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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　デコーディング装置が多視点ビデオ信号を復号する方法であって，
　前記デコーディング装置が前記多視点ビデオ信号から輝度補償フラグ情報を取得するス
テップであって，該輝度補償フラグ情報は，現在のブロックに輝度補償が行われたかどう
かを示す，ステップと，
　前記デコーディング装置が前記多視点ビデオ信号から前記現在のブロックの参照インデ
ックス情報を取得するステップと，
　前記輝度補償フラグ情報が前記現在のブロックに前記輝度補償が行われたことを示すと
き，前記デコーディング装置が，前記現在のブロックの参照インデックス情報が少なくと
も一つの隣接ブロックの参照インデックス情報と等しいかどうかを，所定の順序に従って
検査するステップと，
　前記デコーディング装置が，前記検査の結果に基づいて，前記隣接ブロックの輝度差分
値を用いて前記現在のブロックの輝度差分予測値を導出するステップと，
　前記デコーディング装置が前記輝度差分予測値を用いて前記現在のブロックに前記輝度
補償を行うステップと，
を有する方法。
【請求項２】
　前記所定の順序は，上隣接ブロック，左隣接ブロック，右上隣接ブロック，左上隣接ブ
ロック，の順である，請求項１に記載の方法。
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【請求項３】
　前記デコーディング装置が前記多視点ビデオ信号から輝度差分レジデュアルを取得する
ステップと，
　前記デコーディング装置が，前記輝度差分レジデュアル及び前記輝度差分予測値を用い
て，前記現在のブロックの輝度差分値を導出するステップと，を更に有し，
　前記輝度差分レジデュアルは，前記現在のブロックの輝度差分値と，前記輝度差分予測
値との差を示し，
　前記輝度差分値は，前記現在のブロックの平均画素値と参照ブロックの平均画素値との
差を示し，
　前記参照ブロックは，前記現在のブロックによって参照される，請求項１に記載の方法
。
【請求項４】
　前記導出ステップにおいて，前記現在のブロックの参照インデックス情報に等しい参照
インデックス情報を有する，前記所定の順序に従う一つの隣接ブロックがあるとき，前記
現在のブロックの輝度差分予測値は前記一つの隣接ブロックから導出される，請求項２に
記載の方法。
【請求項５】
　前記導出ステップにおいて，前記現在のブロックの参照インデックス情報に等しい参照
インデックス情報を有する隣接ブロックがないとき，前記現在のブロックの輝度差分予測
値は前記隣接ブロックの輝度差分値の中央値から導出される，請求項２に記載の方法。
【請求項６】
　前記隣接ブロックの輝度差分値の中央値は，前記上隣接ブロックと，前記左隣接ブロッ
クと，前記右上隣接ブロックとを用いて決定される，請求項５に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ビデオ信号のコーディングに関する技術である。
【背景技術】
【０００２】
　圧縮エンコーディングとは、デジタル化した情報を通信回線を通じて転送したり、保存
媒体に適合した形態で保存する一連の信号処理技術のことを意味する。圧縮エンコーディ
ングの対象には、音声、映像、文字などが存在し、特に映像を対象にして圧縮エンコーデ
ィングを行う技術をビデオ映像圧縮と呼ぶ。ビデオ映像の一般的な特徴は、空間的重複性
、時間的重複性を有しているという点にある。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　本発明は、ビデオ信号のコーディング効率を上げることに関する。
【０００４】
　本発明の目的は、ピクチャの視点を識別できる視点情報を定義することによって、ビデ
オ信号を效率的にコーディングすることにある。
【０００５】
　本発明の他の目的は、視点間予測に用いられる参照ピクチャを管理するための方法を提
供することによって、ビデオ信号を效率的にコーディングすることにある。
【０００６】
　本発明のさらに他の目的は、視点間予測のための参照ピクチャリストを生成する方法を
提供することによって、ビデオ信号を效率的にコーディングすることにある。
【０００７】
　本発明のさらに他の目的は、視点間予測のための参照ピクチャリストを再配列する方法
を提供することによって、ビデオ信号を效率的にコーディングすることにある。
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【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記目的を達成するために、本発明は、ビデオ信号から参照番号の割当方法を示す識別
情報を獲得する段階、この識別情報によって視点間予測のための参照ピクチャが再配列さ
れる段階、及び再配列された参照ピクチャを用いてビデオ信号をデコーディングする段階
を有し、この参照番号は、参照ピクチャの視点を識別する視点情報を含むことを特徴とす
るビデオ信号デコーディング方法を提供する。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明は、ビデオ信号をコーディングすることにおいて、視点間予測に用いられる参照
ピクチャを管理するための方法を提供することによって、より効率的にコーディングを行
うことができる。また、視点間予測のための参照ピクチャリストを初期化する方法及び再
配列する方法を提供することによって、より効率的にコーディングを行うことができる。
本発明によれば、視点間予測を行う時に、ＤＰＢの負担を軽減させ、コーディング速度を
向上させることができる他、より正確な予測が可能になり、転送するビット数を減少させ
ることが可能になる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１０】
　ビデオ信号データを圧縮エンコーディングする技術は、空間的重複性、時間的重複性、
スケーラブルな重複性、視点間に存在する重複性を考慮している。また、このような圧縮
エンコーディング過程で視点間に存在する相互重複性を考慮して圧縮コーディングをする
ことができる。視点間重複性を考慮する圧縮コーディングに関する技術は、本発明の実施
例に過ぎず、本発明の技術的思想は、時間的重複性、スケーラブルな重複性などにも適用
されることができる。
【００１１】
　ビデオ信号のビット列構成について説明すると、動画エンコーディング処理それ自体を
扱うＶＣＬ（Ｖｉｄｅｏ　Ｃｏｄｉｎｇ　Ｌａｙｅｒ；ビデオコーディングレイヤ）と、
エンコーディングされた情報を転送し保存する下位システムとの間に在るＮＡＬ（Ｎｅｔ
ｗｏｒｋ　Ａｂｓｔｒａｃｔｉｏｎ　Ｌａｙｅｒ；ネットワーク抽象化レイヤ）との分離
したレイヤ構造と定義されている。エンコーディング過程の出力はＶＣＬデータで、転送
したり保存する前にＮＡＬ単位にマッピングされる。各ＮＡＬ単位は、圧縮されたビデオ
データまたはヘッダ情報に該当するデータであるＲＢＳＰ（Ｒａｗ　Ｂｙｔｅ　Ｓｅｑｕ
ｅｎｃｅ　Ｐａｙｌｏａｄ；動画圧縮の結果データ）を含む。
【００１２】
　ＮＡＬ単位は、基本的に、ＮＡＬヘッダとＲＢＳＰとの２部分から構成される。ＮＡＬ
ヘッダには、そのＮＡＬ単位の参照ピクチャとなるスライスが含まれているか否かを示す
フラグ情報（ｎａｌ＿ｒｅｆ＿ｉｄｃ）とＮＡＬ単位の種類を示す識別子（ｎａｌ＿ｕｎ
ｉｔ＿ｔｙｐｅ）が含まれている。ＲＢＳＰには、圧縮された原本のデータを保存し、Ｒ
ＢＳＰの長さを８ビットの倍数で表現するためにＲＢＳＰの末尾にＲＢＳＰ末尾ビットを
添加する。このようなＮＡＬ単位の種類にはＩＤＲ（Ｉｎｓｔａｎｔａｎｅｏｕｓ　Ｄｅ
ｃｏｄｉｎｇ　Ｒｅｆｒｅｓｈ；瞬間デコーディングリフレッシュ）ピクチャ、ＳＰＳ（
Ｓｅｑｕｅｎｃｅ　Ｐａｒａｍｅｔｅｒ　Ｓｅｔ；シーケンスパラメータセット）、ＰＰ
Ｓ（Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｐａｒａｍｅｔｅｒ　Ｓｅｔ；ピクチャパラメータセット）、ＳＥ
Ｉ（Ｓｕｐｐｌｅｍｅｎｔａｌ　Ｅｎｈａｎｃｅｍｅｎｔ　Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ；補
充的付加情報）などがある。
【００１３】
　また、規格では、対象製品を適当な費用で具現可能なように様々なプロファイル及びレ
ベルで制約しているが、デコーダは該当のプロファイルとレベルで定められた制約を満た
さなければならない。このようにデコーダがどんな圧縮映像の範囲まで対応できるかに関
する機能またはパラメータを示すためにプロファイル及びレベルという２種類の概念が定
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義された。ビットストリームがどんなプロファイルに基づくかは、プロファイル識別子（
ｐｒｏｆｉｌｅ＿ｉｄｃ）で識別可能である。プロファイル識別子とは、ビットストリー
ムの基礎を形成しているプロファイルを示すフラグのことを意味する。例えば、Ｈ．２６
４／ＡＶＣでは、プロファイル識別子が６６であればベースラインプロファイルに基づく
ということを意味し、７７であればメインプロファイルに基づくということを意味し、８
８であれば拡張プロファイルに基づくということを意味する。このプロファイル識別子は
、シーケンスパラメータセットに含まれることができる。
【００１４】
　したがって、多視点（ｍｕｌｔｉ－ｖｉｅｗ）映像を扱うためには、入力されるビット
ストリームが多視点プロファイルに関するものか否かを識別し、多視点プロファイルと識
別されると、多視点に関する１つ以上の追加情報を転送できるようにシンタックスを追加
する必要がある。ここで、多視点プロファイルとは、Ｈ．２６４／ＡＶＣの追加技術で、
多視点ビデオを扱うプロファイルモードのことをいう。ＭＶＣは、既存ＡＶＣ技術への追
加技術であるから、無条件的なシンタックスよりは、ＭＶＣモードである場合に対する追
加情報としてシンタックスを追加することがより効率的になり得る。例えば、ＡＶＣのプ
ロファイル識別子が多視点プロファイルを示す時に、多視点映像に関する情報を追加する
とエンコーディング効率を上げることができる。
【００１５】
　シーケンスパラメータセットとは、プロファイル、レベルなどシーケンス全体のエンコ
ーディングに亘る情報が含まれているヘッダ情報のことをいう。圧縮された動映像全体、
すなわちシーケンスは、必ずシーケンスヘッダから始まるべきなので、ヘッダ情報に相当
するシーケンスパラメータセットは、該パラメータセットを参照するデータよりも先にデ
コーダに到着すべきである。結局、シーケンスパラメータセットＲＢＳＰは、動映像圧縮
の結果データに対するヘッダ情報の役割を果たす。ビットストリームが入力されると、ま
ずプロファイル識別子は、入力されたビットストリームが複数個のプロファイルのうちど
のプロファイルに基づくかを識別する。したがって、入力されるビットストリームが多視
点プロファイルに関するものか否かを判断する（例えば、「If(profile_idc==MULTI_VIEW
_PROFILE)」）部分をシンタックス上に追加することによって、入力されたビットストリ
ームが多視点プロファイルに関するものか否かを判別し、多視点プロファイルに関するも
のと認められる場合にのみ様々な属性情報を追加できることとなる。例えば、全体視点の
個数、視点間ピクチャグループである場合の視点間参照ピクチャの個数（Ｌｉｓｔ０／１
）、非視点間ピクチャグループである場合の視点間参照ピクチャの個数（Ｌｉｓｔ０／１
）などを追加できる。また、復号ピクチャバッファでは参照ピクチャリストを生成及び管
理する目的で視点に関する情報を用いることができる。
【００１６】
　図１は、本発明が適用されるビデオ信号デコーディング装置の概略的なブロック図であ
る。
【００１７】
　このデコーディング装置は、大きく、パーシング部１００、エントロピーデコーディン
グ部２００、逆量子化／逆変換部３００、イントラ予測部４００、デブロッキングフィル
タ部５００、復号ピクチャバッファ部６００、インター予測部７００などを含む。そして
、復号ピクチャバッファ部６００は、大きく、参照ピクチャ保存部６１０、参照ピクチャ
リスト生成部６２０、参照ピクチャ管理部６５０などを含み、参照ピクチャリスト生成部
６２０は、変数誘導部６２５、参照ピクチャリスト初期化部６３０、参照ピクチャリスト
再配列部６４０を含む。そして、インター予測部７００は、動き補償部７１０、輝度補償
部７２０、輝度差分予測部７３０、視点合成予測部７４０などを含む。
【００１８】
　パーシング部１００では、受信したビデオ映像を復号すべくＮＡＬ単位にパーシングを
行う。一般的に、１つまたはそれ以上のシーケンスパラメータセットとピクチャパラメー
タセットが、スライスヘッダとスライスデータがデコーディングされる前にデコーダに転
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送される。この時、ＮＡＬヘッダ領域またはＮＡＬヘッダの拡張領域には様々な属性情報
が含まれることができる。ＭＶＣは、既存ＡＶＣ技術への追加技術であるから、無条件に
追加するよりは、ＭＶＣビットストリームである場合にのみ様々な属性情報を追加するこ
とがより効率的になり得る。例えば、ＮＡＬヘッダ領域またはＮＡＬヘッダの拡張領域で
ＭＶＣビットストリームか否かを識別できるフラグ情報を追加することができる。このフ
ラグ情報によって、入力されたビットストリームが多視点映像コーディングされたビット
ストリームである場合にのみ、多視点映像に関する属性情報を追加することができる。こ
の属性情報は、例えば、時間的レベル（ｔｅｍｐｏｒａｌ　ｌｅｖｅｌ）情報、視点レベ
ル（ｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ）情報、視点間ピクチャグループ識別情報、視点識別（ｖｉｅ
ｗ　ｉｄｅｎｔｉｆｉｃａｔｉｏｎ）情報などを含むことができる。これについて、図２
を参照しつつ詳細に説明する。
【００１９】
　図２は、本発明が適用される実施例で、多視点映像コーディングされたビットストリー
ムに追加されることができる多視点映像に関する属性情報を示す図である。以下、多視点
映像に関する属性情報について具体的に説明する。
【００２０】
　まず、時間的レベル情報とは、ビデオ信号から時間的拡張性を提供するための階層的な
構造に関する情報のことをいう（ａ）。このような時間的レベル情報を通じて使用者に様
々な時間帯の映像を提供可能になる。
【００２１】
　視点レベル情報とは、ビデオ信号から視点拡張性を提供するための階層的な構造に関す
る情報のことをいう（ｂ）。多視点ビデオ映像では、使用者に様々な時間及び視点の映像
を提供できるようにするために時間及び視点に対するレベルを定義する必要がある。この
ようにレベル情報を定義する場合、時間及び視点に対する拡張性（ｓｃａｌａｂｉｌｉｔ
ｙ）を用いることができることとなる。したがって、使用者は所望の時間及び視点の映像
のみを見ることもでき、他の制限条件による映像のみを見ることが可能になる。このレベ
ル情報は、その基準条件によって様々な方法で異なって設定されることができる。例えば
、カメラの位置によって異なって設定されたり、カメラの配列形態によって異なって設定
されたりすることができる。また、このレベル情報は、視点間参照情報を考慮して決定さ
れることもできるが、例えば、視点間ピクチャグループがＩピクチャである視点にはレベ
ルを０で割り当て、視点間ピクチャグループがＰピクチャである視点にはレベルを１で割
り当て、視点間ピクチャグループがＢピクチャである視点にはレベルを２で割り当てるこ
とができる。また、このレベル情報は、特別な基準によらずに任意に設定されても良い。
視点レベル情報については図４及び図５で詳細に説明する。
【００２２】
　視点間ピクチャグループ識別情報とは、現在ＮＡＬユニットのコーディングされたピク
チャが視点間ピクチャグループか否かを識別する情報のことをいう（ｃ）。そして、視点
間ピクチャグループとは、全てのスライスが同一時間帯のフレームに在るスライスのみを
参照するエンコーディングされたピクチャのことを意味する。例えば、他の視点に在るス
ライスのみを参照し、現在視点に在るスライスは参照しないエンコーディングされたピク
チャのことをいう。多視点映像のデコーディング過程において、視点間のランダムアクセ
スは可能になり得る。また、視点間予測のためには視点間参照情報が必要となるが、この
視点間参照情報を知るために視点間ピクチャグループ識別情報を用いても良い。また、参
照ピクチャリストを生成する時に視点間予測のための参照ピクチャを追加するために視点
間ピクチャグループ識別情報が用いられても良い。そして、追加された視点間予測のため
の参照ピクチャを管理するためにも用いられることができる。例えば、参照ピクチャを視
点間ピクチャグループと非視点間ピクチャグループとに分け、視点間予測を行う時に用い
られない参照ピクチャは使用しないというマーキングをすることができる。また、視点間
ピクチャグループ識別情報は仮想参照デコーダ（ｈｙｐｏｔｈｅｔｉｃａｌ　ｒｅｆｅｒ
ｅｎｃｅ　ｄｅｃｏｄｅｒ）でも適用されることができる。この視点間ピクチャグループ
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識別情報については図６で詳細に説明するものとする。
【００２３】
　また、視点識別情報とは、現在視点に在るピクチャと他の視点に在るピクチャとを区別
するための情報のことをいう（ｄ）。ビデオ映像信号がコーディングされる時に、それぞ
れのピクチャを識別するためにＰＯＣ（Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｏｒｄｅｒ　Ｃｏｕｎｔ）とｆ
ｒａｍｅ＿ｎｕｍが用いられる。多視点ビデオ映像の場合には視点間予測が行われるから
、現在視点に在るピクチャと他の視点に在るピクチャとを区別するための識別情報が必要
である。したがって、ピクチャの視点を識別する視点識別情報を定義する必要がある。こ
の視点識別情報はビデオ信号のヘッダ領域から獲得されることができる。例えば、ヘッダ
領域は、ＮＡＬヘッダ領域またはＮＡＬヘッダの拡張領域であっても良く、スライスヘッ
ダ領域であっても良い。この視点識別情報を用いて現在ピクチャと他の視点に在るピクチ
ャの情報を獲得し、他の視点に在るピクチャの情報を用いてビデオ信号をデコーディング
することができる。このような視点識別情報は、ビデオ信号のエンコーディング／デコー
ディング過程全般に亘って適用されることができる。また、特定の視点識別子ではなく、
視点が考慮されたｆｒａｍｅ＿ｎｕｍを用いて多視点ビデオコーディングにそのまま適用
しても良い。
【００２４】
　パーシングされたビットストリームは、エントロピーデコーディング部２００を通じて
エントロピーデコーディングされ、各マクロブロックの係数、動きベクトルなどが抽出さ
れる。逆量子化／逆変換部３００では、受信した量子化された値に一定の定数を乗じ、変
換された係数値を獲得し、この係数値を逆変換することによって画素値を復元する。この
復元された画素値を用いてイントラ予測部４００では、現在ピクチャ内のデコーディング
されたサンプルから画面内予測を行う。一方、デブロッキングフィルタ部５００は、ブロ
ック歪み現象を減少させるためにそれぞれのコーディングされたマクロブロックに適用さ
れる。フィルタはブロックの縁部を穏やかにし、デコーディングされたフレームの画質を
向上させる。フィルタリング過程の選択は、境界強度（ｂｏｕｎｄａｒｙ　ｓｔｒｅｎｇ
ｔｈ）と境界周囲のイメージサンプルの変化（ｇｒａｄｉｅｎｔ）によって左右される。
フィルタリングを経たピクチャは出力されたり、参照ピクチャとして用いられるために復
号ピクチャバッファ部６００に保存される。
【００２５】
　復号ピクチャバッファ部（Ｄｅｃｏｄｅｄ　Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｂｕｆｆｅｒ　ｕｎｉｔ
）６００では、画面間予測を行うために以前にコーディングされたピクチャを保存したり
開放する役割などを担う。この時、復号ピクチャバッファ部６００に保存したり開放する
ために各ピクチャのｆｒａｍｅ＿ｎｕｍとＰＯＣを用いることとなる。したがって、ＭＶ
Ｃにおいて、以前にコーディングされたピクチャの中には現在ピクチャと異なる視点に在
るピクチャもあるので、このようなピクチャを参照ピクチャとして活用するためには、ｆ
ｒａｍｅ＿ｎｕｍとＰＯＣだけでなく、ピクチャの視点を識別する視点情報も共に用いる
ことができる。この復号ピクチャバッファ部６００は、参照ピクチャ保存部６１０と、参
照ピクチャリスト生成部６２０と、参照ピクチャ管理部６５０とを含む。参照ピクチャ保
存部６１０は、現在ピクチャのコーディングのために参照となるピクチャを保存する。参
照ピクチャリスト生成部６２０は、画面間予測のための参照ピクチャのリストを生成する
。多視点ビデオコーディングにおいては視点間予測が行われることができるから、現在ピ
クチャが他の視点に在るピクチャを参照する場合、視点間予測のための参照ピクチャリス
トを生成する必要がありうる。この時、参照ピクチャリスト生成部６２０は、視点間予測
のための参照ピクチャリストを生成するために視点に関する情報を用いることができる。
これについて、図３を参照しつつ詳細に説明する。
【００２６】
　図３は、本発明が適用される実施例で、参照ピクチャリスト生成部６２０の内部ブロッ
ク図である。参照ピクチャリスト生成部６２０は、変数誘導部６２５、参照ピクチャリス
ト初期化部６３０及び参照ピクチャリスト再配列部６４０を含む。
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【００２７】
　変数誘導部６２５は、参照ピクチャリストの初期化に使われる変数を誘導する。例えば
、ピクチャの識別番号を示すｆｒａｍｅ＿ｎｕｍを用いて変数を誘導することができる。
具体的例として、それぞれの短期参照ピクチャには変数ＦｒａｍｅＮｕｍと変数Ｆｒａｍ
ｅＮｕｍＷｒａｐが用いられることができる。まず、変数ＦｒａｍｅＮｕｍは、シンタッ
クス要素であるｆｒａｍｅ＿ｎｕｍ値と同一である。そして、変数ＦｒａｍｅＮｕｍＷｒ
ａｐは、復号ピクチャバッファ部６００で参照ピクチャごとに小さい番号を割り当てるた
めに用いられることができ、変数ＦｒａｍｅＮｕｍから誘導されることができる。このよ
うに誘導された変数ＦｒａｍｅＮｕｍＷｒａｐを用いて変数ＰｉｃＮｕｍを誘導できる。
ここで、変数ＰｉｃＮｕｍは、復号ピクチャバッファ部６００で用いられるピクチャの識
別番号を意味することができる。長期参照ピクチャを示す場合には、変数ＬｏｎｇＴｅｒ
ｍＰｉｃＮｕｍが用いられることができる。
【００２８】
　また、視点間予測のための参照ピクチャリストを生成するためには、視点に関する情報
を用いて視点間予測のための参照ピクチャリストを生成するための第１変数（例えば、Ｖ
ｉｅｗＮｕｍ）を誘導することができる。例えば、ピクチャの視点を識別してやるｖｉｅ
ｗ＿ｉｄを用いて第２変数（例えば、ＶｉｅｗＩｄ）を誘導することができる。まず、第
２変数は、シンタックス要素であるｖｉｅｗ＿ｉｄ値と一致することができる。そして、
第３変数（例えば、ＶｉｅｗＩｄＷｒａｐ）は、復号ピクチャバッファ部６００で参照ピ
クチャごとに小さい視点識別番号を割り当てるために用いられることができ、第２変数か
ら誘導されることができる。ここで、第１変数（ＶｉｅｗＮｕｍ）は、復号ピクチャバッ
ファ部６００で使われるピクチャの視点識別番号を意味することができる。ただし、多視
点ビデオコーディングでは時間的予測に用いられる参照ピクチャの数に比べて視点間予測
に用いられる参照ピクチャの数が相対的に小さい場合があり得るので、長期参照ピクチャ
の視点識別番号を表示するための別の変数を定義しなくても良い。
【００２９】
　参照ピクチャリスト初期化部６３０は、変数を用いて参照ピクチャリストを初期化する
。この時、参照ピクチャリストの初期化過程はスライスタイプによってその方式が異なる
ことができる。例えば、Ｐスライスをデコーディングする場合には、デコーディング順序
に基づいて参照ピクチャ番号を割り当てることができ、Ｂスライスをデコーディングする
場合には、ピクチャ出力順序に基づいて参照ピクチャ番号を割り当てることができる。ま
た、視点間予測のための参照ピクチャリストを初期化する場合には、第１変数、すなわち
、視点情報から誘導された変数に基づいて参照ピクチャに番号を割り当てることができる
。
【００３０】
　参照ピクチャリスト再配列部６４０は、初期化された参照ピクチャリストで頻繁に参照
されたピクチャに相対的に小さい番号を割り当てることによって圧縮率を向上させる役割
を果たす。参照ピクチャを指定する参照ピクチャ番号はブロック単位にエンコーディング
されるが、これは、参照ピクチャ番号のエンコーディングのための参照ピクチャ番号が小
さいほど小さいビット数の符号が割り当てられるためである。
【００３１】
　また、参照ピクチャリスト再配列部６４０は、スライスタイプ確認部６４２、参照ピク
チャリスト０再配列部６４３及び参照ピクチャリスト１再配列部６４５を含む。スライス
タイプ確認部６４２は、初期化された参照ピクチャリストが入力される場合、デコーディ
ングしようとするスライスのタイプを確認し、参照ピクチャリスト０を再配列するか、参
照ピクチャリスト１を再配列するかを決定することとなる。これにより、参照ピクチャリ
スト０／１再配列部６４３，６４５では、例えば、スライスタイプがＩスライスでない場
合には参照ピクチャリスト０の再配列を行い、スライスタイプがＢスライスである場合に
は参照ピクチャリスト１の再配列も行う。このようにして再配列過程が終了すると、参照
ピクチャリストが生成される。



(8) JP 5247677 B2 2013.7.24

10

20

30

40

50

【００３２】
　そして、参照ピクチャリスト０／１再配列部６４３，６４５はそれぞれ、識別情報獲得
部６４３Ａ，６４５Ａと参照番号割当変更部６４３Ｂ，６４５Ｂとを含む。識別情報獲得
部６４３Ａ，６４５Ａは、参照ピクチャリストの再配列を行うか否かを示すフラグ情報に
よって参照ピクチャリストの再配列を行うようになる場合、参照番号の割当方法を示す識
別情報（ｒｅｏｒｄｅｒｉｎｇ＿ｏｆ＿ｐｉｃ＿ｎｕｍｓ＿ｉｄｃ）を受信する。参照番
号割当変更部６４３Ｂ，６４５Ｂでは当該識別情報に基づいて参照番号の割当を変更する
ことによって参照ピクチャリストを再配列することとなる。
　また、参照ピクチャリスト再配列部６４０は、他の方式によっても動作可能である。例
えば、スライスタイプ確認部６４２を経由する前に転送されたＮＡＬのタイプを確認し、
ＭＶＣ ＮＡＬの場合とそうでない場合とに分けて再配列しても良い。
【００３３】
　参照ピクチャ管理部６５０は、より柔軟に画面間予測を実現すべく参照ピクチャを管理
する。例えば、メモリー管理制御動作方法と移動ウィンド方法（Ｓｌｉｄｉｎｇ　Ｗｉｎ
ｄｏｗ　Ｍｅｔｈｏｄ）が用いられることができる。これは、参照ピクチャと非参照ピク
チャのメモリーを１つのメモリーに統一して管理し、少ないメモリーで效率的に管理する
ためである。多視点ビデオコーディングにおいて、視点方向のピクチャはピクチャオーダ
カウントが同一なため、それらのマーキングのためには各ピクチャの視点を識別してやる
情報が用いられることができる。このような過程を通じて管理される参照ピクチャは、イ
ンター予測部７００で用いられることができる。
【００３４】
　インター予測部７００では、復号ピクチャバッファ部６００に保存された参照ピクチャ
を用いて画面間予測を行う。インターコーディングされたマクロブロックは、マクロブロ
ックパーティションに分かれることができ、各マクロブロックパーティションは１つまた
は２つの参照ピクチャから予測されることができる。インター予測部７００は、動き補償
部７１０、輝度補償部７２０、輝度差分予測部７３０、視点合成予測部７４０及び加重値
予測部７５０などを含む。
【００３５】
　動き補償部７１０では、エントロピーデコーディング部２００から転送された情報を用
いて現在ブロックの動きを補償する。ビデオ信号から現在ブロックに隣接するブロックの
動きベクトルを抽出し、現在ブロックの動きベクトル輝度差分を獲得する。獲得された動
きベクトル輝度差分とビデオ信号から抽出される差分ベクトルを用いて現在ブロックの動
きを補償する。また、このような動き補償は、１つの参照ピクチャを用いて行われても良
く、複数のピクチャを用いて行われても良い。多視点ビデオコーディングにおいて、現在
ピクチャが他の視点に在るピクチャを参照するようになる場合、復号ピクチャバッファ部
６００に保存されている視点間予測のための参照ピクチャリストに関する情報を用いて動
き補償を行うことができる。また、そのピクチャの視点を識別する視点情報を用いて動き
補償を行うことができる。また、直接予測モード（ｄｉｒｅｃｔ　ｍｏｄｅ）は、エンコ
ーディングが終わったブロックの動き情報から現在ブロックの動き情報を予測するエンコ
ーディングモードである。このような方法は、動き情報をエンコーディングする時に必要
なビット数が節約されるので、圧縮効率が向上する。例えば、時間直接予測モード（ｔｅ
ｍｐｏｒａｌ　ｄｉｒｅｃｔ　ｍｏｄｅ）は、時間方向の動き情報相関度を用いて現在ブ
ロックの動き情報を予測することとなる。この方法と同様に、本発明では視点方向の動き
情報相関度を用いて現在ブロックの動き情報を予測することができる。
【００３６】
　また、入力されたビットストリームが多視点ビデオに該当する場合、各視点映像（ｖｉ
ｅｗ　ｓｅｑｕｅｎｃｅ）は、それぞれ異なるカメラより取得されたため、カメラの内外
的要因によって輝度（ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎ）差が発生することになる。これを防止
するために輝度補償部７２０では輝度補償（ｉｌｌｕｍｉｎａｔｉｏｎ　ｃｏｍｐｅｎｓ
ａｔｉｏｎ）を行う。輝度補償を行うときに、ビデオ信号の所定レイヤに対して輝度補償
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を行うか否かを示すフラグ情報を用いることができる。例えば、該当のスライスまたは該
当のマクロブロックの輝度補償を行うか否かを示すフラグ情報を用いて輝度補償を行うこ
とができる。また、該フラグ情報を用いて輝度補償を行う際に、様々なマクロブロックの
タイプ（例えば、インター１６×１６モードまたはＢ－ｓｋｉｐモードまたは直接予測モ
ード等）に適用されることができる。
【００３７】
　また、輝度補償を行う際に、現在ブロックを復元すべく隣接ブロックの情報または現在
ブロックと異なる視点に在るブロックの情報を用いることができ、現在ブロックの輝度差
分値を用いても良い。この時、現在ブロックが異なる視点に在るブロックを参照すること
になる場合、復号ピクチャバッファ部６００に保存されている視点間予測のための参照ピ
クチャリストに関する情報を用いて輝度補償を行うことができる。ここで、現在ブロック
の輝度差分値とは、現在ブロックの平均画素値とそれに対応する参照ブロックの平均画素
値間の差のことをいう。この輝度差分値を用いる一例として、現在ブロックの隣接ブロッ
クを用いて該現在ブロックの輝度差分予測値を獲得し、この輝度差分値と輝度差分予測値
との差値である輝度差分レジデュアルを用いることができる。したがって、デコーディン
グ部では輝度差分レジデュアルと輝度差分予測値を用いて現在ブロックの輝度差分値を復
元することができる。また、現在ブロックの輝度差分予測値を獲得する際に、隣接ブロッ
クの情報を用いることができる。例えば、隣接ブロックの輝度差分値を用いて現在ブロッ
クの輝度差分値を予測できるが、これに先立って現在ブロックの参照番号（ｒｅｆｅｒｅ
ｎｃｅ　ｉｎｄｅｘ）と隣接ブロックの参照番号とが同じであるか否かを確認し、その確
認結果によってどの隣接ブロックを用いるか、またはどの値を用いるかが決定されること
ができる。
【００３８】
　視点合成予測部７４０は、現在ピクチャの視点と隣接する視点に在るピクチャを用いて
新しい視点のピクチャを合成し、合成された新しい視点のピクチャを用いて現在ピクチャ
を予測するために用いられる。デコーディング部では、エンコーディング部から転送され
た視点間合成予測識別子によって新しい視点のピクチャを合成するか否かを判断できる。
例えば、ｖｉｅｗ＿ｓｙｎｔｈｅｓｉｚｅ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１である、または、ｖ
ｉｅｗ＿ｓｙｎ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１の場合、それぞれ新しい視点のスライスまたは
マクロブロックを合成する。この時、視点間合成予測識別子が新しい視点を生成すること
を知らせる時、ピクチャの視点を識別する視点情報を用いて新しい視点のピクチャを生成
できる。また、新しい視点のピクチャを合成し、現在ピクチャを予測する時に、新しい視
点のピクチャを参照ピクチャとして用いるために視点情報が用いられることができる。
【００３９】
　加重値予測部７５０は、明るさが時間的に変化する映像をエンコーディングする時に映
像の画質が大きく劣化する現象を補償するために用いられる。ＭＶＣでは、時間的に明る
さが変化する映像だけでなく、異なる視点に在る映像との明るさ差を補償するために加重
値予測が行われることができる。例えば、加重値予測方法には、明示的（ｅｘｐｌｉｃｉ
ｔ）加重値予測方法と暗示的（ｉｍｐｌｉｃｉｔ）加重値予測方法がある。明示的加重値
予測方法には、１枚の参照ピクチャを用いる場合または２枚の参照ピクチャを用いる場合
がある。１枚の参照ピクチャを用いる場合には、動き補償に該当する予測信号に加重値係
数を乗じて予測信号を生成し、２枚の参照ピクチャを用いる場合には、動き補償に該当す
る予測信号に加重値係数を乗じた値にオフセット値を加えて予測信号を生成する。暗示的
加重値予測方法は、参照ピクチャからの距離を用いて加重値予測を行う。参照ピクチャか
らの距離を求める方法には、例えば、ピクチャの出力順序を示す値であるＰＯＣを用いる
場合があるが、このＰＯＣは、各ピクチャの視点を区分できるように考慮して生成された
ＰＯＣである。または、異なる視点に在るピクチャに対して加重値係数を獲得する時に、
各ピクチャの視点間の距離を計算するためにピクチャの視点を識別する視点情報が用いら
れることができる。
【００４０】
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　また、ビデオ信号コーディングにおいて、特定アプリケーションのためにまたは他の目
的のために深さ情報を用いることができる。深さ情報とは、視点間の変異差を示すことの
できる情報のことを意味することができる。例えば、視点間の予測を通じて視差ベクトル
を獲得できるが、獲得された視差ベクトルは現在ブロックの変異補償のためにデコーディ
ング装置に転送されなければならない。しかし、深さマップを求めてこれをデコーディン
グ装置に転送する場合、視差ベクトルをデコーディング装置に転送せずに、深さマップ（
ｄｅｐｔｈ　ｍａｐ）（または視差マップ（ｄｉｓｐａｒｉｔｙ　ｍａｐ））から視差ベ
クトルを類推することができる。このような場合、デコーディング装置に転送されるべき
深さ情報のビット数を減少させることができるという長所がある。したがって、深さマッ
プから視差ベクトルを類推することによって新しい視差補償方法が提供されることができ
る。このように深さマップから視差ベクトルを類推する過程で異なる視点のピクチャを用
いる場合、ピクチャの視点を識別できる視点情報が用いられることができる。
【００４１】
　上記のような過程を通じてインター予測されたピクチャとイントラ予測されたピクチャ
は予測モードによって選択され、現在ピクチャを復元することとなる。以下では、ビデオ
信号の効率的なデコーディング方法を提供するための様々な実施例について説明する。
【００４２】
　図４は、本発明が適用された実施例で、ビデオ信号の視点拡張性（ｖｉｅｗ　ｓｃａｌ
ａｂｉｌｉｔｙ）を提供するためのレベル情報の階層的構造を示す図である。
【００４３】
　各視点のレベル情報は、視点間参照情報を考慮して決定されることができる。例えば、
ＩピクチャなしではＰピクチャとＢピクチャのデコーディングが不可能なため、視点間ピ
クチャグループがＩピクチャである基準視点（Ｂａｓｅ　ｖｉｅｗ）にはｌｅｖｅｌ＝０
を割り当てることができ、視点間ピクチャグループがＰピクチャである視点にはｌｅｖｅ
ｌ＝１を割り当てることができ、視点間ピクチャグループがＢピクチャである視点にはｌ
ｅｖｅｌ＝２を割り当てることができる。しかし、所定基準によって任意にレベル情報を
決定しても良い。
【００４４】
　また、レベル情報は所定基準によって任意に決定されても良く、または、基準なしにラ
ンダムに決定されても良い。例えば、視点を基準にしてレベル情報を決定する場合、Ｖ０
視点を基準視点に設定してｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　０、１つの視点に在るピクチャを用い
て予測されたピクチャの視点をｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　１、そして複数個の視点に在るピ
クチャを用いて予測されたピクチャの視点をｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　２に設定できる。こ
の場合、既存のデコーダ（例えば、Ｈ．２６４／ＡＶＣ、ＭＰＥＧ－２、ＭＰＥＧ－４等
）と互換性を持つための少なくとも１つの視点映像（ｖｉｅｗ　ｓｅｑｕｅｎｃｅ）が必
要になり得る。このような基準視点は、多視点のうちエンコーディングの基準になり、こ
れは他の視点の予測のための参照視点（ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ　ｖｉｅｗ）に該当すること
ができる。ＭＶＣ（Ｍｕｌｔｉ　ｖｉｅｗ　Ｖｉｄｅｏ　Ｃｏｄｉｎｇ）で基準視点に該
当する映像は、従来の一般的な映像エンコーディングスキーム（ＭＰＥＧ－２、ＭＰＥＧ
－４、Ｈ．２６３、Ｈ．２６４等）によりエンコーディングされ、独立したビットストリ
ームとして形成されることができる。基準視点に該当する映像は、Ｈ．２６４／ＡＶＣと
互換されても良く、互換されなくても良い。しかし、Ｈ．２６４／ＡＶＣと互換可能な視
点の映像は基準視点となる。
【００４５】
　図４からわかるように、Ｖ０視点に在るピクチャを用いて予測されたピクチャの視点で
あるＶ２視点、Ｖ２視点に在るピクチャを用いて予測されたピクチャの視点であるＶ４視
点、Ｖ４視点に在るピクチャを用いて予測されたピクチャの視点であるＶ６視点、そして
Ｖ６視点に在るピクチャを用いて予測されたピクチャの視点であるＶ７視点をｖｉｅｗ　
ｌｅｖｅｌ　１に設定できる。そして、Ｖ０視点とＶ２視点に在るピクチャを用いて予測
されたピクチャの視点であるＶ１視点、そして同じ方式で予測されたＶ３視点、Ｖ５視点
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はｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　２に設定できる。したがって、使用者のデコーダが多視点ビデ
オ映像を見ることができない場合には、ｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　０に該当する視点の映像
のみをデコーディングすることとなる。または、使用者のデコーダがプロファイル情報に
よって制限される場合にも、制限されたｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌの情報のみをデコーディン
グ可能になる。ここで、プロファイルとは、ビデオエンコーディング／デコーディング過
程でアルゴリズム上含まれる技術的構成要素を規格化したものを意味する。すなわち、圧
縮された映像のビット列を復号するために必要な技術要素の集合で、一種のサブ規格とい
える。
【００４６】
　本発明が適用される他の実施例として、レベル情報は、カメラの位置によって変わるこ
とができる。例えば、Ｖ０視点とＶ１視点は、正面に位置しているカメラにより獲得され
た映像で、Ｖ２視点とＶ３視点は、後面に位置しているカメラにより獲得された映像で、
Ｖ４視点とＶ５視点は左側に位置しているカメラにより獲得された映像で、Ｖ６視点とＶ
７視点は右側に位置しているカメラにより獲得された映像であるとする場合、Ｖ０視点と
Ｖ１視点をｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　０に、Ｖ２視点とＶ３視点はｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　
１に、Ｖ４視点とＶ５視点はｖｉｅｗ　ｌｅｖｅｌ　２に、Ｖ６視点とＶ７視点はｖｉｅ
ｗ　ｌｅｖｅｌ　３に設定することができる。さらに他の実施例として、レベル情報はカ
メラの配列形態によって変わることができる。また、レベル情報は特別な基準によらずに
任意に決定されても良い。
【００４７】
　図５は、本発明が適用される一実施例で、ＮＡＬヘッダの拡張領域内にレベル情報を含
むＮＡＬ単位の構成を示す。
【００４８】
　ＮＡＬ単位は、基本的に、ＮＡＬヘッダとＲＢＳＰの２部分で構成される。ＮＡＬヘッ
ダには、そのＮＡＬ単位の参照ピクチャとなるスライスが含まれているか否かを示すフラ
グ情報（ｎａｌ＿ｒｅｆ＿ｉｄｃ）と、ＮＡＬ単位の種類を示す識別子（ｎａｌ＿ｕｎｉ
ｔ＿ｔｙｐｅ）とが含まれている。そして、視点拡張性を提供するための階層的な構造に
関する情報を示すレベル情報（ｖｉｅｗ＿ｌｅｖｅｌ）も含むことができる。
【００４９】
　ＲＢＳＰには、圧縮された原本のデータを保存し、ＲＢＳＰの長さを８ビットの倍数で
表現するためにＲＢＳＰの末尾にＲＢＳＰ末尾ビットを添加する。このようなＮＡＬ単位
の種類には、ＩＤＲピクチャ、ＳＰＳ（Ｓｅｑｕｅｎｃｅ　Ｐａｒａｍｅｔｅｒ　Ｓｅｔ
；シーケンスパラメータセット）、ＰＰＳ（Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｐａｒａｍｅｔｅｒ　Ｓｅ
ｔ；ピクチャパラメータセット）、ＳＥＩ（Ｓｕｐｐｌｅｍｅｎｔａｌ　Ｅｎｈａｎｃｅ
ｍｅｎｔ　Ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ；補充的付加情報）などがある。
【００５０】
　このＮＡＬヘッダには、視点識別子（ｖｉｅｗ　ｉｄｅｎｔｉｆｅｒ）に関する情報を
含んでおり、視点レベルによってデコーディングを行う過程で視点識別子を参照して該当
の視点レベルのビデオ映像をデコーディングする。ＮＡＬ単位は、ＮＡＬヘッダ（ｈｅａ
ｄｅｒ）５１とスライスレイヤ５３とを含み、ＮＡＬヘッダ５１は、ＮＡＬヘッダ拡張領
域（ＮＡＬ　ｈｅａｄｅｒ　ｅｘｔｅｎｔｉｏｎ）５２を含み、スライスレイヤ５３は、
スライスヘッダ５４とスライスデータ５５とを含む。ＮＡＬヘッダ５１は、ＮＡＬ単位の
種類を示す識別子（ｎａｌ＿ｕｎｉｔ＿ｔｙｐｅ）を含んでいるが、例えば、ＮＡＬ単位
の種類を示す識別子は、スケーラブルビデオコーディング（Ｓｃａｌａｂｌｅ　Ｖｉｄｅ
ｏ　Ｃｏｄｉｎｇ）と多視点ビデオコーディング（Ｍｕｌｔｉ－ｖｉｅｗ　Ｖｉｄｅｏ　
Ｃｏｄｉｎｇ）の両方のための識別子でありうる。この時、ＮＡＬヘッダ拡張領域５２で
は、現在ＮＡＬがスケーラブルビデオコーディングのためのＮＡＬなのか、多視点ビデオ
コーディングのためのＮＡＬなのかを区別するフラグ情報を含むことができ、このフラグ
情報によって現在ＮＡＬの拡張情報を含むことができる。例えば、フラグ情報によって現
在ＮＡＬが多視点ビデオコーディングのためのＮＡＬである場合、ＮＡＬヘッダ拡張領域
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５２は視点拡張性を提供するための階層的な構造に関する情報を示すレベル情報（ｖｉｅ
ｗ＿ｌｅｖｅｌ）を含むことができる。
【００５１】
　図６は、本発明が適用される実施例で、視点間ピクチャグループの概念を説明するため
の多視点映像信号の全体的な予測構造を示す図である。
【００５２】
　図６に示すように、横軸のＴ０～Ｔ１００はそれぞれ、時間によるフレームを表し、縦
軸のＳ０～Ｓ７はそれぞれ、視点によるフレームを表す。例えば、Ｔ０に在るピクチャは
、同じ時間帯（Ｔ０）に相互に異なるカメラで撮った映像を意味し、Ｓ０に在るピクチャ
は、１台のカメラで撮った異なる時間帯の映像を意味する。また、図面上の矢印は、各ピ
クチャの予測方向と順序を表し、例えば、Ｔ０時間帯のＳ２視点に在るＰ０ピクチャは、
Ｉ０から予測されたピクチャであり、これはＴ０時間帯のＳ４視点に在るＰ０ピクチャの
参照ピクチャとなる。また、Ｓ２視点のＴ４，Ｔ２時間帯に在るＢ１，Ｂ２ピクチャの参
照ピクチャとなる。
【００５３】
　多視点映像のデコーディング過程において、視点間のランダムアクセスは必須である。
したがって、デコーディング努力を最小限にしながら任意視点に対するアクセスを可能に
すべきである。ここで、効率的なランダムアクセスの実現のために視点間ピクチャグルー
プの概念が必要になり得る。視点間ピクチャグループとは、全てのスライスが同一時間帯
のフレームに在るスライスのみを参照するエンコーディングされたピクチャを意味する。
例えば、他の視点に在るスライスのみを参照し、現在視点に在るスライスは参照しないエ
ンコーディングされたピクチャのことをいう。図６で、Ｔ０時間帯のＳ０視点に在るＩ０
ピクチャが視点間ピクチャグループであるとすれば、同じ時間帯に在る、すなわちＴ０時
間帯の異なる視点に在る全てのピクチャも視点間ピクチャグループになる。他の例として
、Ｔ８時間帯のＳ０視点に在るＩ０ピクチャが視点間ピクチャグループであるとすれば、
同じ時間帯に在る、すなわちＴ８時間帯の異なる視点に在る全てのピクチャも視点間ピク
チャグループになる。同様に、Ｔ１６、…、Ｔ９６、Ｔ１００に在る全てのピクチャが視
点間ピクチャグループの例となる。
【００５４】
　図７は、本発明が適用される実施例で、新しく定義された視点間ピクチャグループの概
念を説明するための予測構造を示す図である。
【００５５】
　ＭＶＣの全般的な予測構造において、ＧＯＰはＩピクチャから始まることができ、この
Ｉピクチャは、Ｈ．２６４／ＡＶＣと互換可能である。したがって、Ｈ．２６４／ＡＶＣ
と互換可能な全ての視点間ピクチャグループは常にＩピクチャになり得る。しかし、この
ＩピクチャがＰピクチャに取って代わる場合に、より効率的なコーディングが可能になる
ことができる。すなわち、ＧＯＰがＨ．２６４／ＡＶＣと互換可能なＰピクチャから始ま
るようにする予測構造を用いる場合に、より効率的なコーディングが可能になるわけであ
る。
【００５６】
　この時、視点間ピクチャグループを再び定義すると、全てのスライスが同一時間帯のフ
レームに在るスライスだけでなく、同一視点の異なる時間帯に在るスライスも参照できる
エンコーディングされたピクチャとなる。ただし、同一視点の異なる時間帯に在るスライ
スを参照する場合はＨ．２６４／ＡＶＣと互換可能な視点間ピクチャグループに限ること
ができる。例えば、図６で、Ｓ０視点のＴ８時間に在るＰピクチャは、新しく定義された
視点間ピクチャグループになることができ、同様に、Ｓ０視点のＴ９６時間に在るＰピク
チャ、そしてＳ０視点のＴ１００時間に在るＰピクチャが、新しく定義された視点間ピク
チャグループになることができる。または、この視点間ピクチャグループは、基準視点で
ある場合に限って定義されても良い。
【００５７】
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　視点間ピクチャグループがデコーディングされた後、順にコーディングされた全てのピ
クチャは、出力順序上視点間ピクチャグループに先行してデコーディングされたピクチャ
からインター予測（ｉｎｔｅｒ－ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ）なしでデコーディングされる。
【００５８】
　したがって、図６及び図７の多視点ビデオの全般的なコーディング構造にしたがう時、
視点間ピクチャグループと非視点間ピクチャグループの視点間参照情報が異なるから、視
点間ピクチャグループ識別情報によって視点間ピクチャグループと非視点間ピクチャグル
ープを区別する必要がある。
【００５９】
　視点間参照情報は、視点間ピクチャがどんな構造で予測されたかがわかる情報のことを
いう。これは、ビデオ信号のデータ領域から獲得されることができるが、例えば、シーケ
ンスパラメータセット領域から獲得されることができる。また、視点間参照情報は参照ピ
クチャの個数と参照ピクチャの視点情報を用いて把握できる。例えば、まず全体視点の個
数を獲得し、この全体視点の個数に基づいて各視点を区別する視点情報を把握できる。そ
して、各視点ごとに参照方向に対する参照ピクチャの個数を獲得できる。この参照ピクチ
ャの個数によって各参照ピクチャの視点情報を獲得できる。このような方式によって視点
間参照情報が獲得されることができ、この視点間参照情報は視点間ピクチャグループの場
合と非視点間ピクチャグループの場合とに分けて把握されることができる。これは、現在
ＮＡＬに在るコーディングされたスライスが視点間ピクチャグループなのか否かを示す視
点間ピクチャグループ識別情報からわかる。次に、この視点間ピクチャグループ識別情報
について図８を用いて詳細に説明する。
【００６０】
　図８は、本発明が適用される実施例で、視点間ピクチャグループ識別情報を用いて多視
点映像をデコーディングする装置の概略的なブロック図である。
　本実施例のデコーディング装置は、ビットストリーム判断部８１、視点間ピクチャグル
ープ識別情報獲得部８２及び多視点映像デコーディング部８３を含む。ビットストリーム
判断部８１では、ビットストリームが入力されると、該ビットストリームがスケーラブル
ビデオコーディングされたビットストリームなのか、それとも多視点ビデオコーディング
されたビットストリームなのかを判断することとなる。これは、ビットストリームに含ま
れたフラグ情報によって判断されることができる。
【００６１】
　視点間ピクチャグループ識別情報獲得部８２では、上記判断結果、多視点ビデオコーデ
ィングされたビットストリームである場合、視点間ピクチャグループ識別情報を獲得でき
る。獲得された視点間ピクチャグループ識別情報が「真」である場合には、現在ＮＡＬに
在るコーディングされたスライスが視点間ピクチャグループであることを意味し、「偽」
の場合には非視点間ピクチャグループであることを意味できる。このような視点間ピクチ
ャグループ識別情報は、ＮＡＬヘッダの拡張領域から獲得されることができ、またはスラ
イスレイヤ領域から獲得されることができる。
【００６２】
　多視点映像デコーディング部８３では、視点間ピクチャグループ識別情報によって多視
点映像をデコーディングする。多視点ビデオ映像の全般的なコーディング構造にしたがう
時、視点間ピクチャグループと非視点間ピクチャグループの視点間参照情報が異なるので
、例えば、参照ピクチャリストを生成する時、視点間予測のための参照ピクチャを追加す
るのに視点間ピクチャグループ識別情報が用いられることができる。そして、追加された
視点間予測のための参照ピクチャを管理するためにも用いられることができる。また、視
点間ピクチャグループ識別情報は仮想参照デコーダ（ｈｙｐｏｔｈｅｔｉｃａｌ　ｒｅｆ
ｅｒｅｎｃｅ　ｄｅｃｏｄｅｒ）でも適用されることができる。
【００６３】
　この視点間ピクチャグループ識別情報が用いられる他の例として、各デコーディングプ
ロセスで異なる視点に在る情報を用いる場合、シーケンスパラメータセットに含まれた視
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点間参照情報が用いられることができる。この時、現在ピクチャが視点間ピクチャグルー
プなのか、非視点間ピクチャグループなのかを区分できる情報、すなわち、視点間ピクチ
ャグループ識別情報が必要とされることができ、これによって各デコーディングプロセス
ごとに異なる視点間参照情報が用いられることができる。
【００６４】
　図９は、本発明が適用される実施例で、参照ピクチャリストを生成する流れ図である。
【００６５】
　復号ピクチャバッファ部６００では、ピクチャ間予測を行う目的で、以前にコーディン
グされたピクチャを保存したり開放する役割などを果たす。まず、現在ピクチャ以前にコ
ーディングされたピクチャは、参照ピクチャとして用いるために参照ピクチャ保存部６１
０に保存される（Ｓ９１）。多視点ビデオコーディングにおいて、以前にコーディングさ
れたピクチャの中には現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャもあるので、このような
ピクチャを参照ピクチャとして用いるためにはピクチャの視点を識別する視点情報を用い
ることができる。したがって、デコーダではピクチャの視点を識別する視点情報を獲得し
なければならない（Ｓ９２）。例えば、視点情報は、ピクチャの視点を識別するｖｉｅｗ
＿ｉｄを含むことができる。復号ピクチャバッファ部６００では、参照ピクチャリストを
生成するために復号ピクチャバッファ部６００内で使われる変数を誘導する必要がある。
多視点ビデオコーディングにおいては視点間予測がなされることができるので、現在ピク
チャが異なる視点に在るピクチャを参照する場合、視点間予測のための参照ピクチャリス
トを生成する必要がありうる。この時、復号ピクチャバッファ部６００では、獲得された
視点情報を用いて、視点間予測のための参照ピクチャリストを生成するために用いられる
変数を誘導する必要がある（Ｓ９３）。
【００６６】
　時間的予測のための参照ピクチャリストまたは視点間予測のための参照ピクチャリスト
は、現在スライスのスライスタイプによって異なる方式で生成されることができる（Ｓ９
４）。例えば、スライスタイプがＰ／ＳＰスライスである場合には参照ピクチャリスト０
を生成し（Ｓ９５）、スライスタイプがＢスライスである場合には参照ピクチャリスト０
と参照ピクチャリスト１を生成する（Ｓ９６）。この時、参照ピクチャリスト０または参
照ピクチャリスト１は時間的予測のための参照ピクチャリストのみを含むことができ、ま
たは、時間的予測のための参照ピクチャリストと視点間予測のための参照ピクチャリスト
をいずれも含むことができる。これについては図８及び図９で詳細に説明するものとする
。
【００６７】
　このようにして初期化された参照ピクチャリストは、より圧縮率を向上させるべく、頻
繁に参照されたピクチャにより小さい番号を割り当てる過程を行う（Ｓ９７）。これを参
照ピクチャリストの再配列過程といい、図１２乃至図１９で詳細に後述する。このように
再配列された参照ピクチャリストを用いて現在ピクチャをデコーディングし、復号ピクチ
ャバッファ部６００ではバッファをより效率的に動作させるために、デコーディングされ
た参照ピクチャを管理する必要がある（Ｓ９８）。このような過程を通じて管理される参
照ピクチャは、インター予測部７００に取り込まれてインター予測のために用いられる。
多視点ビデオコーディングにおいて、インター予測は視点間予測を含むことができるので
、このような場合には視点間予測のための参照ピクチャリストが用いられることができる
。
【００６８】
　以下、図１０及び図１１では、スライスタイプによって参照ピクチャリストがいかなる
方式で生成されるかについて具体的な実施例に挙げて説明する。
【００６９】
　図１０は、本発明が適用される一実施例で、現在スライスがＰスライスである時の参照
ピクチャリストを初期化する方法を説明するための図である。
【００７０】
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　Ｔ０、Ｔ１、…、ＴＮは時間を表し、Ｖ０、Ｖ１、…、Ｖ４は視点を表す。例えば、現
在ピクチャは、Ｖ４視点のＴ３時間に在るピクチャを表す。また、現在ピクチャのスライ
スタイプはＰスライスである場合である。ＰＮは、変数ＰｉｃＮｕｍの略字であり、ＬＰ
Ｎは変数ＬｏｎｇｔｅｒｍＰｉｃＮｕｍの略字であり、ＶＮは変数ＶｉｅｗＮｕｍの略字
である。各変数の後に付く数字は、各ピクチャの時間（ＰＮ、ＬＰＮの場合）または視点
（ＶＮの場合）を指すインデックスを意味する。これは図１１でも同一に適用される。
【００７１】
　時間的予測のための参照ピクチャリストまたは視点間予測のための参照ピクチャリスト
は、現在スライスのスライスタイプによって異なる方式で生成されることができる。例え
ば、図１２では、スライスタイプがＰ／ＳＰスライスである場合であり、この場合には参
照ピクチャリスト０を生成することとなる。ここで、参照ピクチャリスト０は、時間的予
測のための参照ピクチャリスト及び／または視点間予測のための参照ピクチャリストを含
むことができる。本実施例では、参照ピクチャリスト０が時間的予測のための参照ピクチ
ャリストと視点間予測のための参照ピクチャリストをいずれも含む場合について説明する
。参照ピクチャを配列する方法には様々なものがあるが、例えば、デコーディング順序に
よって参照ピクチャを配列したり、または、ピクチャ出力順序によって参照ピクチャを配
列したりすることができる。または、視点情報を用いて誘導された変数に基づいて配列さ
れたり、または、視点間の予測構造がわかる視点間参照情報によって参照ピクチャが配列
されても良い。
【００７２】
　時間的予測のための参照ピクチャリストの場合、短期参照ピクチャと長期参照ピクチャ
はデコーディング順序に基づいて配列されることができる。例えば、ピクチャの識別番号
を表す値（例えば、ｆｒａｍｅ＿ｎｕｍまたはＬｏｎｇｔｅｒｍｆｒａｍｅｉｄｘ）から
誘導された変数（ＰｉｃＮｕｍまたはＬｏｎｇｔｅｒｍＰｉｃＮｕｍ）値によって配列さ
れることができる。まず長期参照ピクチャに先行して短期参照ピクチャが初期化されるこ
とができる。短期参照ピクチャの配列される順序は、参照ピクチャのうち、最も高い変数
（ＰｉｃＮｕｍ）値を持つ参照ピクチャから最も低い変数値を持つ参照ピクチャの順に配
列されることができる。例えば、ＰＮ０、ＰＮ１、ＰＮ２のうち、最も高い変数を持つＰ
Ｎ１から始め、その次にＰＮ２、その次に最も低い変数を持つＰＮ０の順に配列されるこ
とができる。長期参照ピクチャの配列される順序は、参照ピクチャのうち、最も低い変数
（ＬｏｎｇｔｅｒｍＰｉｃＮｕｍ）値を持つ参照ピクチャから最も高い変数値を持つ参照
ピクチャの順に配列されることができる。例えば、ＬＰＮ０、ＬＰＮ１のうち、最も低い
変数を持つＬＰＮ０から始め、その次に最も低い変数を持つＬＰＮ１の順に配列されるこ
とができる。
【００７３】
　視点間予測のための参照ピクチャリストの場合、視点情報を用いて誘導された第１変数
（ＶｉｅｗＮｕｍ）に基づいて配列されることができる。例えば、参照ピクチャのうち、
最も高い第１変数（ＶｉｅｗＮｕｍ）値を持つ参照ピクチャから最も低い変数値を持つ参
照ピクチャの順に配列されることができる。例えば、ＶＮ０、ＶＮ１、ＶＮ２、ＶＮ３の
うち最も高い変数を持つＶＮ３から始め、その次にＶＮ２、ＶＮ１、その次に最も低い変
数を持つＶＮ０の順に配列されることができる。
【００７４】
　このように、時間的予測のための参照ピクチャリストと視点間予測のための参照ピクチ
ャリストは１つの参照ピクチャリストとして管理されることができ、または、別個の参照
ピクチャリストとしてそれぞれ管理されても良い。そして、１つの参照ピクチャリストと
して管理する場合には、順序によって初期化されることができ、または、同時に初期化さ
れても良い。順序によって初期化される場合には、例えば、時間的予測のための参照ピク
チャリストをまず初期化し、その次に追加的に視点間予測のための参照ピクチャリストを
初期化することができる。このような概念は、図１１でも適用されることができる。以下
、図１１では、現在ピクチャのスライスタイプがＢスライスである場合について説明する
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。
【００７５】
　図１１は、本発明が適用される一実施例で、現在スライスがＢスライスである時の参照
ピクチャリストを初期化する方法を説明するための図である。
【００７６】
　スライスタイプがＢスライスである場合には、参照ピクチャリスト０と参照ピクチャリ
スト１を生成することとなる。この時、参照ピクチャリスト０または参照ピクチャリスト
１は時間的予測のための参照ピクチャリストのみを含むことができ、または、時間的予測
のための参照ピクチャリストと視点間予測のための参照ピクチャリストを両方とも含んで
いても良い。
【００７７】
　まず、時間的予測のための参照ピクチャリストの場合、短期参照ピクチャと長期参照ピ
クチャの配列方法が異なることができる。例えば、短期参照ピクチャの場合はピクチャオ
ーダカウンタ（Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｏｒｄｅｒ　Ｃｏｕｎｔ；以下、「ＰＯＣ」という。）
によって参照ピクチャが配列されることができ、長期参照ピクチャの場合は、変数（Ｌｏ
ｎｇｔｅｒｍＰｉｃＮｕｍ）値によって参照ピクチャが配列されることができる。そして
、長期参照ピクチャに先立って短期参照ピクチャが初期化されることができる。
【００７８】
　参照ピクチャリスト０の短期参照ピクチャの配列される順序は、現在ピクチャよりも低
いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャのうち、最も高いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャから最も低
いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャの順に配列され、その次に現在ピクチャよりも高いＰＯＣ
値を持つ参照ピクチャのうち、最も低いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャから最も高いＰＯＣ
値を持つ参照ピクチャの順に配列されることができる。例えば、現在ピクチャよりも低い
ＰＯＣ値を持つ参照ピクチャであるＰＮ０、ＰＮ１のうち、最も高いＰＯＣ値を持つＰＮ
１から始め、ＰＮ０の順に配列され、その次に現在ピクチャよりも高いＰＯＣ値を持つ参
照ピクチャであるＰＮ３，ＰＮ４のうち、最も低いＰＯＣ値を持つＰＮ３から始め、ＰＮ
４の順に配列されることができる。
【００７９】
　そして、参照ピクチャリスト０の長期参照ピクチャの配列される順序は、参照ピクチャ
のうち、最も低い変数（ＬｏｎｇｔｅｒｍＰｉｃＮｕｍ）を持つ参照ピクチャから最も高
い変数を持つ参照ピクチャの順に配列されることができる。例えば、ＬＰＮ０，ＬＰＮ１
うち、最も低い変数を持つＬＰＮ０から始め、その次に最も低い変数を持つＬＰＮ１の順
に配列されることができる。
【００８０】
　視点間予測のための参照ピクチャリストの場合、視点情報を用いて誘導された第１変数
（ＶｉｅｗＮｕｍ）に基づいて配列されることができる。例えば、視点間予測のための参
照ピクチャリスト０の場合、現在ピクチャよりも低い第１変数値を持つ参照ピクチャのう
ち、最も高い第１変数値を持つ参照ピクチャから最も低い第１変数値を持つ参照ピクチャ
の順に配列されることができる。そして、現在ピクチャよりも高い第１変数値を持つ参照
ピクチャのうち、最も低い第１変数値を持つ参照ピクチャから最も高い第１変数値を持つ
参照ピクチャの順に配列されることができる。例えば、現在ピクチャよりも低い第１変数
値を持つ参照ピクチャであるＶＮ０、ＶＮ１のうち、最も高い第１変数値を持つＶＮ１か
ら始め、最も低い第１変数値を持つＶＮ０の順に配列されることができる。その次に現在
ピクチャよりも高い第１変数値を持つ参照ピクチャであるＶＮ３、ＶＮ４のうち、最も低
い第１変数値を持つＶＮ３から始め、最も高い第１変数値を持つＶＮ４の順に配列される
ことができる。
【００８１】
　参照ピクチャリスト１の場合、上述した参照ピクチャリスト０の配列方式と類似に適用
されることができる。
【００８２】
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　まず、時間的予測のための参照ピクチャリストの場合、参照ピクチャリスト１の短期参
照ピクチャの配列される順序は、現在ピクチャよりも高いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャの
うち、最も低いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャから最も高いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャの
順に配列され、その次に現在ピクチャよりも低いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャのうち、最
も高いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャから最も低いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャの順に配列
されることができる。例えば、現在ピクチャよりも高いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャであ
るＰＮ３、ＰＮ４のうち、最も低いＰＯＣ値を持つＰＮ３から始め、ＰＮ４の順に配列さ
れ、その次に現在ピクチャよりも低いＰＯＣ値を持つ参照ピクチャであるＰＮ０、ＰＮ１
のうち、最も高いＰＯＣ値を持つＰＮ１から始め、ＰＮ０の順に配列されることができる
。
【００８３】
　そして、参照ピクチャリスト１の長期参照ピクチャの配列される順序は、参照ピクチャ
のうち、最も低い変数（ＬｏｎｇｔｅｒｍＰｉｃＮｕｍ）を持つ参照ピクチャから最も高
い変数を持つ参照ピクチャの順に配列されることができる。例えば、ＬＰＮ０、ＬＰＮ１
のうち、最も低い変数を持つＬＰＮ０から始め、その次に最も低い変数を持つＬＰＮ１の
順に配列されることができる。
【００８４】
　視点間予測のための参照ピクチャリストの場合、視点情報を用いて誘導された第１変数
（ＶｉｅｗＮｕｍ）に基づいて配列されることができる。例えば、視点間予測のための参
照ピクチャリスト１の場合、現在ピクチャよりも高い第１変数値を持つ参照ピクチャのう
ち、最も低い第１変数値を持つ参照ピクチャから最も高い第１変数値を持つ参照ピクチャ
の順に配列されることができる。そして、現在ピクチャよりも低い第１変数値を持つ参照
ピクチャのうち、最も高い第１変数値を持つ参照ピクチャから最も低い第１変数値を持つ
参照ピクチャの順に配列されることができる。例えば、現在ピクチャよりも高い第１変数
値を持つ参照ピクチャであるＶＮ３、ＶＮ４のうち、最も低い第１変数値を持つＶＮ３か
ら始め、最も高い第１変数値を持つＶＮ４の順に配列されることができる。その次に現在
ピクチャよりも低い第１変数値を持つ参照ピクチャであるＶＮ０、ＶＮ１のうち、最も高
い第１変数値を持つＶＮ１から始め、最も低い第１変数値を持つＶＮ０の順に配列される
ことができる。
【００８５】
　上記のような過程を通じて初期化された参照ピクチャリストは、参照ピクチャリスト再
配列部６４０に転送され、より効率的なコーディングのために再配列される。このような
再配列過程は、復号ピクチャバッファを動作させ、参照ピクチャとして選択される確率の
最も高い参照ピクチャに低い番号を割り当て、ビット率を減らすためのものである。以下
、図１２乃至図１９では、参照ピクチャリストを再配列する方法を様々な実施例に挙げて
説明する。
【００８６】
　図１２は、本発明が適用される実施例で、参照ピクチャリスト再配列部６４０の内部ブ
ロック図である。
【００８７】
　参照ピクチャリスト再配列部６４０は、大きく、スライスタイプ確認部６４２、参照ピ
クチャリスト０再配列部６４３及び参照ピクチャリスト１再配列部６４５を含む。参照ピ
クチャリスト０再配列部６４３は、第１識別情報獲得部６４３Ａと第１参照番号割当変更
部６４３Ｂとを含み、参照ピクチャリスト１再配列部６４５は、第２識別情報獲得部６４
５Ａと第２参照番号割当変更部６４５Ｂとを含む。
【００８８】
　スライスタイプ確認部６４２は、現在スライスのスライスタイプを確認し、このスライ
スタイプによって参照ピクチャリスト０及び／または参照ピクチャリスト１の再配列を行
うか否かが決定される。例えば、現在スライスのスライスタイプがＩスライスである場合
、参照ピクチャリスト０及び参照ピクチャリスト１を両方とも再配列しない。そして、Ｐ
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スライスである場合には、参照ピクチャリスト０のみに再配列を行い、Ｂスライスである
場合には、参照ピクチャリスト０及び参照ピクチャリスト１の両方に再配列を行う。
【００８９】
　参照ピクチャリスト０再配列部６４３は、現在スライスのスライスタイプがＩスライス
でなく、参照ピクチャリスト０の再配列を行うというフラグ情報が「真」である場合に動
作する。第１識別情報獲得部６４３Ａは、参照番号の割当方法を表す識別情報を獲得し、
第１参照番号割当変更部６４３Ｂでは、当該識別情報によって参照ピクチャリスト０の各
参照ピクチャに割り当てられる参照番号を変更する。
【００９０】
　同様に、参照ピクチャリスト１再配列部６４５は、現在スライスのスライスタイプがＢ
スライスで、参照ピクチャリスト１の再配列を行うというフラグ情報が「真」である場合
に動作する。第２識別情報獲得部６４５Ａは、参照番号の割当方法を表す識別情報を獲得
し、第２参照番号割当変更部６４５Ｂでは、当該識別情報によって参照ピクチャリスト１
の各参照ピクチャに割り当てられる参照番号を変更する。
【００９１】
　参照ピクチャリスト０再配列部６４３と参照ピクチャリスト１再配列部６４５を通じて
実際のインター予測のために用いられる参照ピクチャリスト情報が生成される。以下、図
１３を用いて、第１、２参照番号割当変更部６４３Ｂ、６４５Ｂで各参照ピクチャに割り
当てられる参照番号を変更する方法について詳細に説明する。
【００９２】
　図１３は、本発明が適用される実施例で、参照番号割当変更部６４３Ｂ，６４５Ｂの内
部ブロック図である。
【００９３】
　本実施例では、図１２に示す参照ピクチャリスト０再配列部６４３及び参照ピクチャリ
スト１再配列部６４５と共に説明する。図１３を参照すれば、第１、２参照番号割当変更
部６４３Ｂ、６４５Ｂは、時間的予測のための参照番号割当変更部６４４Ａ、長期参照ピ
クチャのための参照番号割当変更部６４４Ｂ、視点間予測のための参照番号割当変更部６
４４Ｃ及び参照番号割当変更終了部６４４Ｄを含む。第１、２識別情報獲得部６４３Ａ、
６４５Ａで獲得された識別情報によって第１、２参照番号割当変更部６４３Ｂ、６４５Ｂ
内の各部分が動作する。このような再配列過程は、参照番号割当変更を終了することを知
らせる識別情報が入力されるまで行われる。
【００９４】
　例えば、第１、２識別情報獲得部６４３Ａ、６４５Ａで時間的予測のための参照番号の
割当を変更することを知らせる識別情報が転送された場合、時間的予測のための参照番号
割当変更部６４４Ａが動作する。時間的予測のための参照番号割当変更部６４４Ａでは、
当該識別情報によってピクチャ番号の差値を獲得する。ここで、ピクチャ番号の差値とは
、現在ピクチャのピクチャ番号と予測されたピクチャ番号との差を意味し、予測されたピ
クチャ番号とは、直前に割り当てられた参照ピクチャの番号を意味できる。このようにし
て獲得されたピクチャ番号の差値を用いて参照番号の割当を変更できる。この時、ピクチ
ャ番号の差値は、当該識別情報によって予測されたピクチャ番号に／から加算／減算され
ることができる。
【００９５】
　他の例として、指定した長期参照ピクチャに参照番号の割当を変更することを知らせる
識別情報が転送された場合、長期参照ピクチャのための参照番号割当変更部６４４Ｂが動
作する。長期参照ピクチャのための参照番号割当変更部６４４Ｂでは、当該識別情報によ
って指定されたピクチャの長期参照ピクチャ番号を獲得する。
【００９６】
　さらに他の例として、視点間予測のための参照番号の割当を変更しろとの識別情報が転
送された場合、視点間予測のための参照番号割当変更部６４４Ｃが動作する。視点間予測
のための参照番号割当変更部６４４Ｃでは、当該識別情報によって視点情報の差値を獲得
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する。ここで、視点情報の差値とは、現在ピクチャの視点番号と予測された視点番号との
差を意味し、予測された視点番号とは、直前に割り当てられた参照ピクチャの視点番号を
意味できる。このように獲得された視点情報の差値を用いて参照番号の割当を変更できる
。この時、視点情報の差値は、当該識別情報によって予測された視点番号に／から加算／
減算されることができる。
【００９７】
　さらに他の例として、参照番号割当変更を終了することを知らせる識別情報が転送され
た場合、参照番号割当変更終了部６４４Ｄが動作する。参照番号割当変更終了部６４４Ｄ
ではこの識別情報によって参照番号の割当変更を終了し、これにより、参照ピクチャリス
ト再配列部６４０では参照ピクチャリスト情報を生成することとなる。
【００９８】
　このように、視点間予測に用いられる参照ピクチャは、時間的予測に用いられる参照ピ
クチャと共に管理されることができる。または、視点間予測に用いられる参照ピクチャを
時間的予測に用いられる参照ピクチャとは別に管理しても良い。このような場合には、視
点間予測に用いられる参照ピクチャを管理するための新しい情報が必要とされることがで
きる。このような場合については図１５乃至図１９で詳細に説明するものとする。次に、
図１４では、視点間予測のための参照番号割当変更部６４４Ｃについて具体的な実施例を
通じて説明する。
【００９９】
　図１４は、本発明が適用される一実施例で、視点情報を用いて参照ピクチャリストを再
配列する過程を説明するための図である。
【０１００】
　本実施例では、現在ピクチャの視点番号ＶＮは３、復号ピクチャバッファの大きさＤＰ
Ｂｓｉｚｅは４で、現在スライスのスライスタイプがＰスライスである場合、参照ピクチ
ャリスト０の再配列過程について説明する。初期予測された視点番号は、現在ピクチャの
視点番号である３であり、視点間予測のための参照ピクチャリスト０の最初配列は４、５
、６、２である（ａ）。この時、視点情報の差値を減算し、視点間予測のための参照番号
の割当を変更することを知らせる識別情報が転送され、この識別情報によって視点情報差
値として１を獲得する。そして、予測された視点番号（＝３）から視点情報差値（＝１）
を減算し、新しく予測された視点番号（＝２）が計算される。すなわち、視点番号２を持
つ参照ピクチャに、視点間予測のための参照ピクチャリスト０の最初インデックスを割り
当てる。そして、以前の最初インデックスに割り当てられていたピクチャは、参照ピクチ
ャリスト０の最も後部分に移されることができる。したがって、再配列された参照ピクチ
ャリスト０は２、５、６、４である（ｂ）。その後、再び視点情報の差値を減算し、視点
間予測のための参照番号の割当を変更することを知らせる識別情報が転送され、この識別
情報によって視点情報差値として－２を獲得する。そして、予測された視点番号（＝２）
から視点情報差値（=－２）を減算し、新しく予測された視点番号（＝４）が計算される
。すなわち、視点番号４を持つ参照ピクチャに、視点間予測のための参照ピクチャリスト
０の２番目のインデックスを割り当てる。したがって、再配列された参照ピクチャリスト
０は２、４、６、５である（ｃ）。その後には、参照番号割当変更を終了することを知ら
せる識別情報が転送された場合、この識別情報によって、再配列された参照ピクチャリス
ト０を終わりとし、参照ピクチャリスト０が生成される（ｄ）。結局、最終生成された視
点間予測のための参照ピクチャリスト０の配列は２、４、６、５である。
【０１０１】
　視点間予測のための参照ピクチャリスト０の最初のインデックスを割り当てた後、残り
のピクチャを再配列する他の例として、各インデックスに割り当てられていたピクチャが
順に真後ろの位置に移されることができる。すなわち、視点番号が４であるピクチャには
、２番目のインデックスを割り当て、２番目のインデックスが割り当てられていた視点番
号５のピクチャには３番目のインデックスを割り当て、３番目のインデックスが割り当て
られていた視点番号６のピクチャには４番目のインデックスを割り当てる。したがって、
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再配列された参照ピクチャリスト０は、２、４、５、６になる。以降、再配列される過程
も同様に適用させることができる。
【０１０２】
　上記のような過程によって生成された参照ピクチャリストは、インター予測に使われる
。視点間予測のための参照ピクチャリストは、時間的予測のための参照ピクチャリストと
一緒に１つの参照ピクチャリストとして管理されることができる。また、別個の参照ピク
チャリストとして管理されても良いが、これについては、図１５乃至図１９で後述する。
【０１０３】
　図１５は、本発明が適用される他の実施例で、参照ピクチャリスト再配列部６４０の内
部ブロック図である。
【０１０４】
　視点間予測のための参照ピクチャリストを別個の参照ピクチャリストとして管理するに
は新しい情報が必要とされることができる。例えば、まず、時間的予測のための参照ピク
チャリストを再配列し、場合によって、視点間予測のための参照ピクチャリストを再配列
するように構成できる。
【０１０５】
　本実施例で参照ピクチャリスト再配列部６４０は、大きく、時間的予測のための参照ピ
クチャリスト再配列部９１０、ＮＡＬタイプ確認部９６０及び視点間予測のための参照ピ
クチャリスト再配列部９７０を含む。そして、時間的予測のための参照ピクチャリスト再
配列部９１０は、スライスタイプ確認部６４２、第３識別情報獲得部９２０、第３参照番
号割当変更部９３０、第４識別情報獲得部９４０、第４参照番号割当変更部９５０を含む
。第３参照番号割当変更部９３０は、時間的予測のための参照番号割当変更部９３０Ａ、
長期参照ピクチャのための参照番号割当変更部９３０Ｂ及び参照番号割当変更終了部９３
０Ｃを含む。同様に、第４参照番号割当変更部９５０は、時間的予測のための参照番号割
当変更部９５０Ａ、長期参照ピクチャのための参照番号割当変更部９５０Ｂ及び参照番号
割当変更終了部９５０Ｃを含む。
【０１０６】
　時間的予測のための参照ピクチャリスト再配列部９１０は、時間的予測に用いられる参
照ピクチャを再配列する。時間的予測のための参照ピクチャリスト再配列部９１０におけ
る動作は、図１２で説明した参照ピクチャリスト再配列部６４０において視点間予測のた
めの参照ピクチャに関する情報が異なるだけで、他の動作は略同一であり、したがって、
図１２から類推可能なため、その説明は省略する。
【０１０７】
　ＮＡＬタイプ確認部９６０では、転送されたビットストリームのＮＡＬタイプを確認す
る。ＮＡＬタイプが多視点映像コーディングのためのＮＡＬインである場合、視点間予測
のための参照ピクチャリスト再配列部９７０を通じて視点間予測に用いられる参照ピクチ
ャを再配列することとなる。このように生成された視点間予測のための参照ピクチャリス
トは、時間的予測のための参照ピクチャリスト再配列部９１０を通じて生成された時間的
予測のための参照ピクチャリストと一緒にインター予測のために用いられる。しかし、Ｎ
ＡＬタイプが多視点映像コーディングのためのＮＡＬでない場合には、視点間予測のため
の参照ピクチャリストを再配列しない。この場合には。単に時間的予測のための参照ピク
チャリストのみが生成される。そして、視点間予測のための参照ピクチャリスト再配列部
９７０は、視点間予測に用いられる参照ピクチャを再配列する。これは図１６を用いて詳
細に説明すると、下記の通りである。
【０１０８】
　図１６は、本発明が適用される実施例で、視点間予測のための参照ピクチャリスト再配
列部９７０の内部ブロック図である。
【０１０９】
　視点間予測のための参照ピクチャリスト再配列部９７０は、スライスタイプ確認部６４
２、第５識別情報獲得部９７１、第５参照番号割当変更部９７２、第６識別情報獲得部９
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７３及び第６参照番号割当変更部９７４を含む。
【０１１０】
　スライスタイプ確認部６４２は、現在スライスのスライスタイプを確認し、該スライス
タイプによって参照ピクチャリスト０及び／または参照ピクチャリスト１の再配列を行う
か否かが決定される。スライスタイプ確認部６４２についての詳細な説明は、図１２から
類推可能なので省略するものとする。
【０１１１】
　第５、６識別情報獲得部９７１、９７３は、参照番号の割当方法を示す識別情報を獲得
し、第５、６参照番号割当変更部９７２、９７４ではそれぞれ、当該識別情報によって参
照ピクチャリスト０、１の各参照ピクチャに割り当てられる参照番号を変更する。ここで
の参照番号は、参照ピクチャの視点番号のみを意味できる。また、参照番号の割当方法を
示す識別情報は、フラグ情報でありうる。例えば、フラグ情報が「真」である場合には、
視点番号の割当を変更し、「偽」の場合には視点番号の再配列過程を終了できる。もし、
フラグ情報が「真」であると、第５、６参照番号割当変更部９７２，９７４は、フラグ情
報によって視点番号の差値を獲得できる。ここで、視点番号の差値とは、現在ピクチャの
視点番号と予測されたピクチャの視点番号間の差のことを意味し、予測されたピクチャの
視点番号とは、直前に割り当てられた参照ピクチャの視点番号を意味できる。このように
して獲得された視点番号の差値を用いて視点番号の割当を変更できる。この時、視点番号
の差値は、識別情報によって、予測されたピクチャの視点番号に／から加算／減算される
ことができる。
【０１１２】
　このように、視点間予測のための参照ピクチャリストを別個の参照ピクチャリストとし
て管理するためには、そのシンタックス構造も新しく定義する必要がある。したがって、
図１５及び図１６で説明した内容に関する一実施例として、図１７、１８及び図１９では
そのシンタックスを説明する。
【０１１３】
　図１７及び図１８は、本発明が適用される一実施例で、参照ピクチャリスト再配列のた
めのシンタックスを示す図である。
【０１１４】
　図１７は、図１５に示す時間的予測のための参照ピクチャリスト再配列部９１０の動作
をシンタックスで表したものである。図１５の各ブロックと比較すると、スライスタイプ
確認部６４２は（Ｓ１）、（Ｓ６）に該当し、第３識別情報獲得部９２０は（Ｓ２）、第
４識別情報獲得部９４０は（Ｓ７）に該当する。そして、第３参照番号割当変更部９３０
の内部ブロックはそれぞれ（Ｓ３）、（Ｓ４）、（Ｓ５）に該当し、 第４参照番号割当
変更部９５０の内部ブロックはそれぞれ（Ｓ８）、（Ｓ９）、（Ｓ１０）に該当する。
【０１１５】
　図１８は、図１５及び図１６に示すＮＡＬタイプ確認部９６０と視点間予測のための参
照ピクチャリスト再配列部９７０の動作をシンタックスで表したものである。図１５及び
図１６の各ブロックと比較すると、ＮＡＬタイプ確認部９６０は（Ｓ１１）に該当し、ス
ライスタイプ確認部６４２は（Ｓ１３）、（Ｓ１６）に該当し、第５識別情報獲得部９７
１は（Ｓ１４）、第６識別情報獲得部９７３は（Ｓ１７）に該当する。そして、第５参照
番号割当変更部９７２は（Ｓ１５）に該当し、第６参照番号割当変更部９７４は（Ｓ１８
）に該当する。
【０１１６】
　図１９は、本発明が適用される他の実施例で、参照ピクチャリスト再配列のためのシン
タックスを示す図である。
【０１１７】
　図１９は、図１５及び図１６に示すＮＡＬタイプ確認部９６０と視点間予測のための参
照ピクチャリスト再配列部９７０の動作を、他のシンタックスの例で表したものである。
図１５及び図１６の各ブロックと比較すると、ＮＡＬタイプ確認部９６０は（Ｓ２１）に
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該当し、スライスタイプ確認部６４２は（Ｓ２２）、（Ｓ２５）に該当し、第５識別情報
獲得部９７１は（Ｓ２３）、第６識別情報獲得部９７３は（Ｓ２６）に該当する。そして
、第５参照番号割当変更部９７２は（Ｓ２４）に該当し、第６参照番号割当変更部９７４
は（Ｓ２７）に該当する。
【０１１８】
　上述したように、視点間予測のための参照ピクチャリストは、インター予測部７００で
用いられることができるが、輝度補償を行うにおいても適用可能である。輝度補償は、動
き推定／動き補償を行う過程で適用されることができるが、この時、現在ピクチャが、異
なる視点に在る参照ピクチャを用いる場合、視点間予測のための参照ピクチャリストを用
いることによってより効率的な輝度補償を行うことができる。次に、本発明を適用した輝
度補償の実施例について説明する。
【０１１９】
　図２０は、本発明が適用される一実施例で、現在ブロックの輝度差分値を獲得する過程
を説明するための図である。
【０１２０】
　輝度補償とは、輝度変異によって適応的に動き補償されたビデオ信号をデコーディング
する過程のことを意味し、ビデオ信号の予測構造が視点間予測、視点内予測などに適用さ
れることができる。
【０１２１】
　輝度補償とは、復号対象となるブロックに対応する輝度差分レジデュアルと、輝度差分
予測値を用いてビデオ信号をデコーディングする過程のことを意味する。ここで、輝度差
分予測値は、デコーディング対象となるブロックに存在する隣接ブロックから獲得される
。また、隣接ブロックから輝度差分予測値を獲得する過程は、隣接ブロックの参照情報を
用いて決定するが、このとき、隣接ブロックを探索する過程で順序及び方向が考慮される
。最後に、隣接ブロックとは、既にデコーディングされたブロックのことを言うが、視点
または時間に対する同一ピクチャ内の重複性を考慮してデコーディングされた映像あるい
は相互に異なるピクチャ内の重複性を考慮してデコーディングされた映像を意味する。
【０１２２】
　現在ブロックと候補参照ブロック（ｃａｎｄｉｄａｔｅ　ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ　ｂｌｏ
ｃｋ）の類似性を比較する時、両ブロック間の輝度差を考慮すべきである。この輝度差を
補償するために新しい動き推定／動き補償（ｍｏｔｉｏｎ　ｃｏｍｐｅｎｓａｔｉｏｎ）
が行われる。新しいＳＡＤは、下記の式１で得られることができる。
【０１２３】
【数１】

【０１２４】

【数２】
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【０１２５】
　ここで、Ｍcurは現在ブロックの平均画素値を表し、Ｍrefは参照ブロックの平均画素値
を表す。ｆ(ｉ，ｊ)は現在ブロックの画素値を表し、ｒ(ｉ＋ｘ，ｊ＋ｙ)は参照ブロック
の画素値を表す。上記の式２の新しいＳＡＤに基づいて動き推定を行うことによって、現
在ブロックと参照ブロック間の平均画素値差が獲得できる。獲得された平均画素値差を輝
度差分値（ＩＣ＿ｏｆｆｓｅｔ）という。
【０１２６】
　輝度補償が適用された動き推定が行われる場合、輝度差分値と動きベクトルが求められ
、この輝度差分値と動きベクトルを用いて輝度補償が式３で行われる。
【０１２７】
【数３】

【０１２８】
　ここで、ＮｅｗＲ(ｉ、ｊ)は、輝度補償が行われたレジデュアルを表し、（ｘ’，ｙ’
）は動きベクトルを表す。
【０１２９】
　輝度差分値（Ｍcur－Ｍref）はデコーディング装置に転送されなければならない。デコ
ーディング装置での輝度補償は、下記のように行われる。
【０１３０】
【数４】

【０１３１】
　ＮｅｗＲ”(ｉ，ｊ)は、復元された、輝度補償の行われたレジデュアルを表し、ｆ’(
ｉ，ｊ)は、復元された現在ブロックの画素値を表す。
【０１３２】
　現在ブロックを復元するためには、輝度差分値がデコーディング装置に転送されなけれ
ばならず、輝度差分値は隣接ブロックの情報から予測されることができる。この輝度差分
値をコーディングするビット数をより減少させるべく、現在ブロックの輝度差分値（ＩＣ
＿ｏｆｆｓｅｔ）と隣接ブロックの輝度差分値（ｐｒｅｄIC_offset）との差値（ＲIC_of

fset）のみを送ることができる。これは下の式５で示される。
【０１３３】
　（式５）
　RIC_offset＝IC_offset-predIC_offset
【０１３４】
　図２１は、本発明が適用される実施例で、現在ブロックに対する輝度補償を行う過程を
説明するための流れ図である。
【０１３５】
　まず、ビデオ信号から、現在ブロックの隣接ブロックとこの隣接ブロックが参照するブ
ロックとの平均画素値差を表す隣接ブロックの輝度差分値を抽出する（Ｓ２１１０）。こ
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の輝度差分値を用いて現在ブロックの輝度差分予測値を獲得する（Ｓ２１２０）。獲得さ
れた輝度差分予測値を用いて現在ブロックの輝度差分値を復元可能になる。
【０１３６】
　この時、輝度差分予測値を獲得するには様々な方法で接近可能である。例えば、隣接ブ
ロックの輝度差分値から現在ブロックの輝度差分値を予測するに先立ち、現在ブロックの
参照番号と隣接ブロックの参照番号とが同一か否かを確認し、その確認結果によって、ど
の隣接ブロックを用いるか、または、どの値を用いるかが決定されることができる。また
、隣接ブロックの情報を探索する過程で順序または方向が与えられることができ、定めら
れた順序または方向によって輝度補償に必要な輝度差分予測値を獲得することができる。
他の例として、輝度差分予測値を獲得する時に、現在ブロックの輝度補償を行うか否かを
示すフラグ情報（ＩＣ＿ｆｌａｇ）も用いることができる。現在ブロックのフラグ情報も
また、隣接ブロックの情報を用いて予測することができる。さらに他の例として、参照番
号を確認する方法とフラグ情報を予測する方法を両方とも用いて輝度差分予測値を獲得す
ることができる。これを、図２２乃至図２４を用いて詳細に説明すると、下記の通りであ
る。
【０１３７】
　図２２は、本発明が適用される一実施例で、隣接ブロックの情報を用いて現在ブロック
の輝度差分予測値を獲得する過程を説明するための図である。
【０１３８】
　現在ブロックの輝度差分予測値を獲得する時に隣接ブロックの情報を用いることができ
る。本明細書でいうブロックは、マクロブロックまたはサブマクロブロックを両方とも含
む。例えば、隣接ブロックの輝度差分値を用いて現在ブロックの輝度差分値を予測できる
が、これに先立ち、現在ブロックの参照番号と隣接ブロックの参照番号とが同一であるか
否かを確認し、その確認結果によって、どの隣接ブロックを用いるか、または、どの値を
用いるかが決定されることができる。「ｒｅｆＩｄｘＬＸ」は現在ブロックの参照番号を
表し、「ｒｅｆＩｄｘＬＸＮ」はＮブロックの参照番号を表し、ここで、Ｎは現在ブロッ
クに隣接するブロックの表示で、Ａ、ＢまたはＣを表す。「ＰｒｅｄIC_offsetＮ」は、
隣接するＮブロックの輝度補償のための輝度差分値を表す。ここで、現在ブロックの右側
上段に在るブロックであるＣブロックを使用できない場合、Ｃブロックの代わりにＤブロ
ックを使用することができる。すなわち、Ｄブロックに関する情報をＣブロックに関する
情報として用いることができる。また、ＢブロックとＣブロックをいずれも使用できない
場合、その代わりにＡブロックを使用することができる。すなわち、Ａブロックに関する
情報をそれぞれＢブロックに関する情報、Ｃブロックに関する情報として用いることがで
きる。
【０１３９】
　他の例として、輝度差分予測値を獲得する時に、現在ブロックの輝度補償を行うか否か
を示すフラグ情報（ＩＣ＿ｆｌａｇ）も用いることができる。または、参照番号を確認す
る方法とフラグ情報を予測する方法を両方とも用いて輝度差分予測値を獲得しても良い。
この時、隣接ブロックのフラグ情報が輝度補償を行っていないことを表す場合、すなわち
ＩＣ_ｆｌａｇ＝０の場合、隣接ブロックの輝度差分値であるPredIC_offsetＮは０にセッ
ティングされる。
【０１４０】
　図２３は、本発明が適用される一実施例で、隣接ブロックの情報を用いて輝度補償を行
う過程を示す流れ図である。
　デコーディング装置では、輝度補償を行うためにビデオ信号から参照ブロックの平均画
素値、現在ブロックと参照ブロックの参照番号などを抽出し、これらの情報を用いて現在
ブロックの輝度差分予測値を獲得できる。そして、現在ブロックの輝度差分値と輝度差分
予測値間の差値である輝度差分レジデュアルを獲得し、獲得された輝度差分レジデュアル
と輝度差分予測値を用いて現在ブロックの輝度差分値を復元できる。この時、現在ブロッ
クの輝度差分予測値を獲得するにおいて、隣接ブロックの情報を用いることができる。例
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えば、隣接ブロックの輝度差分値を用いて現在ブロックの輝度差分値を予測できるが、こ
れに先立って現在ブロックの参照番号と隣接ブロックの参照番号とが同一か否かを確認し
、その確認結果によって、どの隣接ブロックを用いるか、または、どの値を用いるかが決
定されることができる。
【０１４１】
　その具体的な実施例として、現在ブロックの隣接ブロックとこの隣接ブロックが参照す
るブロックとの平均画素値差を表す隣接ブロックの輝度差分値をビデオ信号から抽出する
（Ｓ２３１０）。現在ブロックの参照番号と隣接ブロックの参照番号が同一か否かを確認
する（Ｓ２３２０）。確認結果、現在ブロックの参照番号と同じ参照番号を持つ隣接ブロ
ックが存在する場合、その隣接ブロックが１個のみ存在するか否かを確認する（Ｓ２３３
０）。確認結果、現在ブロックの参照番号と一致する参照番号を持つ隣接ブロックが１個
のみ存在する場合、参照番号が一致する隣接ブロックの輝度差分値を現在ブロックの輝度
差分予測値に割り当てることとなる（Ｓ２３４０）。すなわち、「ＰｒｅｄIC_offset＝
ＰｒｅｄIC_offsetＮ」となる。 上記Ｓ２３２０段階の確認結果によって、現在ブロック
の参照番号と一致する参照番号を持つ隣接ブロックが存在しない場合、または、上記Ｓ２
３３０段階の確認結果によって、現在ブロックの参照番号と一致する参照番号を持つ隣接
ブロックが２個以上存在する場合には、隣接ブロックの輝度差分値（ＰｒｅｄIC_offset

Ｎ、Ｎ＝Ａ、ＢｏｒＣ）の中間値（Ｍｅｄｉａｎ）を、現在ブロックの輝度差分予測値に
割り当てる（Ｓ２３５０）。すなわち、「ＰｒｅｄIC_offset＝Ｍｅｄｉａｎ（ＰｒｅｄI

C_offsetＡ，ＰｒｅｄIC_offsetＢ，ＰｒｅｄIC_offsetＣ）」となる。
【０１４２】
　図２４は、本発明が適用される他の実施例で、隣接ブロックの情報を用いて輝度補償を
行う過程を示す流れ図である。
【０１４３】
　デコーディング部では、輝度補償を行うために現在ブロックの輝度差分値を復元しなけ
ればならない。この時、現在ブロックの輝度差分予測値を獲得するにおいて、隣接ブロッ
クの情報を用いることができる。例えば、隣接ブロックの輝度差分値を用いて現在ブロッ
クの輝度差分値を予測できるが、これに先立って現在ブロックの参照番号と隣接ブロック
の参照番号が同一か否かを確認し、その確認結果によってどの隣接ブロックを用いるか、
または、どの値を用いるかが決定されることができる。
【０１４４】
　その具体的な実施例として、現在ブロックの隣接ブロックとこの隣接ブロックが参照す
るブロックとの平均画素値差を表す隣接ブロックの輝度差分値をビデオ信号から抽出する
（Ｓ２４１０）。現在ブロックの参照番号と隣接ブロックの参照番号が同一か否かを確認
する（Ｓ２４２０）。確認結果、現在ブロックの参照番号と同じ参照番号を持つ隣接ブロ
ックが存在する場合、その隣接ブロックが１個のみ存在するか否かを確認する（Ｓ２４３
０）。確認結果、現在ブロックの参照番号と同じ参照番号を持つ隣接ブロックが１個のみ
存在する場合、参照番号が一致する隣接ブロックの輝度差分値を現在ブロックの輝度差分
予測値に割り当てる（Ｓ２４４０）。すなわち、「ＰｒｅｄIC_offset＝ＰｒｅｄIC_offs

etＮ」となる。上記Ｓ２４２０段階の確認結果によって、現在ブロックの参照番号と一致
する参照番号を持つ隣接ブロックが存在しない場合、現在ブロックの輝度差分予測値は「
０」で割り当てられる（Ｓ２４６０）。すなわち、「ＰｒｅｄIC_offset＝０」される。
また、上記Ｓ２４３０段階の確認結果によって現在ブロックの参照番号と一致する参照番
号を持つ隣接ブロックが２以上存在する場合には、現在ブロックの参照番号と異なる参照
番号を持つ隣接ブロックは「０」にセッティングし、この「０」にセッティングされた値
を含めて隣接ブロックの輝度差分値の中間値（Ｍｅｄｉａｎ）を現在ブロックの輝度差分
予測値に割り当てる（Ｓ２４５０）。すなわち、「ＰｒｅｄIC_offset＝Ｍｅｄｉａｎ(Ｐ
ｒｅｄIC_offsetＡ，ＰｒｅｄIC_offsetＢ，ＰｒｅｄIC_offsetＣ)」になる。ただし、現
在ブロックの参照番号と異なる参照番号を持っている隣接ブロックが存在する場合では、
ここで、ＰｒｅｄIC_offsetＡ、ＰｒｅｄIC_offsetＢまたはＰｒｅｄIC_offsetＣのうち
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に０値が含まれることができる。
【０１４５】
　また、輝度補償の他にもピクチャの視点を識別する視点情報及び視点間予測のための参
照ピクチャリストは、仮想視点のピクチャを合成するにおいても適用可能である。仮想視
点のピクチャを合成する過程で異なる視点に在るピクチャを参照することになるので、視
点情報及び視点間予測のための参照ピクチャリストを用いる場合、より効率的に仮想視点
のピクチャを合成可能になる。次に、本発明が適用される、仮想視点のピクチャを合成す
る方法の実施例について説明する。
【０１４６】
　図２５は、本発明が適用された一実施例で、仮想視点のピクチャを用いて現在ピクチャ
を予測する過程を説明するための図である。
【０１４７】
　多視点ビデオコーディングで視点間予測を行うにおいて、現在ピクチャと異なる視点に
在るピクチャを参照ピクチャとして現在ピクチャを予測できる。しかし、現在ピクチャの
視点に隣接する視点に在るピクチャを用いて新しい視点のピクチャを獲得し、この獲得さ
れた新しい視点のピクチャを用いて現在ピクチャを予測する場合、より正確な予測が可能
になる。この時、各隣接する視点のピクチャを用いるために、または、所望の特定視点の
ピクチャを用いるために、ピクチャの視点を表す視点識別子が用いられることができる。
このような新しい視点を生成する場合、新しい視点を生成するか否かを知らせる特定シン
タックスが存在するはずであり、このシンタックスが新しい視点を生成することを知らせ
た時、視点識別子を用いて新しい視点を生成できる。視点合成予測部で獲得された新しい
視点のピクチャは参照ピクチャとして用いられることができ、この場合、新しい視点のピ
クチャに視点識別子を割り当てることができる。また、動きベクトルを転送するために動
きベクトル予測を行う過程で、現在ブロックの隣接ブロックが、視点合成予測部で獲得さ
れたピクチャを参照することができる。この時、新しい視点のピクチャを参照ピクチャと
して用いるためにピクチャの視点を表す視点識別子が用いられることができる。
【０１４８】
　図２６は、本発明が適用された実施例で、ＭＶＣで視点間予測を行うにおいて新しい視
点のピクチャを合成するための過程を示す流れ図である。
【０１４９】
　現在ピクチャに隣接する視点に在るピクチャを用いて新しい視点のピクチャを合成し、
この合成された新しい視点のピクチャを用いて現在ピクチャを予測する場合、より正確な
予測が可能になる。この時、新しい視点のピクチャを合成する場合、新しい視点のピクチ
ャを合成し、現在ピクチャの予測を行うか否かを知らせる特定シンタックスが存在し、場
合によって現在ピクチャの予測を行うか否かを判断すると、より効率的なコーディングが
可能になる。特定シンタックスを視点間合成予測識別子と定義し、これは次の通りである
。例えば、スライス階層で新しい視点のピクチャを合成し、現在ピクチャの予測を行うか
否かを示すｖｉｅｗ＿ｓｙｎｔｈｅｓｉｚｅ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇを定義しても良く、ま
たは、マクロブロック階層で新しい視点のピクチャを合成し、現在ピクチャの予測を行う
か否かを示すｖｉｅｗ＿ｓｙｎ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇを定義しても良い。
【０１５０】
　ｖｉｅｗ＿ｓｙｎｔｈｅｓｉｚｅ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１の場合、現在スライスは現
在スライスに隣接する視点のスライスを用いて新しい視点のスライスを合成し、この合成
されたスライスを用いて現在スライスを予測できる。ｖｉｅｗ＿ｓｙｎｔｈｅｓｉｚｅ＿
ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝０の場合には、新しい視点のスライスを合成しない。同様に、ｖｉ
ｅｗ＿ｓｙｎ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１の場合、現在マクロブロックは、現在マクロブロ
ックに隣接する視点のマクロブロックを用いて新しい視点のマクロブロックを合成し、こ
の合成されたマクロブロックを用いて現在マクロブロックを予測できる。ｖｉｅｗ＿ｓｙ
ｎ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝０の場合には、新しい視点のマクロブロックを合成しない。し
たがって、本発明では、ビデオ信号から仮想視点のピクチャを獲得するか否かを示す視点
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間合成予測識別子を抽出し、この視点間合成予測識別子を用いて仮想視点のピクチャを獲
得できる。
【０１５１】
　上述の如く、ピクチャの視点を識別する視点情報及び視点間予測のための参照ピクチャ
リストはインター予測部７００で用いられることができるが、加重値予測を行うにおいて
も適用が可能である。加重値予測は動き補償を行う過程で適用されることができるが、こ
の時、現在ピクチャが異なる視点に在る参照ピクチャを用いる場合、視点情報及び視点間
予測のための参照ピクチャリストを用いることによって、より効率的な加重値予測を行う
ことができる。本発明を適用した加重値予測方法の実施例を説明すると、下記の通りであ
る。
【０１５２】
　図２７は、本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、スライスタイプによ
って加重値予測を行う流れ図である。
【０１５３】
　加重値予測（ｗｅｉｇｈｔｅｄ　ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ）は、ＰまたはＢスライスマク
ロブロック内の動き補償された予測データのサンプルをスケーリングする方法である。加
重値予測方法は、参照ピクチャに関する情報から獲得された加重値係数情報を用いて現在
ピクチャに対する加重値予測を行う明示的なモード、または、現在ピクチャと参照ピクチ
ャ間の距離情報から獲得された加重値係数情報を用いて現在ピクチャに対する加重値予測
を行う暗示的なモードを含む。このような加重値予測方法は、適用しようとするマクロブ
ロックのスライスタイプによって異なって適用されることができる。例えば、明示的なモ
ードは、加重値予測が行われる現在マクロブロックがＰスライスのマクロブロックなのか
Ｂスライスのマクロブロックなのかによって加重値係数情報が異なってくることができる
。そして、明示的なモードにおける加重値係数はエンコーダによって決定され、スライス
ヘッダ内に含まれて転送されることができる。一方、暗示的なモードにおける加重値係数
は、Ｌｉｓｔ　０とＬｉｓｔ　１参照ピクチャの相対的な時間的位置に基づいて獲得され
ることができる。例えば、参照ピクチャが現在ピクチャに時間的に近いと、大きい加重値
係数が適用されることができ、参照ピクチャが現在ピクチャから時間的に遠く離れている
と、小さい加重値係数が適用されることができる。したがって、本発明では、まず、ビデ
オ信号から加重値予測を適用しようとするマクロブロックのスライスタイプを抽出する（
Ｓ２７１０）。この抽出されたスライスタイプによって現在マクロブロックに対して加重
値予測を行うことができる（Ｓ２７２０）。ここで、スライスタイプは、視点間予測が適
用されたマクロブロックを含むことができる。視点間予測とは、現在ピクチャと異なる視
点に在るピクチャの情報を用いて現在ピクチャを予測することを指す。例えば、スライス
タイプは、現在ピクチャと同じ視点に在るピクチャの情報を用いて予測を行う時間的予測
が適用されたマクロブロック、視点間予測が適用されたマクロブロック及び時間的予測と
視点間予測が共に適用されたマクロブロックを含むことができる。また、スライスタイプ
は、時間的予測が適用されたマクロブロックのみを含んでも良く、視点間予測が適用され
たマクロブロックのみを含んでも良く、これら両種類の予測が適用されたマクロブロック
のみを含んでも良く、これらマクロブロック類型のうち、２類型または３類型をいずれも
含んでも良い。これについては図２８で詳細に後述される。このように、ビデオ信号から
視点間予測が適用されたマクロブロックを含むスライスタイプが抽出された場合、現在ピ
クチャと異なる視点に在るピクチャに関する情報を用いて加重値予測を行うこととなる。
ここで、他の視点に在るピクチャに関する情報を用いるためにピクチャの視点を区別する
視点識別子を用いることができる。
【０１５４】
　図２８は、本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、スライスタイプで許
容されるマクロブロック類型の一実施例を示す図である。
【０１５５】
　図２８に示すように、まず、視点間予測によるＰスライスタイプをＶＰ（Ｖｉｅｗ＿Ｐ
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）と定義する時、視点間予測によるＰスライスタイプにはイントラマクロブロックＩ、現
在視点に在る１つのピクチャから予測されるマクロブロックＰ、または異なる視点に在る
１つのピクチャから予測されるマクロブロックＶＰが許容される（２８１０）。そして、
視点間予測によるＢスライスタイプをＶＢ（Ｖｉｅｗ_Ｂ）と定義する時、視点間予測に
よるＢスライスタイプにはイントラマクロブロックＩ、現在視点に在る少なくとも１つ以
上のピクチャから予測されるマクロブロックＰまたはＢ、または少なくとも１つ以上の異
なる視点に在るピクチャから予測されるマクロブロックＶＰまたはＶＢが許容される（２
８２０）。また、時間的予測と視点間予測のそれぞれまたは全てを用いて予測されたスラ
イスタイプを「Ｍｉｘｅｄ」と定義する時、この混合スライスタイプにはイントラマクロ
ブロックＩ、現在視点に在る少なくとも１つ以上のピクチャから予測されるマクロブロッ
クＰまたはＢ、または少なくとも１つ以上の異なる視点に在るピクチャから予測されるマ
クロブロックＶＰまたはＶＢ、または現在視点に在るピクチャと異なる視点に在るピクチ
ャを両方とも用いて予測されたマクロブロック「Ｍｉｘｅｄ」が許容される（２８３０）
。ここで、異なる視点に在るピクチャを用いるためにピクチャの視点を区別する視点識別
子を用いることができる。
【０１５６】
　図２９及び図３０は、本発明が適用される一実施例で、新しく定義されたスライスタイ
プによって加重値予測を行うシンタックスを示す図である。
【０１５７】
　図２８で説明した通り、スライスタイプがＶＰ、ＶＢ、混合と定義される場合、既存（
例えば、Ｈ．２６４）の加重値予測を行うシンタックスは、図２９及び図３０のように変
更されることができる。例えば、スライスタイプが時間的予測によるＰスライスである場
合には、「if(slice_type!=VP‖slice_type!=VB)」部分が追加され（２９１０）、スライ
スタイプが時間的予測によるＢスライスである場合には、if文が「if(slice_type==B‖sl
ice_type==Mixed)」のように変更されることができる（２９２０）。また、ＶＰ及びＶＢ
スライスタイプが新しく正義されることによって、図２９と類似な形式で新しく追加され
ることができる（２９３０、２９４０）。この場合、視点に関する情報が追加されるから
、シンタックス要素は「視点（ｖｉｅｗ）」部分を含んでいる。その例として、「ｌｕｍ
ａ＿ｌｏｇ２＿ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔ＿ｄｅｎｏｍ、ｃｈｒｏｍａ＿ｌｏｇ２＿ｖｉｅ
ｗ＿ｗｅｉｇｈｔ＿ｄｅｎｏｍ」などが挙げられる。
【０１５８】
　図３１は、本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、視点間加重値予測を
行うか否かを示すフラグ情報を用いて加重値予測を行う流れ図である。
【０１５９】
　本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、加重値予測を行うか否かを示す
フラグ情報を用いる場合、より効率的なコーディングが可能になる。このようなフラグ情
報は、スライスタイプに基づいて定義することができる。例えば、加重値予測がＰスライ
スとＳＰスライスに適用されるか否かを示すフラグ情報が存在でき、Ｂスライスに適用さ
れるか否かを示すフラグ情報が存在できる。その具体的な例として、フラグ情報をそれぞ
れ「ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ」、「ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉ
ｄｃ」と定義することができる。ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝０なら加重値
予測がＰスライスとＳＰスライスに適用されないことを示し、ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅ
ｄ＿ｆｌａｇ＝１なら加重値予測がＰスライスとＳＰスライスに適用されることを示す。
そして、ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ＝０ならデフォルト加重値予測がＢス
ライスに適用されることを示し、ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ＝１なら明示
的な加重値予測がＢスライスに適用されることを示し、ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ
＿ｉｄｃ＝２なら暗示的な加重値予測がＢスライスに適用されることを示す。また、多視
点ビデオコーディングにおいては、視点間のピクチャに関する情報を用いて加重値予測を
行うか否かを示すフラグ情報をスライスタイプに基づいて定義することができる。
【０１６０】
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　まず、ビデオ信号からスライスタイプ及び視点間加重値予測を行うか否かを示すフラグ
情報を抽出する（Ｓ３１１０、Ｓ３１２０）。ここで、スライスタイプは、例えば、現在
ピクチャと同一の視点に在るピクチャの情報を用いて予測を行う時間的予測が適用された
マクロブロック及び現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャの情報を用いて予測を行う
視点間予測が適用されたマクロブロックを含むことができる。上記抽出されたスライスタ
イプとフラグ情報に基づいて加重値予測モードを決定できる（Ｓ３１３０）。決定された
加重値予測モードによって加重値予測を行うことができる（Ｓ３１４０）。ここで、フラ
グ情報は、上述した「ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ」、「ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿
ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ」の他に、現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャの情報を用い
て加重値予測を行うか否かを示すフラグ情報を含むことができる。これについては、図３
２で詳細に後述する。このように、現在マクロブロックのスライスタイプが、視点間予測
が適用されたマクロブロックを含むスライスタイプである場合に、異なる視点のピクチャ
に関する情報を用いて加重値予測を行うか否かを示すフラグ情報を用いると、より効率的
なコーディングが可能になる。
【０１６１】
　図３２は、本発明が適用される一実施例で、現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャ
の情報を用いて加重値予測を行うか否かを示すフラグ情報による加重値予測方法を説明す
るための図である。
【０１６２】
　例えば、現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャの情報を用いて加重値予測を行うか
否かを示すフラグ情報を「ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ」、「ｖｉ
ｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ」と定義することができる。ｖｉｅｗ＿
ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝０なら、加重値予測がＶＰスライスに適用され
ないことを示し、ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１なら明示的な（
ｅｘｐｌｉｃｉｔ）加重値予測がＶＰスライスに適用されることを示す。そして、ｖｉｅ
ｗ＿ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ＝０ならデフォルト加重値予測がＶＢスラ
イスに適用されることを示し、ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ＝１
なら明示的な加重値予測がＶＢスライスに適用されることを示し、ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈ
ｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ＝２なら暗示的な加重値予測がＶＢスライスに適用される
ことを示す。暗示的な加重値予測がＶＢスライスに適用される場合、加重値係数は現在視
点と他の視点間の相対的な距離によって獲得されることができる。また、暗示的な加重値
予測がＶＢスライスに適用される場合、ピクチャの視点を区別する視点識別子を用いて加
重値予測を行うことができ、または、各視点を区分できるように考慮して作られたピクチ
ャオーダカウント（ＰＯＣ）を用いて加重値予測を行うことができる。また、これらのフ
ラグ情報はピクチャパラメータセット（ＰＰＳ）に含まれることができる。ここで、ピク
チャパラメータセットとは、ピクチャ全体のエンコーディングモード（例えば、エントロ
ピーエンコーディングモード、ピクチャ単位の量子化パラメータ初期値等）を表すヘッダ
情報のことをいう。ただし、ピクチャパラメータセットは全てのピクチャに付くわけでは
なく、ピクチャパラメータセットがない場合には、直前に存在するピクチャパラメータセ
ットをヘッダ情報として用いる。
【０１６３】
　図３３は、本発明が適用される一実施例で、新しく定義されたフラグ情報によって加重
値予測を行うシンタックスを示す図である。
【０１６４】
　本発明が適用される多視点ビデオコーディングにおいて、視点間予測が適用されたマク
ロブロックを含むスライスタイプ及び現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャの情報を
用いて加重値予測を行うか否かを示すフラグ情報が定義される場合、どんなスライスタイ
プによってどんな加重値予測を行うかを判断する必要がある。例えば、図３３に示すよう
に、ビデオ信号から抽出されたスライスタイプがＰスライスまたはＳＰスライスである場
合、ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１の場合に加重値予測を行うことができ、



(30) JP 5247677 B2 2013.7.24

10

20

30

40

50

スライスタイプがＢスライスである場合には、ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ
＝１の場合に加重値予測を行うことができる。また、スライスタイプがＶＰスライスであ
る場合、ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔｅｄ＿ｐｒｅｄ＿ｆｌａｇ＝１の場合に加重値予測を行
うことができ、スライスタイプがＶＢスライスである場合には、ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔ
ｅｄ＿ｂｉｐｒｅｄ＿ｉｄｃ＝１の場合に加重値予測を行うことができる。
【０１６５】
　図３４は、本発明が適用される実施例で、ＮＡＬ（Ｎｅｔｗｏｒｋ　Ａｂｓｔｒａｃｔ
ｉｏｎ　Ｌａｙｅｒ）ユニットタイプによって加重値予測を行う流れ図である。
【０１６６】
　まず、ビデオ信号からＮＡＬユニットタイプ（ｎａｌ＿ｕｎｉｔ＿ｔｙｐｅ）を抽出す
る（Ｓ３４１０）。ここで、ＮＡＬユニットタイプとは、ＮＡＬ単位の種類を示す識別子
のことを指す。例えば、ｎａｌ＿ｕｎｉｔ＿ｔｙｐｅ＝５の場合、ＮＡＬ単位がＩＤＲピ
クチャのスライスであることを示す。ＩＤＲ（Ｉｎｓｔａｎｔａｎｅｏｕｓ　Ｄｅｃｏｄ
ｉｎｇ　Ｒｅｆｒｅｓｈ）ピクチャとは、ビデオ映像の先頭ピクチャを指す。そして、抽
出されたＮＡＬユニットタイプが多視点ビデオコーディングのためのＮＡＬユニットタイ
プか否かを確認する（Ｓ３４２０）。ＮＡＬユニットタイプが多視点ビデオコーディング
のためのＮＡＬユニットタイプである場合、現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャに
関する情報を用いて加重値予測を行う（Ｓ３４３０）。ＮＡＬユニットタイプはスケーラ
ブルビデオコーディングと多視点ビデオコーディングとも適用可能なＮＡＬユニットタイ
プであっても良く、多視点ビデオコーディングのみのためのＮＡＬユニットタイプであっ
ても良い。このように、多視点ビデオコーディングのためのＮＡＬユニットタイプの場合
、現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャの情報を用いて加重値予測を行わねばならず
、よって、新しくシンタックスが定義される必要がある。これを、図３５及び図３６で詳
細に説明すると、下記の通りである。
【０１６７】
　図３５～図３６は、本発明が適用される一実施例で、ＮＡＬユニットタイプが多視点ビ
デオコーディングのためのＮＡＬユニットタイプである場合、加重値予測を行うシンタッ
クスを示す図である。
　ＮＡＬユニットタイプが多視点ビデオコーディングのためのＮＡＬユニットタイプの場
合、既存（例えば、Ｈ．２６４）の加重値予測を行うシンタックスは、図３５及び図３６
のように変更されることができる。例えば、図３５の３５１０部分は、既存の加重値予測
を行うシンタックス部分に該当し、図３５の３５２０部分は、多視点ビデオコーディング
で加重値予測を行うシンタックス部分に該当する。したがって、３５２０部分では、ＮＡ
Ｌユニットタイプが多視点ビデオコーディングのためのＮＡＬユニットタイプの場合に限
って加重値予測が行われる。この場合、視点に関する情報が追加されるので、シンタック
ス要素は「視点（ｖｉｅｗ）」部分を含んでいる。その例として、「ｌｕｍａ＿ｖｉｅｗ
＿ｌｏｇ２＿ｗｅｉｇｈｔ＿ｄｅｎｏｍ、ｃｈｒｏｍａ＿ｖｉｅｗ＿ｌｏｇ２＿ｗｅｉｇ
ｈｔ＿ｄｅｎｏｍ」などが挙げられる。また、図３６の３５３０部分は、既存の加重値予
測を行うシンタックス部分に該当し、図３６の３５４０部分は、多視点ビデオコーディン
グで加重値予測を行うシンタックス部分に該当する。したがって、３５４０部分では、Ｎ
ＡＬユニットタイプが多視点ビデオコーディングのためのＮＡＬユニットタイプの場合に
限って加重値予測が行われる。この場合にも同様に、視点に関する情報が追加されるので
、シンタックス要素は「視点（ｖｉｅｗ）」部分を含んでいる。その例として、「ｌｕｍ
ａ＿ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔ＿ｌ1＿ｆｌａｇ、ｃｈｒｏｍａ＿ｖｉｅｗ＿ｗｅｉｇｈｔ
＿ｌ1＿ｆｌａｇ」などが挙げられる。このように、多視点ビデオコーディングのための
ＮＡＬユニットタイプが定義される場合、現在ピクチャと異なる視点に在るピクチャの情
報を用いて加重値予測を行うことによって、より効率的なコーディングが可能になる。
【０１６８】
　図３７は、本発明によるビデオ信号デコーディング装置の実施例を示すブロック図で、
スライスタイプ抽出部３７１０、予測モード抽出部３７２０及びデコーディング部３７３
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０で構成される。
【０１６９】
　図３８は、図３７に示す装置で行われる本発明によるビデオ信号デコーディング方法を
説明するための流れ図であり、スライスタイプを抽出する段階（Ｓ３８１０）、マクロブ
ロック予測モードによって現在マクロブロックをデコーディングする段階（Ｓ３８２０）
とからなる。
【０１７０】
　まず、本発明の理解を助けるために、本発明で使われる予測方式について説明する。現
在マクロブロックが含まれているピクチャと同じ視点に在るピクチャを参照するか、また
は異なる視点に在るピクチャを参照しているかによって視点内予測（ｉｎｔｒａ－ｖｉｅ
ｗ　ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ）と視点間予測（ｉｎｔｅｒ－ｖｉｅｗ　ｐｒｅｄｉｃｔｉｏ
ｎ）とに分けられる。また、視点内予測は、既存の時間的予測（ｔｅｍｐｏｒａｌ　ｐｒ
ｅｄｉｃｔｉｏｎ）と同一な予測方式といえる。
【０１７１】
　本発明によれば、まず、スライスタイプ抽出部３７１０は、現在マクロブロックを含む
スライスのスライスタイプを抽出する（Ｓ３８１０）。
【０１７２】
　ここで、スライスタイプは、一実施例として、視点内予測によるスライスタイプ（ｓｌ
ｉｃｅ＿ｔｙｐｅ）と視点間予測によるスライスタイプ（ｖｉｅｗ＿ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐ
ｅ）の２種類が可能である。このため、本発明では視点間予測によるスライスタイプ（ｖ
ｉｅｗ＿ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ）を定義する。また、視点内予測によるスライスタイプと
視点間予測によるスライスタイプはそれぞれ、Ｉスライス（Ｉ＿ＳＬＩＣＥ）タイプまた
はＰスライス（Ｐ＿ＳＬＩＣＥ）タイプまたはＢスライスタイプ（Ｂ＿ＳＬＩＣＥ）であ
りうる。例えば、特定スライスが、「ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」がＢスライスで、「ｖｉｅ
ｗ＿ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」がＰスライスである場合には、特定スライスに在るマクロブ
ロックは、視点内方向、すなわち時間方向にＢスライス（Ｂ＿ＳＬＩＣＥ）コーディング
方式でデコーディングされたり、視点方向にＰスライス（Ｐ＿ＳＬＩＣＥ）コーディング
方式でデコーディングされることができる。
【０１７３】
　一方、スライスタイプは、他の実施例として、視点間予測によるＰスライスタイプ（Ｖ
Ｐ）、視点間予測によるＢスライスタイプ（ＶＢ）及びこれら両予測が混合された予測に
よる混合スライスタイプ（Ｍｉｘｅｄ）を含むことができる。
【０１７４】
　ここで、視点間予測によるＰスライスタイプとは、スライスに含まれたそれぞれのマク
ロブロックまたはマクロブロックパーティションが現在視点に在る１つのピクチャから予
測されたり、異なる視点に在る１つのピクチャから予測される場合を指す。また、視点間
予測によるＢスライスタイプとは、スライスに含まれたそれぞれのマクロブロックまたは
マクロブロックパーティションが、現在視点に在る１つのピクチャまたは２つのピクチャ
から予測されたり、異なる視点に在る１つのピクチャまたはそれぞれ異なる視点に在る２
つのピクチャから予測される場合を指す。最後に、両予測が混合された予測によるミック
スドスライスタイプとは、スライスに含まれたそれぞれのマクロブロックまたはマクロブ
ロックパーティションが、現在視点に在る１つのピクチャまたは２つのピクチャから予測
されたり、異なる視点に在る１つのピクチャまたはそれぞれ異なる視点に在る２つのピク
チャから予測されたり、現在視点に在る１つのピクチャまたは２つのピクチャ及び異なる
視点に在る１つのピクチャまたはそれぞれ異なる視点に在る２つのピクチャから予測され
る場合を指す。言い換えると、それぞれのスライスタイプごとに参照するピクチャ及び許
容されるマクロブロックタイプが異なり、これについては、図４３及び図４４で詳細に後
述する。
【０１７５】
　また、上述したスライスタイプの実施例のうち、シンタックスについては図４０、図４
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１で詳細に後述する。
【０１７６】
　次に、予測モード抽出部３７２０は、現在マクロブロックが視点内予測によるマクロブ
ロックなのか、または視点間予測によるマクロブロックなのか、または両予測が混合され
た予測によるマクロブロックなのかを示すマクロブロック予測モードを抽出する（Ｓ３８
２０）。このため、本発明では、マクロブロック予測モード（ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ
）を定義する。一方、マクロブロック予測モードの一実施例と関連しては、図３９、図４
０及び図４１で詳細に後述する。
【０１７７】
　最後に、デコーディング部３７３０は、現在マクロブロックを復元するためのマクロブ
ロック予測モードによって現在マクロブロックをデコーディングする（Ｓ３８２０）。こ
こで、本発明によれば、現在マクロブロックは、現在マクロブロックを復元するためのマ
クロブロックタイプ情報から決定された現在マクロブロックのマクロブロックタイプによ
ってデコーディングされることができる。また、マクロブロック予測モード及びスライス
タイプによってマクロブロックタイプが決定されることができる。
【０１７８】
　ここで、本発明によれば、マクロブロック予測モードが視点内予測に関するモードであ
る場合には、視点内予測によるスライスタイプによってマクロブロックタイプを決定し、
決定されたマクロブロックタイプによって視点内予測を用いて現在マクロブロックをデコ
ーディングする。また、マクロブロック予測モードが視点間予測に関するモードである場
合には、視点間予測によるスライスタイプによってマクロブロックタイプを決定し、この
決定されたマクロブロックタイプによって視点間予測を用いて現在マクロブロックをデコ
ーディングする。また、マクロブロック予測モードが、両予測が混合された予測によるマ
クロブロックである場合には、視点内予測によるスライスタイプ及び視点間予測によるス
ライスタイプによってマクロブロックタイプをそれぞれ決定し、決定されたそれぞれのマ
クロブロックタイプによって両予測が混合された予測を用いて現在マクロブロックをデコ
ーディングする。
【０１７９】
　ここで、マクロブロックタイプは、マクロブロック予測モードとスライスタイプに従属
する。言い換えると、マクロブロック予測モードによりマクロブロックタイプに使われる
予測方式がわかり、予測方式に基づくスライスタイプによってマクロブロックタイプ情報
からマクロブロックタイプが決定される。例えば、マクロブロック予測モードが視点間予
測に関するモードである場合には、視点間予測によるスライスタイプ（ｖｉｅｗ＿ｓｌｉ
ｃｅ＿ｔｙｐｅ）に該当するスライスタイプ（Ｉ、Ｐ、Ｂ）のマクロブロックテーブルか
らマクロブロックタイプを決定できる。マクロブロック予測モードとマクロブロックタイ
プの関係については、図３９、図４０及び図４１で詳細に説明する。
【０１８０】
　図３９は、本発明によるマクロブロック予測モードの一実施例を示す図である。
【０１８１】
　図３９（ａ）は、本発明によるマクロブロック予測モード（ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ
）の一実施例に該当するテーブルであり、マクロブロックのために単に視点内予測すなわ
ち、時間的予測にのみ使われる場合には「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値は「０」が割
り当てられ、マクロブロックのために視点間予測（ｉｎｔｅｒ－ｖｉｅｗ　ｐｒｅｄｉｃ
ｔｉｏｎ）のみが使われる場合には「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値は「１」が割り当
てられ、視点内予測と視点間予測が両方とも使われる場合には「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄ
ｅ」の値は「２」が割り当てられる。ここで、「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値が「１
」である場合、すなわち、視点間予測を示す場合には、視点間予測のための参照ピクチャ
リストとして視点方向Ｌｉｓｔ０（ViewList0）または視点方向Ｌｉｓｔ１（ViewList1）
を定義する。
【０１８２】
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　図３９（ｂ）は、本発明によるマクロブロック予測モードとマクロブロックタイプとの
関係を示す図で、もし、「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値が「０」である場合には時間
的予測のみが使われ、視点内予測によるスライスタイプ（ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ）によっ
てマクロブロックタイプが決定される。
【０１８３】
　「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値が「１」である場合には視点間予測のみが使われ、
視点間予測によるスライスタイプ（ｖｉｅｗ＿ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ）によってマクロブ
ロックタイプが決定される。「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値が「２」である場合には
、時間上及び視点内予測が混合された予測が使われ、視点内予測によるスライスタイプ（
ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ）及び視点間予測によるスライスタイプ（ｖｉｅｗ＿ｓｌｉｃｅ＿
ｔｙｐｅ）によって２つのマクロブロックタイプが決定される。言い換えると、マクロブ
ロック予測モードによってマクロブロックに使われる予測方式と参照されるスライスタイ
プが決定され、スライスタイプによってマクロブロックタイプが決定される。
【０１８４】
　図４０及び図４１は、本発明によるスライスタイプ及びマクロブロック予測モードが適
用されたシンタックスを示す図である。
【０１８５】
　図４０は、スライスタイプとして「ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」及び「ｖｉｅｗ＿ｓｌｉｃ
ｅ＿ｔｙｐｅ」が、マクロブロック予測モードとして「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」が適
用されたシンタックスである。本発明によれば、「ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」は、視点内予
測によるスライスタイプを意味し、「ｖｉｅｗ＿ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」は、視点間予測
によるスライスタイプを意味する。また、それぞれのスライスタイプはＩスライスタイプ
またはＰスライスタイプまたはＢスライスタイプになることができる。「ｍｂ＿ｐｒｅｄ
＿ｍｏｄｅ」の値が「０」または「１」である場合には、１つのマクロブロックタイプの
みを決定するが、「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値が「２」の場合には、マクロブロッ
クタイプをもう１つ決定することがわかる。言い換えると、図４０に示すシンタックスは
、既存のスライスタイプ（Ｉ、Ｐ、Ｂ）を多視点ビデオコーディングで拡大適用するため
に「ｖｉｅｗ＿ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」を追加したものである。
【０１８６】
　図４１は、スライスタイプとして「ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」が、マクロブロック予測モ
ードとして「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」が適用されたシンタックスである。本発明によ
れば、「ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ」は、視点間予測によるスライスタイプ（ＶＰ）、視点間
予測によるＢスライスタイプ（ＶＢ）及び両予測が混合された予測によるミックスドスラ
イスタイプ（Ｍｉｘｅｄ）を含む。「ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄｅ」の値が「０」または「
１」である場合には、１つのマクロブロックタイプのみを決定するが、「ｍｂ＿ｐｒｅｄ
＿ｍｏｄｅ」の値が「２」の場合には、マクロブロックタイプをもう１つ決定することが
わかる。この場合、スライスタイプはスライスヘッダに存在し、これについては図４２で
詳細に後述する。言い換えると、図４１に示すシンタックスは、既存のスライスタイプ（
ｓｌｉｃｅ＿ｔｙｐｅ）にＶＰ、ＶＢ、混合スライスタイプがさらに含まれたものである
。
【０１８７】
　図４２は、図４１におけるスライスタイプが適用された実施例を示す図である。
【０１８８】
　図４２（ａ）は、視点間予測によるスライスタイプ（ＶＰ）、視点間予測によるＢスラ
イスタイプ（ＶＢ）及び両予測が混合された予測によるミックスドスライスタイプ（Ｍｉ
ｘｅｄ）がスライスヘッダに存在することを意味する。言い換えると、既存のスライスヘ
ッダに存在するスライスタイプに、本発明によるスライスタイプ（ＶＰ、ＶＢ、混合）が
追加されたものである。
【０１８９】
　図４２（ｂ）は、視点間予測によるスライスタイプ（ＶＰ）、視点間予測によるＢスラ
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イスタイプ（ＶＢ）及び両予測が混合された予測によるミックスドスライスタイプ（Ｍｉ
ｘｅｄ）が多視点ビデオコーディング（ＭＶＣ）のためのスライスヘッダに存在すること
を意味する。言い換えると、本発明によるスライスタイプを多視点ビデオコーディングの
ためのスライスヘッダで新しく正義したものである。
【０１９０】
　図４２（ｃ）は、視点間予測によるスライスタイプ（ＶＰ）、視点間予測によるＢスラ
イスタイプ（ＶＢ）及び両予測が混合された予測によるミックスドスライスタイプ（Ｍｉ
ｘｅｄ）が、スケーラブルビデオコーディング（ＳＶＣ）のためのスライスヘッダに存在
することを意味する。言い換えると、スケーラブルビデオコーディングのためのスライス
ヘッダに存在するスライスタイプに、本発明によるスライスタイプが追加されたものであ
る。
【０１９１】
　図４３は、図４１のスライスタイプに含まれるスライスタイプの様々な実施例を示す図
である。
【０１９２】
　図４３（ａ）は、異なる視点に在る１つのピクチャから予測される場合であるから、視
点間予測によるスライスタイプ（ＶＰ）になり、図４３（ｂ）は、それぞれ異なる視点に
在る２つのピクチャから予測される場合であるから、視点間予測によるＢスライスタイプ
（ＶＢ）になる。図４３（ｃ）及び図４３（ｄ）は、現在視点に在る１つのピクチャまた
は２つのピクチャ及び異なる視点に在る１つのピクチャまたはそれぞれ異なる視点に在る
２つのピクチャから予測される場合であるから、両予測が混合された予測によるミックス
ドスライスタイプ（Ｍｉｘｅｄ）になる。
【０１９３】
　図４４は、図４１のスライスタイプで許容されるマクロブロックの一実施例を示す図で
ある。図示のように、視点間予測によるＰスライスタイプ（ＶＰ）にはイントラマクロブ
ロック（Ｉ）、または現在視点に在る１つのピクチャから予測されるマクロブロック（Ｐ
）、または異なる視点に在る１つのピクチャから予測されるマクロブロック（ＶＰ）が許
容される。次に、視点間予測によるＢスライスタイプ（ＶＰ）には、イントラマクロブロ
ック（Ｉ）、または現在視点に在る１つのピクチャまたは２つのピクチャから予測される
マクロブロック（ＰまたはＢ）、または異なる視点に在る１つのピクチャまたはそれぞれ
異なる視点に在る２つのピクチャから予測されるマクロブロック（ＶＰまたはＶＢ）が許
容される。最後に、両予測が混合された予測によるミックスドスライスタイプ（Ｍｉｘｅ
ｄ）には、イントラマクロブロック（Ｉ）、または現在視点に在る１つのピクチャまたは
２つのピクチャから予測されるマクロブロック（ＰまたはＢ）、または異なる視点に在る
１つのピクチャまたはそれぞれ異なる視点に在る２つのピクチャから予測されるマクロブ
ロック（ＶＰまたはＶＢ）、または現在視点に在る１つのピクチャまたは２つのピクチャ
及び異なる視点に在る１つのピクチャまたはそれぞれ異なる視点に在る２つのピクチャか
ら予測されるマクロブロック（Ｍｉｘｅｄ）が許容される。
【０１９４】
　図４５乃至図４７は、本発明による両予測が混合された予測によるミックスドスライス
（Ｍｉｘｅｄ）に存在するマクロブロックのマクロブロックタイプの一実施例を示す図で
ある。
【０１９５】
　特に、図４５（ａ）及び図４５（ｂ）は、ミックスドスライスに存在するマクロブロッ
クのマクロブロックタイプ（ｍｂ＿ｔｙｐｅ）及びサブマクロブロックタイプ（ｓｕｂ＿
ｍｂ＿ｔｙｐｅ）の構成方式を示す図である。また、図４６及び図４７は、ミックスドス
ライスに存在するマクロブロックの予測方向の２進数表現及び実際予測方向を示す。
【０１９６】
　本発明によれば、マクロブロックタイプ（ｍｂ＿ｔｙｐｅ）は、マクロブロックパーテ
ィションの大きさ（Ｐａｒｔｉｔｉｏｎ＿ｓｉｚｅ）とマクロブロックパーティションの
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予測方向（Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ）をいずれも考慮して作られる。サブマクロブロックタイ
プ（ｓｕｂ＿ｍｂ＿ｔｙｐｅ）は、サブマクロブロックパーティションの大きさ（Ｓｕｂ
＿Ｐａｒｔｉｔｉｏｎ＿Ｓｉｚｅ）と各サブマクロブロックパーティションの予測方向（
Ｓｕｂ＿Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ）を両方とも考慮して作られる。
【０１９７】
　図４５（ａ）に示すように、「Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ０」及び「Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ１」
はそれぞれ、１番目のマクロブロックパーティションの予測方向と２番目のマクロブロッ
クパーティションの予測方向を意味する。すなわち、８×１６マクロブロックである場合
、「Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ０」は左側８×１６マクロブロックパーティションに対する予測
方向を意味し、「Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ１」は右側マクロブロックパーティションの予測方
向を意味する。
【０１９８】
　ここで、マクロブロックタイプ（ｍｂ＿ｔｙｐｅ）の構成原理について詳細に説明する
と、最初の２ｂｉｔは、該当マクロブロックのパーティション大きさ（Ｐａｔｉｔｉｏｎ
＿Ｓｉｚｅ）を意味し、０～３間の値が可能である。最初の２ｂｉｔに続く４ｂｉｔは、
マクロブロックがパーティションに分けられる場合に予測方向（Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ）を
意味する。例えば、１６×１６マクロブロックの場合には、最初の２ｂｉｔの後に単にこ
のマクロブロックの予測方向を表す４ｂｉｔがつくことになる。１６×８マクロブロック
の場合には、最初の２ｂｉｔの後につく４ｂｉｔは、１番目のパーティションの予測方向
（Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ０）を意味し、この４ｂｉｔに続く他の４ｂｉｔは、２番目のパー
ティションの予測方向（Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ１）を意味する。８×１６マクロブロックの
場合にも同様に、最初の２ｂｉｔの後に８ｂｉｔがつくことになり、最初の２ｂｉｔの後
につく４ｂｉｔは１番目のパーティションの予測方向を、最後の４ｂｉｔは２番目のパー
ティションの予測方向を意味する。
【０１９９】
　図４５（ｂ）に示すように、サブマクロブロックパーティションの予測方向（Ｓｕｂ＿
Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ）は、図４５（ａ）のマクロブロックパーティションの予測方向（Ｄ
ｉｒｅｃｔｉｏｎ）と同一な方式で使われる。
【０２００】
　ここで、サブマクロブロックタイプ（ｓｕｂ＿ｍｂ＿ｔｙｐｅ）の構成原理について詳
細に説明すると、最初のそれぞれの２ｂｉｔは、該当マクロブロックのパーティション大
きさ（Ｐａｒｔｉｔｉｏｎ＿Ｓｉｚｅ）及び該当マクロブロックのサブマクロブロックの
パーティション大きさ（Ｓｕｂ＿Ｐａｒｔｉｔｉｏｎ＿Ｓｉｚｅ）を意味し、０～３間の
値が可能である。最初のそれぞれの２ｂｉｔに続く４ｂｉｔは、マクロブロックがサブマ
クロブロックパーティションに分けられる場合に予測方向（Ｓｕｂ＿Ｄｉｒｅｃｔｉｏｎ
）を意味する。例えば、マクロブロックのパーティションの大きさ（Ｐａｒｔｉｔｉｏｎ
＿Ｓｉｚｅ）が８×８で、サブマクロブロックのパーティションの大きさ（Ｓｕｂ＿Ｐａ
ｒｔｉｔｉｏｎ＿Ｓｉｚｅ）が４×８の場合には、最初の２ｂｉｔは３、２番目の２ｂｉ
ｔは２の値を有し、次の４ｂｉｔは２つの４×８ブロックのうち、左側４×８ブロックに
対する予測方向を、その次の４ｂｉｔは右側４×８ブロックに対する予測方向を示す。
【０２０１】
　図４６に示すように、マクロブロックの予測方向は４ｂｉｔで構成されており、現在ピ
クチャの左（Ｌ）、上（Ｔ）、右（Ｒ）、下（Ｂ）位置のピクチャを参照する場合によっ
てそれぞれ２進数表現が「１」となることがわかる。
【０２０２】
　図４７に示すように、例えば、予測方向が上（Ｔ）の場合には、現在ピクチャの視点方
向に上に位置するピクチャを参照し、予測方向が全ての方向（ＬＴＲＢ）の場合には、現
在ピクチャの上下左右の全方向ピクチャを参照することがわかる。
【０２０３】
　図４８は、本発明によるビデオ信号エンコーディング装置の実施例を示すブロック図で
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、マクロブロックタイプ決定部４８１０、マクロブロック生成部４８２０及びエンコーデ
ィング部４８３０で構成される。
【０２０４】
　図４９は、図４８に示す装置で行われる本発明によるビデオ信号エンコーディング方法
を説明するための流れ図で、視点内予測のための第１マクロブロックタイプと視点間予測
のための第２マクロブロックタイプを決定する段階（Ｓ４９１０）、第１マクロブロック
タイプを持つ第１マクロブロックと第２マクロブロックタイプを持つ第２マクロブロック
を生成する段階（Ｓ４９２０）、第１マクロブロックと第２マクロブロックを用いて第３
マクロブロックを生成する段階（Ｓ４９３０）、及び現在マクロブロックのマクロブロッ
クタイプとマクロブロック予測モードをエンコーディングする段階（Ｓ４９４０）からな
る。
【０２０５】
　本発明によれば、まず、マクロブロックタイプ決定部４８１０は、視点内予測のための
第１マクロブロックタイプと視点間予測のための第２マクロブロックタイプを決定する（
Ｓ４９１０）。
【０２０６】
　次いで、マクロブロック生成部４８２０は、第１マクロブロックタイプを持つ第１マク
ロブロックと第２マクロブロックを持つ第２マクロブロックを生成し（Ｓ４９２０）、第
１マクロブロックと第２マクロブロックを用いて第３マクロブロックを生成する（Ｓ４９
３０）。ここで、第３マクロブロックは、第１マクロブロックと第２マクロブロックの平
均値によって生成される。
【０２０７】
　最後に、エンコーディング部４８３０は、第１マクロブロック、第２マクロブロック及
び第３マクロブロックのエンコーディング効率を比較し、現在マクロブロックのマクロブ
ロックタイプ（ｍｂ＿ｔｙｐｅ）とマクロブロック予測モード（ｍｂ＿ｐｒｅｄ＿ｍｏｄ
ｅ）をエンコーディングする（Ｓ４９４０）。ここで、エンコーディング効率を測定する
方法には様々なものがあるが、とりわけＲＤコスト（レート歪みコスト）を用いる方法が
ある。ＲＤコストは、該当のブロックをエンコーディングする時に生じるエンコーディン
グビット数と実際の映像との誤差を表す歪曲値の２成分をもってコストを計算する。
【０２０８】
　本発明によれば、第１マクロブロックタイプと第２マクロブロックタイプを決定する方
法は、上述したＲＤコストがそれぞれ最小値を持つマクロブロックタイプを決定できる。
例えば、視点内予測によるマクロブロックタイプのうち、ＲＤコストが最小値を持つマク
ロブロックタイプが第１マクロブロックタイプになり、視点間予測によるマクロブロック
タイプのうち、ＲＤコストが最小値を持つマクロブロックタイプが第２マクロブロックタ
イプになる。
【０２０９】
　また、マクロブロックタイプとマクロブロック予測モードをエンコーディングする段階
は、まず、第１マクロブロックのＲＤコストと第２マクロブロックタイプのＲＤコストを
比較し、小さい値を求める。次に、第３マクロブロックのＲＤコストを求める。最後に、
求められたＲＤコストと第３マクロブロックのＲＤコストとを比較し、現在マクロブロッ
クのマクロブロックタイプとマクロブロック予測モードをエンコーディングする。
【０２１０】
　もし、求められたＲＤコストが第３マクロブロックのＲＤコスト以上である場合には、
マクロブロックタイプは、求められたＲＤコストに該当するマクロブロックタイプになる
。例えば、第１マクロブロックのＲＤコストと第２マクロブロックのＲＤコストのうち、
第１マクロブロックのＲＤコストが小さい場合には、第１マクロブロックのマクロブロッ
クタイプである第１マクロブロックタイプが、現在マクロブロックのマクロブロックタイ
プになる。また、マクロブロック予測モードは、求められたＲＤコストに該当するマクロ
ブロックの予測方式になる。例えば、第１マクロブロックのＲＤコストと第２マクロブロ
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ックのＲＤコストのうち、第２マクロブロックのＲＤコストが小さい場合には、第２マク
ロブロックの予測方式である視点間予測方式が現在マクロブロックのマクロブロック予測
モードとなる。
【０２１１】
　一方、求められたＲＤコストが第３マクロブロックのＲＤコスト未満である場合には、
マクロブロックタイプは、第１マクロブロック及び第２マクロブロックに該当するマクロ
ブロックタイプになる。言い換えると、視点内予測によるマクロブロックのマクロブロッ
クタイプ及び視点間予測によるマクロブロックのマクロブロックタイプである２種類マク
ロブロックタイプが、現在マクロブロックのマクロブロックタイプになる。また、マクロ
ブロック予測モードは、視点内予測と視点間予測が混合された予測方式となる。
【産業上の利用可能性】
【０２１２】
　以上説明してきた本発明の好適な実施例は、例示の目的で開示されたもので、添付の特
許請求の範囲に開示された本発明の技術的思想とその技術的範囲内で様々な改良、変更、
代替または付加などが可能であるということは、当業者にとっては明らかである。
【図面の簡単な説明】
【０２１３】
【図１】本発明が適用されるビデオ信号デコーディング装置を示す概略的なブロック図で
ある。
【図２】本発明が適用される実施例で、多視点映像コーディングされたビットストリーム
に追加されることができる多視点映像に関する属性情報を示す図である。
【図３】本発明が適用される実施例で、参照ピクチャリスト生成部６２０の内部ブロック
図である。
【図４】本発明が適用された実施例で、ビデオ信号の視点拡張性を提供するためのレベル
情報の階層的構造を示す図である。
【図５】本発明が適用される一実施例で、ＮＡＬヘッダの拡張領域内にレベル情報を含む
ＮＡＬ単位の構成を示す図である。
【図６】本発明が適用される実施例で、視点間ピクチャグループの概念を説明するための
多視点映像信号の全体的な予測構造を示す図である。
【図７】本発明が適用される実施例で、新しく定義された視点間ピクチャグループの概念
を説明するための予測構造を示す図である。
【図８】本発明が適用される実施例で、視点間ピクチャグループ識別情報を用いて多視点
映像をデコーディングする装置を示す概略的なブロック図である。
【図９】本発明が適用される実施例で、参照ピクチャリストを生成する流れ図である。
【図１０】本発明が適用される一実施例で、現在スライスがＰスライスである時の参照ピ
クチャリストを初期化する方法を説明するための図である。
【図１１】本発明が適用される一実施例で、現在スライスがＢスライスである時の参照ピ
クチャリストを初期化する方法を説明するための図である。
【図１２】本発明が適用される実施例で、参照ピクチャリスト再配列部（６３０）の内部
ブロック図である。
【図１３】本発明が適用される実施例で、参照番号割当変更部（６４３Ｂ、６４５Ｂ）の
内部ブロック図である。
【図１４】本発明が適用される一実施例で、視点情報を用いて参照ピクチャリストを再配
列する過程を説明するための図である。
【図１５】本発明が適用される他の実施例で、参照ピクチャリスト再配列部（６３０）の
内部ブロック図である。
【図１６】本発明が適用される実施例で、視点間予測のための参照ピクチャリスト再配列
部（９７０）の内部ブロック図である。
【図１７】本発明が適用される一実施例で、参照ピクチャリスト再配列のためのシンタッ
クスを示す図である。
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【図１８】本発明が適用される一実施例で、参照ピクチャリスト再配列のためのシンタッ
クスを示す図である。
【図１９】本発明が適用される他の実施例で、参照ピクチャリスト再配列のためのシンタ
ックスを示す図である。
【図２０】本発明が適用される一実施例で、現在ブロックの輝度差分値を獲得する過程を
説明するための図である。
【図２１】本発明が適用される実施例で、現在ブロックに対する輝度補償を行う過程を説
明するための流れ図である。
【図２２】本発明が適用される一実施例で、隣接ブロックの情報を用いて現在ブロックの
輝度差分予測値を獲得する過程を説明するための図である。
【図２３】本発明が適用される一実施例で、隣接ブロックの情報を用いて輝度補償を行う
過程を示す流れ図である。
【図２４】本発明が適用される他の実施例で、隣接ブロックの情報を用いて輝度補償を行
う過程を示す流れ図である。
【図２５】本発明が適用された一実施例で、仮想視点のピクチャを用いて現在ピクチャを
予測する過程を説明するための図である。
【図２６】本発明が適用された実施例で、ＭＶＣで視点間予測を行うにおいて新しい視点
のピクチャを合成するための過程を示す流れ図である。
【図２７】本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、スライスタイプによっ
て加重値予測を行う流れ図である。
【図２８】本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、スライスタイプで許容
されるマクロブロック類型の一実施例を示す図である。
【図２９】本発明が適用される一実施例で、新しく定義されたスライスタイプによって加
重値予測を行うシンタックスを示す図である。
【図３０】本発明が適用される一実施例で、新しく定義されたスライスタイプによって加
重値予測を行うシンタックスを示す図である。
【図３１】本発明が適用されるビデオ信号コーディングにおいて、視点間加重値予測を行
うか否かを示すフラグ情報を用いて加重値予測を行う流れ図である。
【図３２】本発明が適用される一実施例で、現在ピクチャと他の視点に在るピクチャの情
報を用いて加重値予測を行うか否かを示すフラグ情報に基づく加重値予測方法を説明する
ための図である。
【図３３】本発明が適用される一実施例で、新しく定義されたフラグ情報によって加重値
予測を行うシンタックスを示す図である。
【図３４】本発明が適用される実施例で、ＮＡＬユニットタイプによって加重値予測を行
う流れ図である。
【図３５】本発明が適用される一実施例で、ＮＡＬユニットタイプが多視点ビデオコーデ
ィングのためのＮＡＬユニットタイプである場合に加重値予測を行うシンタックスを示す
図である。
【図３６】本発明が適用される一実施例で、ＮＡＬユニットタイプが多視点ビデオコーデ
ィングのためのＮＡＬユニットタイプである場合に加重値予測を行うシンタックスを示す
図である。
【図３７】本発明が適用される実施例で、新しく定義されたスライスタイプによるビデオ
信号デコーディング装置の部分ブロック図である。
【図３８】図３７に示す装置で行われる本発明によるビデオ信号デコーディング方法を説
明するための流れ図である。
【図３９】本発明によるマクロブロック予測モードの一実施例を示す図である。
【図４０】本発明によるスライスタイプ及びマクロブロック予測モードが適用されたシン
タックスを示す。
【図４１】本発明によるスライスタイプ及びマクロブロック予測モードが適用されたシン
タックス（ｓｙｎｔａｘ）を示す。
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【図４２】図４１におけるスライスタイプが適用された実施例を示す図である。
【図４３】図４１のスライスタイプに含まれるスライスタイプの様々な実施例を示す図で
ある。
【図４４】本発明による両予測が混合された予測によるミックスド（Ｍｉｘｅｄ）スライ
スタイプで許容されるマクロブロックの一実施例を示す図である。
【図４５】本発明による両予測が混合された予測によるミックスド（Ｍｉｘｅｄ）スライ
スに存在するマクロブロックのマクロブロックタイプの一実施例を示す図である。
【図４６】本発明による両予測が混合された予測によるミックスド（Ｍｉｘｅｄ）スライ
スに存在するマクロブロックのマクロブロックタイプの一実施例を示す図である。
【図４７】本発明による両予測が混合された予測によるミックスド（Ｍｉｘｅｄ）スライ
スに存在するマクロブロックのマクロブロックタイプの一実施例を示す図である。
【図４８】本発明が適用される実施例で、新しく定義されたスライスタイプによるビデオ
信号エンコーディング装置の部分ブロック図である。
【図４９】図４８に示す装置で行われる本発明によるビデオ信号エンコーディング方法を
説明するための流れ図である。
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