法を説明するフローチャートである。
【図７】本発明による現在ブロックの参照画素の位置を説明する概念図である。
【図８】本発明による残差ブロックを生成する過程を説明するフローチャートである。
【図９】本発明による量子化パラメータを復号化する方法を説明するフローチャートであ
る。
【図１０】本発明による復元ブロックを生成する装置を説明するブロック図である。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
　以下、本発明の多様な実施例を例示図面を参照して詳細に説明する。本発明は、多様な
変更を加えることができ、多様な実施例を有することができ、本発明を特定の実施形態に
対して限定するものではなく、本発明の思想及び技術範囲に含まれる全ての変更、均等物
乃至代替物を含むと理解しなければならない。各図面の説明において、類似の構成要素に
対して類似の参照符号を使用した。
【００１１】
　図１は、本発明による映像符号化装置１００を示すブロック図である。
【００１２】
　図１を参照すると、本発明による映像符号化装置１００は、ピクチャ分割部１０１、変
換部１０３、量子化部１０４、スキャニング部１０５、エントロピー符号化部１０６、逆
量子化部１０７、逆変換部１０８、後処理部１１０、ピクチャ格納部１１１、イントラ予
測部１１２、インター予測部１１３、減算部１０２及び加算部１０９を含む。
【００１３】
　ピクチャ分割部１０１は、ピクチャ又はスライスを複数個のＬＣＵ（Ｌａｒｇｅｓｔ　
Ｃｏｄｉｎｇ　Ｕｎｉｔ）に分割し、前記各々のＬＣＵを一つ以上のコーディングユニッ
トに分割する。ピクチャ分割部１０１は、各コーディングユニットの予測モード、予測ユ
ニットのサイズ及び変換ユニットのサイズを決定する。
【００１４】
　一つのＬＣＵは、一個又は複数個のコーディングユニット（ｃｏｉｄｎｇ　ｕｎｉｔ）
を含む。前記ＬＣＵは、分割構造を示すために、再帰的クワッドツリー構造（ｒｅｃｕｒ
ｓｉｖｅ　ｑｕａｄｔｒｅｅ　ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ）を有する。コーディングユニットの
最大サイズ及び最小サイズを示す情報がシーケンスパラメータセット（ｓｅｑｕｅｎｃｅ
　ｐａｒａｍｅｔｅｒ　ｓｅｔ）に含まれる。前記分割構造は、一個又は複数個の分割コ
ーディングユニットフラグ（ｓｐｌｉｔ＿ｃｕ＿ｆｌａｇ）を利用して表現される。コー
ディングユニットは、２Ｎ×２Ｎのサイズを有する。
【００１５】
　コーディングユニットは、一個又は複数個の予測ユニット（ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ　ｕ
ｎｉｔ）を含む。イントラ予測において、前記予測ユニットのサイズは、２Ｎ×２Ｎ又は
Ｎ×Ｎである。インター予測において、前記予測ユニットのサイズは、２Ｎ×２Ｎ、２Ｎ
×Ｎ、Ｎ×２Ｎ又はＮ×Ｎである。インター予測において、予測ユニットが非対称パーテ
ィション（ａｓｙｍｍｅｔｒｉｃ　ｐａｒｔｉｔｉｏｎ）の場合、前記予測ユニットのサ
イズは、ｈＮ×２Ｎ、（２－ｈ）Ｎ×２Ｎ、２Ｎ×ｈＮ及び２Ｎ×（２－ｈ）Ｎのうち一
つである。ここで、ｈは、１／２である。
【００１６】
　コーディングユニットは、一個又は複数個の変換ユニット（ｔｒａｎｓｆｏｒｍ　ｕｎ
ｉｔ）を含む。変換ユニットは、分割構造を示すために、再帰的クワッドツリー構造（ｒ
ｅｃｕｒｓｉｖｅ　ｑｕａｄｔｒｅｅ　ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ）を有する。分割構造は、一
個又は複数個の分割変換ユニットフラグ（ｓｐｌｉｔ＿ｔｕ＿ｆｌａｇ）により表現され
る。変換ユニットの最大サイズ及び最小サイズを示す情報がシーケンスパラメータセット
に含まれる。
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【００１７】
　イントラ予測部１１２は、現在予測ユニットのイントラ予測モードを決定し、前記イン
トラ予測モードを利用して予測ブロックを生成する。予測ブロックは、変換ユニットと同
じサイズを有する。
【００１８】
　インター予測部１１３は、ピクチャ格納部１１１に格納されている一つ以上の参照ピク
チャを利用して現在予測ユニットの動き情報を決定し、前記予測ユニットの予測ブロック
を生成する。前記動き情報は、一つ以上の参照ピクチャインデックスと一つ以上の動きベ
クトルを含む。
【００１９】
　変換部１０３は、原本ブロックと予測ブロックを利用して生成される残差信号を変換し
て変換ブロックを生成する。残差信号は、変換ユニット単位に変換される。変換タイプは
、予測モード及び変換ユニットのサイズによって決定される。変換タイプは、ＤＣＴベー
スの整数変換又はＤＳＴベースの整数変換である。例えば、インター予測ではＤＣＴベー
スの整数変換が使われる。イントラ予測では、前記変換ユニットのサイズが予め決められ
たサイズより小さい場合、ＤＳＴベースの整数変換を使用し、そうでない場合、ＤＣＴベ
ースの整数変換を使用する。
【００２０】
　量子化部１０４は、前記変換ブロックを量子化するための量子化パラメータを決定する
。量子化パラメータは、量子化ステップサイズである。量子化パラメータは、量子化ユニ
ット毎に決定される。前記基準サイズは、量子化ユニットの最小サイズである。量子化ユ
ニットのサイズは、コーディングユニットの許容可能なサイズのうち一つである。コーデ
ィングユニットのサイズが量子化ユニットの最小サイズより大きい又は同じ場合、前記コ
ーディングユニットは、量子化ユニットになる。複数個のコーディングユニットが最小量
子化ユニットに含まれることもできる。前記量子化ユニットの最小サイズは、ピクチャ毎
に決定され、前記量子化ユニットの最小サイズを特定する情報は、ピクチャパラメータセ
ットに含まれる。
【００２１】
　量子化部１０４は、量子化パラメータ予測子を生成し、量子化パラメータから量子化パ
ラメータ予測子を減算して差分量子化パラメータを生成する。前記差分量子化パラメータ
は、符号化され、コーディングユニットシンタックス（ｓｙｎｔａｘ）に含まれる。
【００２２】
　前記量子化パラメータ予測子は、隣接コーディングユニットの量子化パラメータ及び以
前コーディングユニットの量子化パラメータを利用して下記のように生成される。
【００２３】
　左側量子化パラメータ、上側量子化パラメータ及び以前量子化パラメータは、前記順序
通りに検索される。２個以上の量子化パラメータが利用可能な場合、前記順序に検索され
る最初の２個の利用可能な量子化パラメータの平均値が量子化パラメータ予測子に設定さ
れ、一つの量子化パラメータのみが利用可能な場合は、前記利用可能な量子化パラメータ
が量子化パラメータ予測子に設定される。即ち、前記左側及び上側量子化パラメータが両
方とも利用可能な場合、前記左側及び上側量子化パラメータの平均値が前記量子化パラメ
ータ予測子に設定される。前記左側及び上側量子化パラメータのうち一つのみが利用可能
な場合、前記利用可能な量子化パラメータと前記以前量子化パラメータの平均値が前記量
子化パラメータ予測子に設定される。前記左側及び上側量子化パラメータが両方とも利用
可能でない場合、前記以前量子化パラメータが前記量子化パラメータ予測子に設定される
。前記平均値は、四捨五入した平均値である。
【００２４】
　量子化部１０４は、量子化マトリクス及び量子化パラメータを利用して変換ブロックを
量子化して量子化ブロックを生成する。量子化ブロックは、逆量子化部１０７とスキャニ
ング部１０５に提供される。
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【００２５】
　スキャニング部１０５は、スキャンパターンを決定し、前記スキャンパターンを前記量
子化ブロックに適用する。エントロピー符号化のために、ＣＡＢＡＣ（Ｃｏｎｔｅｘｔ　
ａｄａｐｔｉｖｅ　ｂｉａｎｒｙ　ａｒｉｔｈｍｅｔｉｃ　ｃｏｄｉｎｇ）が使われる場
合、前記スキャンパターンは、下記のように決定される。
【００２６】
　イントラ予測において、スキャンパターンは、前記イントラ予測モード及び前記変換ユ
ニットのサイズにより決定される。変換ユニットのサイズ、変換ブロックのサイズ及び量
子化ブロックのサイズは、同じである。対角線スキャン（ｄｉａｇｏｎａｌ　ｓｃａｎ）
、垂直スキャン（ｖｅｒｔｉｃａｌ　ｓｃａｎ）及び水平スキャン（ｈｏｒｉｚｏｎｔａ
ｌ　ｓｃａｎ）の中からスキャンパターンが決定される。量子化ブロックの量子化された
変換係数は、重要フラグ（ｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔ　ｆｌａｇｓ）、係数符号（ｃｏｅｆ
ｆｉｃｉｅｎｔ　ｓｉｇｎｓ）及び係数レベル（ｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔ　ｌｅｖｅｌｓ
）に分離される。前記スキャンパターンが重要フラグ、係数符号及び係数レベルに各々適
用される。前記重要フラグは、対応する量子化変換係数が０であるか否かを示す。前記係
数符号は、０でない量子化変換係数の符号を示す。前記係数レベルは、０でない量子化変
換係数の絶対値を示す。
【００２７】
　変換ユニットのサイズが第１のサイズより小さい又は同じ場合、垂直モード及び前記垂
直モードに隣接した予め決められた個数のイントラ予測モードでは水平スキャンが選択さ
れ、水平モード及び前記水平モードに隣接した予め決められた個数のイントラ予測モード
では垂直スキャンが選択され、残りのイントラ予測モードでは対角線スキャンが選択され
る。変換ユニットのサイズが前記第１のサイズより大きい場合、対角線スキャンが利用さ
れる。前記第１のサイズは、８×８である。
【００２８】
　インター予測では、変換ユニットのサイズに関係なく予め決められたスキャンパターン
が使われる。ＣＡＢＡＣがエントロピーコーディングに使われると、前記予め決められた
スキャンパターンは、対角線スキャンである。
【００２９】
　変換ユニットのサイズが第２のサイズより大きい場合、前記量子化ブロックは、メイン
サブセットと複数個の残余サブセットに分割され、前記決定されたスキャンパターンが各
サブセットに適用される。各サブセットの重要フラグ、係数符号及び係数レベルが各々前
記決定されたスキャンパターンによってスキャンされる。メインサブセットは、ＤＣ係数
を含み、残余サブセットは、前記メインサブセットがカバーする領域以外の領域をカバー
する。前記第２のサイズは、４×４である。サブセットのサイズは４×４ブロックであっ
てもよく、スキャンパターンによって変更されることができる。前記サブセットは、１６
個の変換係数を含む。
【００３０】
　サブセットをスキャンするためのスキャンパターンは、前記各サブセットの量子化され
た変換係数をスキャンするためのスキャンパターンと同じである。各サブセットの量子化
された変換係数は、逆方向にスキャンされる。前記サブセットも逆方向にスキャンされる
。
【００３１】
　０でない最後の係数位置（ｌａｓｔ　ｎｏｎ－ｚｅｒｏ　ｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔ　ｐ
ｏｓｉｔｉｏｎ）が符号化されて復号器に送信される。０でない最後の係数位置は、変換
ユニット内での０でない最後の量子化された変換係数の位置を示す。ノンゼロサブセット
フラグ（ｎｏｎ－ｚｅｒｏ　ｓｕｂｓｅｔ　ｆｌａｇ）がメインサブセットと最後のサブ
セット以外の各サブセットに対して設定される。前記最後のサブセットは、０でない最後
の係数をカバーする。ノンゼロサブセットフラグは、サブセットが０でない係数を含むか
どうかを示す。
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【００３２】
　逆量子化部１０７は、量子化ブロックの量子化された変換係数を逆量子化する。
【００３３】
　逆変換部１０８は、逆量子化ブロックを逆変換して空間領域が残差信号を生成する。
【００３４】
　加算部１０９は、残差ブロックと予測ブロックを加えて復元ブロックを生成する。
【００３５】
　後処理部１１０は、復元されたピクチャで発生するブロッキングアーチファクトを除去
するためのデブロッキングフィルタリング過程を実行する。
【００３６】
　ピクチャ格納部１１１は、後処理部１１０から後処理された映像を受信し、ピクチャ単
位に前記映像を格納する。ピクチャは、フレーム又はフィールドである。
【００３７】
　エントロピー符号化部１０６は、スキャニング部１０５から受信される１次元係数情報
、イントラ予測部１１２から受信されるイントラ予測情報、インター予測部１１３から受
信される動き情報などをエントロピー符号化する。
【００３８】
　図２は、本発明による映像復号化装置２００を示すブロック図である。
【００３９】
　本発明による映像復号化装置２００は、エントロピー復号化部２０１、逆スキャニング
部２０２、逆量子化部２０３、逆変換部２０４、加算部２０５、後処理部２０６、ピクチ
ャ格納部２０７、イントラ予測部２０８及びインター予測部２０９を含む。
【００４０】
　エントロピー復号化部２０１は、受信されたビットストリームからイントラ予測情報、
インター予測情報及び１次元係数情報を抽出する。エントロピー復号化部２０１は、イン
ター予測情報をインター予測部２０９に送信し、イントラ予測情報をイントラ予測部２０
８に送信し、前記係数情報を逆スキャニング部２０２に送信する。
【００４１】
　逆スキャニング部２０２は、逆スキャンパターンを使用して量子化ブロックを生成する
。ＣＡＢＡＣがエントロピー符号化方法として使われると、前記逆スキャンパターンは、
下記のように決定される。
【００４２】
　イントラ予測では、イントラ予測モード及び変換ユニットのサイズにより逆スキャンパ
ターンが決定される。逆スキャンパターンは、対角線スキャン、垂直スキャン及び水平ス
キャンの中から選択される。前記選択された逆スキャンパターンが重要フラグ、係数符号
及び係数レベルに各々適用されて量子化ブロックを生成する。
【００４３】
　変換ユニットのサイズが前記第１のサイズより小さい又は同じ場合、垂直モード及び前
記垂直モードに隣接した予め決められた個数のイントラ予測モードでは水平スキャンが選
択され、水平モード及び前記水平モードに隣接した予め決められた個数のイントラ予測モ
ードでは垂直スキャンが選択され、残りのイントラ予測モードでは対角線スキャンが選択
される。前記変換ユニットのサイズが前記第１のサイズより大きい場合、対角線スキャン
が利用される。前記第１のサイズは、８×８である。
【００４４】
　変換ユニットのサイズが前記第１のサイズより大きい場合、全てのイントラ予測モード
に対角線スキャンが適用される。
【００４５】
　インター予測では、対角線スキャンが使われる。
【００４６】
　変換ユニットのサイズが第２のサイズより大きい場合、前記決定されたスキャンパター
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ンによって重要フラグ、係数符号及び係数レベルがサブセット単位に逆スキャンされてサ
ブセットが生成され、前記サブセットは、逆スキャンされて量子化ブロックを生成する。
前記第２のサイズは、４×４である。サブセットのサイズは、４×４ブロックであっても
よく、スキャンパターンによって決定される非正方形ブロックであってもよい。前記非正
方形ブロックは、１６個の変換係数を含む。例えば、前記サブセットのサイズは、水平ス
キャン時は８×２、垂直スキャン時は２×８、対角線スキャン時は４×４である。
【００４７】
　各サブセットを生成するために使われる逆スキャンパターンは、量子化ブロックを生成
するために使われる逆スキャンパターンと同じである。重要フラグ、係数符号及び係数レ
ベルは、逆方向に逆スキャンされる。サブセットも逆方向に逆スキャンされる。
【００４８】
　０でない最後の係数位置（ｌａｓｔ　ｎｏｎ－ｚｅｒｏ　ｐｏｓｉｔｉｏｎ）及びノン
ゼロサブセットフラグが符号化器から受信される。０でない最後の係数位置及び前記逆ス
キャンパターンによって符号化されたサブセットの数が決定される。ノンゼロサブセット
フラグは、生成されるサブセットを選択するために使われる。メインサブセットと最後の
サブセットは、前記逆スキャンパターンによって生成される。
【００４９】
　逆量子化部２０３は、エントロピー復号化部２０１から差分量子化パラメータを受信し
、量子化パラメータ予測子を生成する。量子化パラメータ予測子は、図１の量子化部１０
４による動作と同様な過程を介して生成される。その後、逆量子化部２０３は、前記差分
量子化パラメータと前記量子化パラメータ予測子を加えて現在コーディングユニットの量
子化パラメータを生成する。現在コーディングユニットのサイズが最小量子化ユニットの
サイズより大きい又は同じであり、且つ現在コーディングユニットの差分量子化パラメー
タが符号器から受信されない場合、前記差分量子化パラメータは、０に設定される。
【００５０】
　逆量子化部２０３は、量子化ブロックを逆量子化する。
【００５１】
　逆変換部２０４は、前記逆量子化されたブロックを逆変換して残差ブロックを復元する
。逆変換タイプは、予測モード及び変換ユニットのサイズによって決定される。逆変換タ
イプは、ＤＣＴベースの整数変換又はＤＳＴベースの整数変換である。例えば、インター
予測ではＤＣＴベースの整数変換が使われる。イントラ予測では、前記変換ユニットのサ
イズが予め決められたサイズより小さい場合、ＤＳＴベースの整数変換が使われ、そうで
ない場合、ＤＣＴベースの整数変換が使われる。
【００５２】
　イントラ予測部２０８は、受信されたイントラ予測情報を利用して現在予測ユニットの
イントラ予測モードを復元し、前記復元されたイントラ予測モードに応じて予測ブロック
を生成する。
【００５３】
　インター予測部２０９は、受信されたインター予測情報を利用して現在予測ユニットの
動き情報を復元し、前記動き情報を利用して予測ブロックを生成する。
【００５４】
　後処理部２０６は、図１の後処理部１１０と同様に動作する。
【００５５】
　ピクチャ格納部２０７は、後処理部２０６から後処理された映像を受信し、ピクチャ単
位に前記映像を格納する。ピクチャは、フレーム又はフィールドである。
【００５６】
　加算部２０５は、復元された残差ブロックと予測ブロックを加えて復元ブロックを生成
する。
【００５７】
　図３は、本発明によるイントラ予測モードでの復元ブロックを生成する過程を説明する
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フローチャートである。
【００５８】
　まず、現在予測ユニットのイントラ予測モードを誘導する（Ｓ１１００）。
【００５９】
　図４は、本発明による現在予測ユニットのイントラ予測モードを復元する過程を説明す
るフローチャートである。
【００６０】
　受信されたビットストリームから現在予測ユニットのイントラ予測パラメータが抽出さ
れる（Ｓ１１１０）。
【００６１】
　前記イントラ予測パラメータは、モードグループ指示子及び予測モードインデックスを
含む。前記モードグループ指示子は、現在予測ユニットのイントラ予測モードがＭＰＭグ
ループ（ｍｏｓｔ　ｐｒｏｂａｂｌｅ　ｍｏｄｅ　ｇｒｏｕｐ）に属するかどうかを示す
フラグである。前記フラグが１の場合、現在予測ユニットのイントラ予測モードはＭＰＭ
グループに属する。前記フラグが０の場合、現在予測ユニットのイントラ予測モードは残
余モードグループ（ｒｅｓｉｄｕａｌ　ｍｏｄｅ　ｇｒｏｕｐ）に属する。前記残余モー
ドグループは、前記ＭＰＭグループに属するイントラ予測モード以外の全てのイントラ予
測モードを含む。前記予測モードインデックスは、前記モードグループ指示子により特定
されるグループ内での現在予測ユニットのイントラ予測モードを特定する。
【００６２】
　隣接予測ユニットのイントラ予測モードを利用してＭＰＭグループが構成される（Ｓ１
１２０）。前記ＭＰＭグループのイントラ予測モードは、左側イントラ予測モード及び上
側イントラ予測モードにより適応的に決定される。前記左側イントラ予測モードは、左側
に隣接した予測ユニットのイントラ予測モードであり、前記上側イントラ予測モードは、
上側に隣接した予測ユニットのイントラ予測モードである。前記ＭＰＭグループは、３個
のイントラ予測モードで構成される。
【００６３】
　前記左側又は上側に隣接した予測ユニットが存在しない場合、前記左側又は上側の隣接
予測ユニットのイントラ予測モードは利用可能でないと設定される。例えば、現在予測ユ
ニットがピクチャの左側又は上側の境界に位置すると、左側又は上側に隣接した予測ユニ
ットが存在しない。左側又は上側に隣接した予測ユニットが他のスライス又は他のタイル
に属すると、左側又は上側に隣接した予測ユニットのイントラ予測モードは利用可能でな
いと設定される。左側又は上側に隣接した予測ユニットがインター符号化されると、左側
又は上側に隣接した予測ユニットのイントラ予測モードが利用可能でないと設定される。
上側予測ユニットが他のＬＣＵに属すると、前記上側予測に隣接した予測ユニットのイン
トラ予測モードが利用可能でないと設定される。
【００６４】
　図５は、本発明によるイントラ予測モードを説明する概念図である。図５に示すように
、イントラ予測モードの数は３５個である。ＤＣモードとプラナーモードは非方向性モー
ドであり、残りは方向性モードである。
【００６５】
　左側イントラ予測モード及び上側イントラ予測モードが両方とも利用可能であり、且つ
互いに異なる場合は、前記左側イントラ予測モード及び前記上側イントラ予測モードが前
記ＭＰＭグループに含まれ、１個の追加イントラ予測モードが前記ＭＰＭグループに追加
される。二つのうち、モード番号が小さいイントラ予測モードにインデックス０が割り当
てられ、残りの一つにインデックス１が割り当てられる。または、左側イントラ予測モー
ドにインデックス０が割り当てられ、上側イントラ予測モードにインデックス１が割り当
てられてもよい。前記追加イントラ予測モードは、前記左側及び上側イントラ予測モード
により下記のように決定される。
【００６６】
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　左側及び上側イントラ予測モードのうち、一つは非方向性モード（ｎｏｎ－ｄｉｒｅｃ
ｔｉｏｎａｌ　ｍｏｄｅ）であり、他の一つは方向性モード（ｄｉｒｅｃｔｉｏｎａｌ　
ｍｏｄｅ）の場合、残りの一つの非方向性モードが前記ＭＰＭグループに追加される。例
えば、前記左側及び上側イントラ予測モードのうち、一つがＤＣモードの場合、プラナー
モードが前記ＭＰＭグループに追加され、前記左側及び上側イントラ予測モードのうち、
一つがプラナーモードの場合、ＤＣモードが前記ＭＰＭグループに追加される。左側及び
上側イントラ予測モードが両方とも非方向性モードの場合、垂直モードが前記ＭＰＭグル
ープに追加される。左側及び上側イントラ予測モードが両方とも方向性モードの場合、Ｄ
Ｃモード又はプラナーモードが前記ＭＰＭグループに追加される。
【００６７】
　左側イントラ予測モード及び上側イントラ予測モードのうち一つのみ利用可能な場合は
、前記利用可能なイントラ予測モードが前記ＭＰＭグループに含まれ、２個の追加イント
ラ予測モードが前記ＭＰＭグループに追加される。前記２個の追加イントラ予測モードは
、前記利用可能なイントラ予測モードにより下記のように決定される。
【００６８】
　前記利用可能なイントラ予測モードが非方向性モードの場合、残りの一つの非方向性モ
ードと垂直モードが前記ＭＰＭグループに追加される。例えば、前記利用可能なイントラ
予測モードがＤＣモードの場合、プラナーモードと垂直モードが前記ＭＰＭグループに追
加される。前記利用可能なイントラ予測モードがプラナーモードの場合、ＤＣモードと垂
直モードが前記ＭＰＭグループに追加される。前記利用可能なイントラ予測モードが方向
性モードの場合、２個の非方向性モード（ＤＣモード及びプラナーモード）が前記ＭＰＭ
グループに追加される。
【００６９】
　左側イントラ予測モード及び上側イントラ予測モードが両方とも利用可能であり、且つ
互いに同じ場合、前記利用可能なイントラ予測モードがＭＰＭグループに含まれ、２個の
追加イントラ予測モードが前記ＭＰＭグループに追加される。前記追加される２個のイン
トラ予測モードは、前記利用可能なイントラ予測モードにより下記のように決定される。
【００７０】
　前記利用可能なイントラ予測モードが方向性モードの場合、２個の隣接方向性モードが
前記ＭＰＭグループに追加される。例えば、前記利用可能なイントラ予測モードがモード
２３の場合、左側隣接モード（モード１）と右側隣接モード（モード１３）が前記ＭＰＭ
グループに追加される。前記利用可能なイントラ予測モードがモード３０の場合、２個の
隣接モード（モード２とモード１６）が前記ＭＰＭグループに追加される。前記利用可能
なイントラ予測モードが非方向性モードの場合、残りの一つの非方向性モードと垂直モー
ドが前記ＭＰＭグループに追加される。例えば、前記利用可能なイントラ予測モードがＤ
Ｃモードの場合、プラナーモードと垂直モードが前記ＭＰＭグループに追加される。
【００７１】
　左側イントラ予測モード及び上側イントラ予測モードが両方とも利用可能でない場合は
、３個の追加イントラ予測モードが前記ＭＰＭグループに追加される。前記３個のイント
ラ予測モードは、ＤＣモード、プラナーモード及び垂直モードである。ＤＣモード、プラ
ナーモード及び垂直モードの順序に又はプラナーモード、ＤＣモード及び垂直モードの順
序に、インデックス０、１及び２が前記３個のイントラ予測モードに割り当てられる。
【００７２】
　前記モードグループ指示子がＭＰＭグループを示すかどうかを決定する（Ｓ１１３０）
。
【００７３】
　前記モードグループ指示子が前記ＭＰＭグループを示す場合、前記予測モードインデッ
クスにより特定されるＭＰＭグループ内のイントラ予測モードが現在予測ユニットのイン
トラ予測モードとして設定される（Ｓ１１４０）。
【００７４】
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　前記モードグループ指示子が前記ＭＰＭグループを示さない場合、ＭＰＭグループ内の
３個のイントラ予測モードがモード番号の順序通りに再整列される（Ｓ１１５０）。ＭＰ
Ｍグループの３個のイントラ予測モードのうち、最も小さいモード番号を有するイントラ
予測モードが第１の候補に設定され、中間モード番号を有するイントラ予測モードが第２
の候補に設定され、最も大きいモード番号を有するイントラ予測モードが第３の候補に設
定される。
【００７５】
　前記予測モードインデックスと第１の候補を比較する（Ｓ１１６０）。前記予測モード
インデックスが前記ＭＰＭグループ内の第１の候補のモード番号より大きい又は同じ場合
、前記予測モードインデックスの値が１ほど増加する。そうでない場合、前記予測モード
インデックスの値は維持される。
【００７６】
　前記予測モードインデックスと第２の候補を比較する（Ｓ１１７０）。前記予測モード
インデックスが前記ＭＰＭグループ内の第２の候補のモード番号より大きい又は同じ場合
、前記予測モードインデックスの値が１ほど増加する。そうでない場合、前記予測モード
インデックスの値は維持される。
【００７７】
　前記予測モードインデックスと第３の候補を比較する（Ｓ１１８０）。前記予測モード
インデックスが前記ＭＰＭグループ内の第３の候補のモード番号より大きい又は同じ場合
、前記予測モードインデックスの値が１ほど増加する。そうでない場合、前記予測モード
インデックスの値は維持される。
【００７８】
　前記最終予測モードインデックスが現在予測ユニットのイントラ予測モードのモード番
号に設定される（Ｓ１１９０）。
【００７９】
　次に、予測ブロックを生成するために現在ブロックのサイズが決定される（Ｓ１２００
）。
【００８０】
　現在ブロックのサイズは変換ブロックのサイズと同じである。現在ブロックのサイズは
、予測ユニットのサイズと変換サイズ情報により決定される。現在ブロックの予測ブロッ
クと残差ブロックのサイズは、変換ユニットのサイズと同じである。変換サイズ情報は、
分割構造を示すための一個又は複数個の分割フラグを含む。
【００８１】
　変換ユニットのサイズが現在予測ユニットのサイズと同じ場合、現在予測ユニットが現
在ブロックに設定される。
【００８２】
　変換ユニットのサイズが現在予測ユニットのサイズより小さい場合、予測ユニットは、
複数個のサブブロックからなる。各サブブロックが現在ブロックとして設定される。この
場合、ステップＳ１３００、Ｓ１４００及びＳ１５００が予測ユニットの１番目のサブブ
ロックに対して実行される。次に、ステップＳ１３００、Ｓ１４００及びＳ１５００が前
記予測ユニット内の残りのサブブロックに対して復号化の順序通りに繰り返して実行され
る。同じイントラ予測モードが前記予測ユニット内の全てのサブブロックに利用される。
【００８３】
　次に、前記イントラ予測モードに応じて予測ブロックが生成される（Ｓ１３００）。
【００８４】
　図６は、本発明による予測ブロックを生成する過程を説明するフローチャートである。
【００８５】
　現在ブロックの参照画素が全て利用可能かどうかを判断し、一つ以上の参照画素が利用
可能でない場合、参照画素を生成する（Ｓ１２１０）。現在ブロックは、現在予測ユニッ
ト又は現在予測ユニットのサブブロックである。前記現在ブロックのサイズは、変換ユニ
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ットのサイズである。
【００８６】
　図７は、本発明による現在ブロックの参照画素の位置を説明するブロック図である。図
７に示すように、現在ブロックの参照画素は、（ｘ＝０，．．．，２Ｎ－１、ｙ＝－１）
に位置する上側参照画素と、（ｘ＝－１、ｙ＝０，．．．，２Ｍ－１）に位置する左側参
照画素と、（ｘ＝－１、ｙ＝－１）に位置するコーナー参照画素とで構成される。Ｎは、
現在ブロックの横の長さであり、Ｍは、現在ブロックの縦の長さである。
【００８７】
　一つ以上の参照画素が利用可能でない場合、前記一つ以上の参照画素が下記のように生
成される。
【００８８】
　全ての参照画素が利用可能でない場合、定数値に代替される。前記定数値は、全ての参
照画素が２Ｌ－１であり、Ｌの値は、輝度画素の値を表現するのに使われるビットの数で
ある。
【００８９】
　利用可能な参照画素が利用可能でない参照画素の片側方向にのみ存在する場合、前記利
用可能でない参照画素の値は、前記利用可能でない参照画素に最も近い位置の参照画素の
値に代替される。
【００９０】
　利用可能な参照画素が利用可能でない参照画素の両側方向に存在する場合、予め決めら
れた方向に前記利用可能でない参照画素に最も近い位置の参照画素の値に代替される。
【００９１】
　前記イントラ予測モード及び現在ブロックのサイズに基づいて前記参照画素が適応的に
フィルタリングされる（Ｓ１２２０）。現在ブロックのサイズは、変換ブロックのサイズ
である。
【００９２】
　ＤＣモードでは参照画素がフィルタリングされない。垂直モード及び水平モードでも参
照画素がフィルタリングされない。前記垂直モード及び水平モード以外の方向性モードで
は、参照画素が前記現在ブロックのサイズによって適応的にフィルタリングされる。
【００９３】
　現在ブロックのサイズが４×４の場合、全てのイントラ予測モードで前記参照画素がフ
ィルタリングされない。８×８、１６×１６及び３２×３２のサイズで、参照画素がフィ
ルタリングされなければならないイントラ予測モードの数は、現在ブロックのサイズが大
きくなるほど増加する。
【００９４】
　前記復元されたイントラ予測モードに応じて参照画素を利用して現在ブロックの予測ブ
ロックが生成される（Ｓ１２３０）。
【００９５】
　ＤＣモードでは、（ｘ＝０，．．．，Ｎ－１、ｙ＝－１）に位置するＮ個の参照画素と
、（ｘ＝－１、ｙ＝０，．．．，Ｍ－１）に位置するＭ個の参照画素を平均して予測画素
が生成される。参照画素に接する予測ブロックの予測画素は、一個又は２個の前記予測画
素に接する参照画素を利用してフィルタリングされる。
【００９６】
　垂直モードでは、垂直参照画素の値を複写して予測画素が生成される。左側参照画素に
接する予測画素は、前記左側隣接参照画素とコーナー参照画素を利用してフィルタリング
される。
【００９７】
　水平モードでも水平参照画素の値を複写して予測画素が生成される。上側参照画素に接
する予測画素は、前記上側隣接参照画素とコーナー参照画素を利用してフィルタリングさ
れる。
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【００９８】
　次に、前記イントラ予測モードに応じて残差ブロックが生成される（Ｓ１４００）。
【００９９】
　図８は、本発明による残差ブロックを生成する過程を説明するフローチャートである。
【０１００】
　符号化された残差信号は、エントロピー復号化されて量子化係数情報を生成する（Ｓ１
４１０）。エントロピーコーディングにＣＡＢＡＣが使われると、前記量子化された係数
情報は、重要フラグ、係数符号及び係数レベルを含む。前記重要フラグは、対応する量子
化変換係数が０であるか否かを示す。前記係数符号は、０でない量子化変換係数の符号を
示し、前記係数レベルは、０でない量子化変換係数の絶対値を示す。
【０１０１】
　逆スキャンパターンが決定され、前記逆スキャンパターンによって量子化ブロックが生
成される（Ｓ１４２０）。このステップは、図２の逆スキャニング部２０２により実行さ
れる。したがって、逆スキャニング部２０２の動作と同様に逆スキャンパターンが決定さ
れ、量子化ブロックが生成される。
【０１０２】
　前記量子化ブロックは、量子化パラメータを利用して逆量子化される（Ｓ１４３０）。
【０１０３】
　図９は、本発明による量子化パラメータを誘導する過程を説明するフローチャートであ
る。
【０１０４】
　量子化ユニットの最小サイズが誘導される（Ｓ１４３１）。量子化ユニットの最小サイ
ズは、ＬＣＵのサイズ又はＬＣＵのサブブロックのサイズである。量子化ユニットの最小
サイズは、ピクチャ毎に決定される。量子化ユニットの最小サイズの深さを特定するパラ
メータ（ｃｕ＿ｑｐ＿ｄｅｌｔａ＿ｅｎａｂｌｅｄ＿ｉｎｆｏ）がＰＰＳから抽出される
。量子化ユニットの最小サイズは、ピクチャ毎に下記のように誘導される。
【０１０５】
　Ｌｏｇ２（ＭｉｎＱＵＳｉｚｅ）＝Ｌｏｇ２（ＭａｘＣＵＳｉｚｅ）－ｃｕ＿ｑｐ＿ｄ
ｅｌｔａ＿ｅｎａｂｌｅｄ＿ｉｎｆｏ
【０１０６】
　ＭｉｎＱＵＳｉｚｅは、量子化ユニットの最小サイズである。ＭａｘＣＵＳｉｚｅは、
ＬＣＵのサイズである。量子化ユニットの最小サイズを誘導するために、一つのパラメー
タのみが使われる。
【０１０７】
　現在コーディングユニットの差分量子化パラメータ（ｄＱＰ）が復元される（Ｓ１４３
２）。ｄＱＰは、量子化ユニット毎に復元される。例えば、現在コーディングユニットの
サイズが前記量子化ユニットの最小サイズより大きい又は同じ場合、現在コーディングユ
ニットに対してｄＱＰが復元される。現在コーディングユニットが符号化されたｄＱＰを
含まない場合、ｄＱＰは、０に設定される。量子化ユニットが複数個のコーディングユニ
ットを含む場合、復号化の順序上、０でない係数を少なくとも一つ有する最初のコーディ
ングユニットが符号化されたｄＱＰを含む。
【０１０８】
　前記符号化されたｄＱＰは、算術復号化されてビンストリング（ｂｉｎ　ｓｔｒｉｎｇ
）を生成し、前記ビンストリングは、ｄＱＰに変換される。前記ビンストリングは、ｄＱ
Ｐが０であるか否かを示すビンを含む。ｄＱＰが０でない場合、前記ビンストリングは、
ｄＱＰの符号を示すビンとｄＱＰの絶対値を示すビンストリングを含む。
【０１０９】
　現在コーディングユニットの前記量子化パラメータ予測子が生成される（Ｓ１４３３）
。前記量子化パラメータ予測子は、図２の逆量子化部２０３の動作と同様に生成される。
【０１１０】
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　量子化ユニットが複数個のコーディングユニットを含む場合、復号化の順序上、１番目
のコーディングユニットの量子化パラメータ予測子が生成され、前記生成された量子化パ
ラメータ予測子が前記量子化ユニット内の全ての量子化ユニットに使われる。
【０１１１】
　ｄＱＰと前記量子化パラメータ予測子を利用して量子化パラメータが生成される（Ｓ１
４３４）。
【０１１２】
　一方、ユーザ定義の量子化マトリクスも復元される。ユーザ定義の量子化マトリクスの
セットが符号器からシーケンスパラメータセット又はピクチャパラメータセットを介して
受信される。前記ユーザ定義の量子化マトリクスは、逆ＤＰＣＭを利用して復元される。
前記ＤＰＣＭに対角線スキャンが使われる。前記ユーザ定義の量子化マトリクスの大きさ
が８×８より大きい場合、前記ユーザ定義の量子化マトリクスは、受信された８×８量子
化マトリクスの係数をアップサンプリングして復元される。前記ユーザ定義の量子化マト
リクスのＤＣ係数は、シーケンスパラメータセット又はピクチャパラメータセットから抽
出されることができる。例えば、前記ユーザ定義の量子化マトリクスのサイズが１６×１
６の場合、受信された８×８量子化マトリクスの係数が１：４アップサンプリングを使用
してアップサンプリングされる。
【０１１３】
　前記逆量子化ブロックを逆変換して残差ブロックが生成される（Ｓ１４４０）。逆変換
タイプは、予測モード及び変換ユニットのサイズによって決定される。変換タイプは、Ｄ
ＣＴベースの整数変換又はＤＳＴベースの整数変換である。イントラ予測では、前記変換
ユニットのサイズが予め決められたサイズより小さい場合、ＤＳＴベースの整数変換を使
用し、そうでない場合、ＤＣＴベースの整数変換を使用する。
【０１１４】
　次に、前記予測ブロックと前記残差ブロックを加算して復元ブロックが生成される（Ｓ
１５００）。
【０１１５】
　図１０は、本発明による復元ブロックを生成する装置３００を説明するブロック図であ
る。
【０１１６】
　図１０に示すように、本発明による装置３００は、イントラ予測モード誘導部３１０、
予測サイズ決定部３２０、予測ブロック生成部３３０、残差ブロック生成部３４０及び復
元ブロック生成部３５０を含む。
【０１１７】
　イントラ予測モード誘導部３１０は、現在予測ユニットのイントラ予測モードを誘導す
る。イントラ予測モード誘導部３１０は、図４に示す過程と同様の過程にイントラ予測モ
ードを誘導する。
【０１１８】
　予測サイズ決定部３２０は、現在予測ユニットのサイズと変換サイズ情報を利用して現
在ブロックのサイズを決定する。現在ブロックのサイズは、変換ユニットのサイズと同じ
である。現在ブロックの予測ブロック及び残差ブロックは、変換ユニットのサイズを有す
る。前記変換サイズ情報に基づいて現在予測ユニット又は現在予測ユニットのサブブロッ
クが現在ブロックとして設定される。
【０１１９】
　予測ブロック生成部３３０は、前記イントラ予測モードを利用して現在ブロックの予測
ブロックを生成する。予測ブロック生成部３３０は、参照画素生成器３３１、参照画素フ
ィルタ３３２及び予測ブロック生成器３３３を含む。
【０１２０】
　参照画素生成器３３１は、一つ以上の参照画素が利用可能でない場合、参照画素を生成
する。全ての参照画素が利用可能でない場合、全ての参照画素が２Ｌ－１の値に代替され
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る。Ｌの値は、輝度画素の値を表現するのに使われるビットの数である。利用可能な参照
画素が利用可能でない参照画素の片側方向にのみ存在する場合、前記利用可能でない参照
画素の値は、前記利用可能でない参照画素に最も近い位置の参照画素の値に代替される。
利用可能な参照画素が利用可能でない参照画素の両側方向に存在する場合、予め決められ
た方向に前記利用可能でない参照画素に最も近い位置の参照画素の値に代替される。
【０１２１】
　参照画素フィルタ３３２は、前記イントラ予測モード及び変換ユニットのサイズに基づ
いて前記参照画素を適応的にフィルタリングする。
【０１２２】
　ＤＣモードでは参照画素がフィルタリングされない。垂直モード及び水平モードでも参
照画素がフィルタリングされない。前記垂直モード及び水平モード以外の方向性モードで
は、参照画素が前記現在ブロックのサイズによって適応的にフィルタリングされる。
【０１２３】
　現在ブロックのサイズが４×４の場合、全てのイントラ予測モードで前記参照画素がフ
ィルタリングされない。８×８、１６×１６及び３２×３２のサイズで、参照画素がフィ
ルタリングされなければならないイントラ予測モードの数は、現在ブロックのサイズが大
きくなるほど増加する。例えば、垂直モード及び前記垂直モードに隣接した予め決められ
た個数のイントラ予測モードでは、参照画素がフィルタリングされない。水平モード及び
前記水平モードに隣接した前記予め決められた個数のイントラ予測モードでは、参照画素
がフィルタリングされない。前記予め決められた個数は、０～７の一つであり、現在ブロ
ックのサイズが大きくなるほど減少する。
【０１２４】
　予測ブロック生成器３３３は、前記イントラ予測モードに応じて参照画素を利用して現
在ブロックの予測ブロックを生成する。
【０１２５】
　ＤＣモードでは、（ｘ＝０，．．．，Ｎ－１、ｙ＝－１）に位置するＮ個の参照画素と
、（ｘ＝－１、ｙ＝０，．．．，Ｍ－１）に位置するＭ個の参照画素を平均して予測ブロ
ックの予測画素を生成する。そして、参照画素に接する予測画素は、前記予測画素に接す
る一個又は二個の参照画素を利用してフィルタリングされる。
【０１２６】
　垂直モードでは、垂直参照画素の値を複写して予測画素が生成される。そして、左側参
照画素に接する予測画素は、左側隣接参照画素とコーナー参照画素を利用してフィルタリ
ングされる。
【０１２７】
　水平モードでは、水平参照画素の値を複写して予測画素が生成される。そして、上側参
照画素に接する予測画素は、左側隣接参照画素とコーナー参照画素を利用してフィルタリ
ングされる。
【０１２８】
　残差ブロック生成部３４０は、前記イントラ予測モードを利用して現在ブロックの残差
ブロックを生成する。図８に示す過程と同様の過程が前記残差ブロック生成部３４０によ
り行なわれる。
【０１２９】
　復元ブロック生成部３５０は、前記予測ブロックと前記残差ブロックを加算して現在ブ
ロックの復元ブロックを生成する。
【０１３０】
　以上、実施例を参照して説明したが、該当技術分野の熟練された当業者は、特許請求の
範囲に記載された本発明の思想及び領域から外れない範囲内で本発明を多様に修正及び変
更可能であることを理解することができる。
【符号の説明】
【０１３１】
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　１０４　量子化
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