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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ビデオ信号を処理する方法であって、
　現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補間の優先順位に基づいて視点間予測
で符号化されたブロックを検出することにより、前記視点間動きベクトル候補のいずれか
一つを用いて前記現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出するステップと、
　前記現在テクスチャブロックの前記導出された視点間動きベクトルを用いて前記現在テ
クスチャブロックに対して視点間インタ予測を行うステップと、を有し、
　前記視点間動きベクトル候補は、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトル、時間的隣
接ブロックの視点間動きベクトル、及び前記現在テクスチャブロックにしたがった奥行き
ブロックの奥行きデータを用いて生成された前記視点間動きベクトルである視差ベクトル
のうち少なくとも一つを含み、
　前記時間的隣接ブロックの視点間動きベクトルは、前記空間的隣接ブロックの視点間動
きベクトルより高い優先順位を有する、方法。
【請求項２】
　前記現在テクスチャブロックの前記視点間動きベクトルを導出するステップは、
　最優先順位を有する前記時間的隣接ブロックに対して視点間インタ予測で符号化された
ブロックを検出するステップと、
　視点間インタ予測で符号化された前記時間的隣接ブロックが存在するとき、前記時間的
隣接ブロックの視点間動きベクトルを用いて前記現在テクスチャブロックの視点間動きベ
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クトルを導出するステップと、
　視点間インタ予測で符号化された前記時間的隣接ブロックが存在しないとき、最優先順
位の次に高い優先順位を有する前記空間的隣接ブロックに対して、視点間インタ予測で符
号化されたブロックを検出するステップと、
を有する、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記空間的隣接ブロックは、前記現在テクスチャブロックの左下の隣接ブロック、左の
隣接ブロック、右上の隣接ブロック、上の隣接ブロック及び左上の隣接ブロックのうち少
なくとも一つを含む、請求項２に記載の方法。
【請求項４】
　前記時間的隣接ブロックは、同一位置のブロック、同一位置のブロックに隣接した隣接
ブロック及び同一位置のブロックを含む符号化ブロックのうち少なくとも一つを含む、請
求項２に記載の方法。
【請求項５】
　前記時間的隣接ブロックのための視点間インタ予測で符号化された前記ブロックを検出
するステップは、
　前記同一位置のための視点間予測で符号化されたブロックを検出するステップを含む、
請求項４に記載の方法。
【請求項６】
　ビデオ信号を処理する装置であって、
　現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補間の優先順位に基づいて視点間予測
で符号化されたブロックを検出することにより、前記視点間動きベクトル候補のいずれか
一つを用いて前記現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出し、前記現在テク
スチャブロックの前記導出された視点間動きベクトルを用いて、前記現在テクスチャブロ
ックに対して視点間インタ予測を行うインタ予測部を備え、
　前記視点間動きベクトル候補は、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトル、時間的隣
接ブロックの視点間動きベクトル、及び前記現在テクスチャブロックにしたがった奥行き
ブロックの奥行きデータを用いて生成された前記視点間動きベクトルである視差ベクトル
のうち少なくとも一つを含み、
　前記時間的隣接ブロックの視点間動きベクトルは、前記空間的隣接ブロックの視点間動
きベクトルより高い優先順位を有する、装置。
【請求項７】
　前記インタ予測部は、最優先順位を有する前記空間的隣接ブロックに対して、視点間イ
ンタ予測で符号化されたブロックを検出し、
　視点間インタ予測で符号化された前記時間的隣接ブロックが存在する場合、前記時間的
隣接ブロックの前記視点間動きベクトルを用いて前記現在テクスチャブロックの視点間動
きベクトルを導出し、
　視点間インタ予測で符号化された前記時間的隣接ブロックが存在しない場合、最優先順
位の次に高い優先順位を有する前記空間的隣接ブロックに対する視点間インタ予測で符号
化されたブロックを検出する、
請求項６に記載の装置。
【請求項８】
　前記空間的隣接ブロックは、前記現在テクスチャブロックの左下の隣接ブロック、左の
隣接ブロック、右上の隣接ブロック、上の隣接ブロック及び左上の隣接ブロックのうち少
なくとも一つを含む、請求項７に記載の装置。
【請求項９】
　前記時間的隣接ブロックは、同一位置のブロック、同一位置のブロックに隣接した隣接
ブロック、及び同一位置のブロックを含む符号化ブロックのうち少なくとも一つを含む、
請求項７に記載の装置。
【請求項１０】
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　前記インタ予測部は、前記同一位置のための視点間予測で符号化されたブロックを検出
する、請求項９に記載の装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ビデオ信号の符号化方法及び装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　圧縮符号化とは、デジタル化した情報を通信回線を通じて送信したり、記憶媒体に好適
な形態で記憶させたりするための一連の信号処理技術を意味する。圧縮符号化の対象には
、音声、映像、文字などがあり、特に、映像を対象に圧縮符号化を行う技術をビデオ映像
圧縮と呼ぶ。多視点ビデオ映像の一般的な特徴は、空間的冗長性、時間的冗長性及び視点
間冗長性を有することにある。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００３】
　本発明の目的は、ビデオ信号の符号化効率を向上させることにある。
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　本発明は、空間的／時間的隣接ブロックの視点間動きベクトル（inter-view motion ve
ctor）及び視差ベクトル（disparity vector）のうち少なくとも一つに基づいて、現在テ
クスチャブロックの視点間動きベクトルを導出することを特徴とする。
【０００５】
　本発明は、空間的／時間的隣接ブロック及び視差ベクトルのうち少なくとも一つを含む
候補間の優先順位を考慮して視点間動きベクトルを導出することを特徴とする。
【０００６】
　本発明における空間的隣接ブロックは、左下、左、右上、上、左上に隣接した隣接ブロ
ックのうち少なくとも一つを含み、空間的隣接ブロック間の優先順位を考慮して、視点間
インタ予測で符号化されたブロックを探索し、空間的視点間動きベクトルを取得すること
を特徴をする。
【０００７】
　本発明における時間的隣接ブロックは、同一位置のブロック、同一位置のブロックに隣
接した隣接ブロック、及び同一位置のブロックを含む符号化ブロックのうち少なくとも一
つを含み、時間的隣接ブロック間の優先順位を考慮して、視点間インタ予測で符号化され
たブロックを探索し、時間的視点間動きベクトルを取得することを特徴とする。
【０００８】
　本発明は、視差ベクトルマップを用いて現在ピクチャの視差ベクトルを取得すると同時
に、視差ベクトルオフセットを用いて視差ベクトルマップに記憶されている視差ベクトル
を補正することを特徴とする。
【０００９】
　本発明は、視点間動きベクトル候補間の固定した優先順位を設定し、固定した優先順位
に従って視点間動きベクトル候補から現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導
出することを特徴とする。
【００１０】
　本発明は、空間的／時間的隣接ブロックのうち、視点間インタ予測で符号化されたブロ
ックの視点間動きベクトルの他、時間的インタ予測で符号化されたブロックの視点間動き
ベクトルも候補として用いることを特徴とする。
【００１１】
　本発明は、複数個の優先順位テーブルを定義し、優先順位テーブルインデクスに基づい
て選択的に優先順位テーブルを用いることを特徴とする。
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【００１２】
　本発明は、以前に符号化されたブロックの状態変数に基づいて、現在符号化されるブロ
ックの視点間動きベクトル候補間の優先順位を決定することを特徴とする。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明は、視点間動きベクトルを用いた視点間インタ予測を行うことによって、視点間
の相関関係を活用してビデオデータ予測の正確性を高めることができる。また、視点間動
きベクトルは空間的／時間的隣接ブロックの視点間動きベクトル又は視差ベクトルのいず
れかを選択的に用いることによって、正確な視点間動きベクトルを導出して視点間インタ
予測の正確性を高めることができ、伝送されるレジデュアルデータの量を減らすことによ
って符号化効率を向上させることができる。また、空間的／時間的隣接ブロックのうち、
視点間インタ予測で符号化されたブロックだけでなく、時間的インタ予測で符号化された
ブロックである場合にも、参照視点（reference view）動きベクトルに対応する視点間動
きベクトルを候補として用いるようにすることによって、正確な視点間動きベクトルを予
測することができる。一方、複数の視点間動きベクトル候補に関して優先順位を決定し、
対応する優先順位に従って順次、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探索するこ
とによって、視点間動きベクトルを導出する過程の複雑度を減らすことができる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】本発明が適用される一実施例による、ビデオ復号器の概略ブロック図である。
【図２】本発明が適用される一実施例による、動きベクトルリスト生成部７１０の概略的
な構成を示す図である。
【図３】本発明が適用される一実施例による、空間的動きベクトルを決定する過程を示す
図である。
【図４】本発明が適用される一実施例による、空間的隣接ブロックの例を示す図である。
【図５】本発明が適用される一実施例による、時間的隣接ブロックの例を示す図である。
【図６】本発明が適用される一実施例による、同一位置のブロックを含む符号化ブロック
が時間的隣接ブロックとして用いられる場合の、符号化ブロック内に含まれたブロック間
の優先順位を示す図である。
【図７】本発明が適用される一実施例による、奥行きデータを用いて現在テクスチャブロ
ックの視差ベクトルを導出する方法を示す図である。
【図８】本発明が適用される一実施例による、現在ピクチャ内のインタ予測されたブロッ
クに対する視差ベクトルマップを更新する過程を示す図である。
【図９】本発明が適用される一実施例による、あらかじめ設定された優先順位に基づいて
、視点間インタ予測で符号化された隣接ブロックから視点間動きベクトルを導出する方法
を示す図である。
【図１０】本発明が適用される一実施例による、あらかじめ設定された優先順位に基づい
て、時間的インタ予測で符号化された隣接ブロック及び視点間インタ予測で符号化された
隣接ブロックから視点間動きベクトルを導出する方法を示す図である。
【図１１】本発明が適用される一実施例による、空間的隣接ブロックが用いた視点間動き
ベクトルの頻度値を考慮して優先順位テーブルを選択する方法を示す図である。
【図１２】本発明が適用される一実施例による、空間的隣接ブロックの視点間動きベクト
ルタイプを考慮して優先順位テーブルを選択する方法を示す図である。
【図１３】本発明が適用される一実施例による、状態変数を用いて優先順位を決定する方
法を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　上記のような目的を達成するために、本発明に係るビデオ信号処理方法は、現在テクス
チャブロックの視点間動きベクトル候補間の優先順位を考慮して上記視点間動きベクトル
候補のいずれかから上記現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出し、該導出
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された視点間動きベクトルを用いて現在テクスチャブロックに対して視点間インタ予測を
行うことができる。
【００１６】
　本発明によれば、上記空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルは上記時間的隣接ブロ
ックの視点間動きベクトルよりも高い優先順位を有し、上記時間的隣接ブロックの視点間
動きベクトルは、上記視差ベクトルよりも高い優先順位を有することができる。
【００１７】
　本発明によれば、最優先順位を有する上記空間的隣接ブロックに関して、視点間インタ
予測で符号化されたブロックを探索し、視点間インタ予測で符号化されたブロックが存在
する場合、上記空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルから上記現在テクスチャブロッ
クの視点間動きベクトルを導出し、視点間インタ予測で符号化されたブロックが存在しな
い場合、次優先順位を有する時間的隣接ブロックに関して、視点間インタ予測で符号化さ
れたブロックを探索することができる。
【００１８】
　本発明によれば、上記空間的隣接ブロックは、上記現在テクスチャブロックの左下の隣
接ブロック、左の隣接ブロック、右上の隣接ブロック、上の隣接ブロック及び左上の隣接
ブロックのうち少なくとも一つを含むことができる。
【００１９】
　本発明によれば、上記空間的隣接ブロック間の優先順位に従う順序に基づいて、視点間
インタ予測で符号化されたブロックを探索し、このとき、上記空間的隣接ブロック間の優
先順位は、左下の隣接ブロック、左の隣接ブロック、右上の隣接ブロック、上の隣接ブロ
ック、左上の隣接ブロックの順に低い優先順位を有することができる。
【００２０】
　本発明によれば、上記時間的隣接ブロックは、同一位置のブロック、同一位置のブロッ
クに隣接した隣接ブロック、及び同一位置のブロックを含む符号化ブロックのうち少なく
とも一つを含むことができる。
【００２１】
　本発明によれば、上記時間的隣接ブロック間の優先順位に従う順序に基づいて、視点間
インタ予測で符号化されたブロックを探索し、このとき、上記時間的隣接ブロック間の優
先順位は、同一位置のブロック、同一位置のブロックに隣接した隣接ブロック、同一位置
のブロックを含む符号化ブロックの順に低い優先順位を有することができる。
【００２２】
　（実施例）
　多視点ビデオ信号データを圧縮符号化又は復号する技術は、空間的冗長性、時間的冗長
性、及び視点間に存在する冗長性を考慮している。また、多視点映像の場合、３次元映像
を具現するために２箇所以上の視点で撮影された多視点テクスチャ映像を符号化すること
ができる。また、必要によって、多視点テクスチャ映像に対応する奥行きデータを更に符
号化してもよい。勿論、奥行きデータを符号化する際、空間的冗長性、時間的冗長性又は
視点間冗長性を考慮して圧縮符号化することができる。奥行きデータは、カメラと対応す
る画素との間の距離情報を表現したものであり、本明細書において奥行きデータは、奥行
き情報、奥行き映像、奥行きピクチャ、奥行きシーケンス、奥行きビットストリームなど
のように、奥行きに関連する情報として柔軟に解釈することができる。また、本明細書で
いう符号化は、符号化及び復号の両方の概念を含むことができ、本発明の技術的思想及び
技術的範囲によって柔軟に解釈することができる。
【００２３】
　図１は、本発明が適用される一実施例による、ビデオ復号器の概略ブロック図である。
【００２４】
　図１を参照すると、ビデオ復号器は、ＮＡＬパース部１００、エントロピ復号部２００
、逆量子化／逆変換部３００、イントラ予測部４００、ループ内フィルタ部５００、復号
ピクチャバッファ部６００、インタ予測部７００を含むことができる。ＮＡＬパース部１
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００は、多視点テクスチャデータを含むビットストリームを受信することができる。また
、奥行きデータがテクスチャデータの符号化に必要な場合、符号化された奥行きデータを
含むビットストリームを更に受信することができる。このとき、入力されるテクスチャデ
ータ及び奥行きデータは、一つのビットストリームで伝送してもよいし、又は別個のビッ
トストリームで伝送してもよい。ＮＡＬパース部１００は、入力されたビットストリーム
を復号化するためにＮＡＬ単位にパースすることができる。入力されたビットストリーム
が多視点関連データ（例えば、３次元映像）である場合、入力されたビットストリームは
カメラパラメータを更に含むことができる。カメラパラメータには固有のカメラパラメー
タ（ｉｎｔｒｉｎｓｉｃ　ｃａｍｅｒａ　ｐａｒａｍｅｔｅｒ）及び非固有のカメラパラ
メータ（ｅｘｔｒｉｎｓｉｃ　ｃａｍｅｒａ　ｐａｒａｍｅｔｅｒ）があり得る。固有の
カメラパラメータは、焦点距離、アスペクト比、主点（ｐｒｉｎｃｉｐａｌ　ｐｏｉｎｔ
）などを含むことができ、非固有のカメラパラメータは、世界座標系におけるカメラの位
置情報などを含むことができる。
【００２５】
　エントロピ復号部２００は、エントロピ復号を用いて、量子化した変換係数、テクスチ
ャピクチャの予測のための符号化情報などを抽出することができる。逆量子化／逆変換部
３００では、量子化した変換係数に量子化パラメータを適用して変換係数を取得し、変換
係数を逆変換してテクスチャデータ又は奥行きデータを復号化することができる。ここで
、復号化したテクスチャデータ又は奥行きデータは、予測処理によるレジデュアルデータ
を含むことがある。また、奥行きブロックに対する量子化パラメータは、テクスチャデー
タの複雑度を考慮して設定することができる。例えば、奥行きブロックに対応するテクス
チャブロックが複雑度の高い領域であるときは、低い量子化パラメータを設定し、複雑度
の低い領域であるときは、高い量子化パラメータを設定することができる。テクスチャブ
ロックの複雑度は、式１のように、復元されたテクスチャピクチャ内で互いに隣接した画
素間の差分値に基づいて決定することができる。
【数１】

【００２６】
　式１において、Ｅは、テクスチャデータの複雑度を表し、Ｃは、復元されたテクスチャ
データを表し、Ｎは、複雑度を算出しようとするテクスチャデータ領域内の画素数を表す
ことができる。式１を参照すると、テクスチャデータの複雑度は、（ｘ，ｙ）位置に対応
するテクスチャデータと（ｘ－１，ｙ）位置に対応するテクスチャデータとの差分値、及
び（ｘ，ｙ）位置に対応するテクスチャデータと（ｘ＋１，ｙ）位置に対応するテクスチ
ャデータとの差分値を用いて算出することができる。また、複雑度は、テクスチャピクチ
ャ及びテクスチャブロックに関してそれぞれ算出することができ、これを用いて次の式２
のように量子化パラメータを導出することができる。
【数２】
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【００２７】
　式２を参照すると、奥行きブロックに対する量子化パラメータは、テクスチャピクチャ
の複雑度とテクスチャブロックの複雑度との比率に基づいて決定することができる。α及
びβは、復号器で導出される可変的な整数であってもよく、復号器内で既に決定された整
数であってもよい。
【００２８】
　イントラ予測部４００は、現在テクスチャピクチャ内の復元されたテクスチャデータを
用いて画面内予測を行うことができる。奥行きピクチャに対しても、テクスチャピクチャ
と同じ方式で画面内予測を行うことができる。例えば、テクスチャピクチャの画面内予測
のために用いられる符号化情報を奥行きピクチャにおいても同様に用いることができる。
ここで、画面内予測のために用いられる符号化情報は、イントラ予測モード、イントラ予
測のパーティション情報を含むことができる。
【００２９】
　ループ内フィルタ部５００は、ブロック歪み現象を減少させるために、それぞれの符号
化されたブロックにループ内フィルタを適用することができる。フィルタは、ブロックの
エッジを滑らかにして、復号されたピクチャの画質を向上させることができる。フィルタ
処理を経たテクスチャピクチャ又は奥行きピクチャは、出力してもよいし、参照ピクチャ
として用いるために復号ピクチャバッファ部６００に記憶させてもよい。一方、テクスチ
ャデータの特性と奥行きデータの特性とが互いに異なるため、同一のループ内フィルタを
用いてテクスチャデータ及び奥行きデータの符号化を行うと符号化効率が低下することが
ある。そのため、奥行きデータのための別のループ内フィルタを定義してもよい。以下、
奥行きデータを効率的に符号化できるループ内フィルタ処理方法として、領域ベース適応
ループフィルタ（ｒｅｇｉｏｎ－ｂａｓｅｄ　ａｄａｐｔｉｖｅ　ｌｏｏｐ　ｆｉｌｔｅ
ｒ）及びトライラテラルループフィルタ（ｔｒｉｌａｔｅｒａｌ　ｌｏｏｐ　ｆｉｌｔｅ
ｒ）について説明する。
【００３０】
　領域ベース適応ループフィルタの場合、奥行きブロックの分散（ｖａｒｉａｎｃｅ）に
基づいて領域ベース適応ループフィルタを適用するか否かを決定することができる。ここ
で、奥行きブロックの分散は、奥行きブロック内で最大画素値と最小画素値との差分と定
義することができる。奥行きブロックの分散と既に決定されたしきい値との比較に基づい
て、フィルタを適用するか否かを決定することができる。例えば、奥行きブロックの分散
が既に決定されたしきい値よりも大きいか、又は等しい場合、奥行きブロック内の最大画
素値と最小画素値との差が大きいことを意味するため、領域ベース適応ループフィルタを
適用すると決定することができる。逆に、奥行き分散が既に決定されたしきい値よりも小
さい場合には、領域ベース適応ループフィルタを適用しないと決定することができる。上
記の比較の結果によってフィルタを適用する場合、フィルタ処理された奥行きブロックの
画素値は、所定の重み付け値を隣接画素値に適用して導出することができる。ここで、所
定の重み付け値は、現在フィルタ処理される画素と隣接画素との位置差及び／又は現在フ
ィルタ処理される画素値と隣接画素値との差分値に基づいて決定することができる。また
、隣接画素値は、奥行きブロック内に含まれた画素値のうち、現在フィルタ処理される画
素値以外のいずれか一つを意味することができる。
【００３１】
　本発明に係るトライラテラルループフィルタは、領域ベース適応ループフィルタと略同
様であるが、テクスチャデータを更に考慮するという点が異なる。具体的には、トライラ
テラルループフィルタは、次の三つの条件を比較して、それらを満たす隣接画素の奥行き
データを抽出することができる。
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【数３】

【数４】

【数５】

【００３２】
　条件１は、奥行きブロック内の現在画素ｐと隣接画素ｑとの位置差を、既に決定された
媒介変数と比較することであり、条件２は、現在画素ｐの奥行きデータと隣接画素ｑの奥
行きデータとの差分を、既に決定された媒介変数と比較することであり、条件３は、現在
画素ｐのテクスチャデータと隣接画素ｑのテクスチャデータとの差分を、既に決定された
媒介変数と比較することである。
【００３３】
　上記の３つの条件を満たす隣接画素を抽出し、これらの奥行きデータの中央値又は平均
値で現在画素ｐをフィルタ処理することができる。
【００３４】
　復号ピクチャバッファ部６００では、画面間予測を行うために、以前に符号化されたテ
クスチャピクチャ又は奥行きピクチャを記憶したり、開いたりする。ここで、復号ピクチ
ャバッファ部６００に記憶したり、開いたりするために、各ピクチャのｆｒａｍｅ＿ｎｕ
ｍ及びＰＯＣ（Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｏｒｄｅｒ　Ｃｏｕｎｔ）を用いることができる。さら
に、奥行き符号化において、以前に符号化されたピクチャには、現在奥行きピクチャと異
なる視点にある奥行きピクチャもあるため、これらのピクチャを参照ピクチャとして活用
するために奥行きピクチャの視点を識別する視点識別情報を用いることもできる。復号ピ
クチャバッファ部６００は、より柔軟に画面間予測を実現するために、適応メモリ管理方
法及び移動ウィンドウ法（Ｓｌｉｄｉｎｇ　Ｗｉｎｄｏｗ　Ｍｅｔｈｏｄ）などを用いて
参照ピクチャを管理することができる。これは、参照ピクチャ及び非参照ピクチャのメモ
リを一つのメモリに統一して管理し、少ないメモリで効率的に管理するためである。奥行
き符号化において、奥行きピクチャを復号ピクチャバッファ部内でテクスチャピクチャと
区別するために、奥行きピクチャを別途の表示でマークすることができ、このマーク過程
で各奥行きピクチャを識別するための情報を用いることができる。
【００３５】
　インタ予測部７００は、復号ピクチャバッファ部６００に記憶された参照ピクチャと動
き情報を用いて現在ブロックの動き補償を行うことができる。本明細書でいう動き情報は
、動きベクトル、参照インデクス情報を含む広義の概念と理解してもよい。また、インタ
予測部７００は、動き補償を行うために時間的インタ予測を行うことができる。時間的イ
ンタ予測とは、現在テクスチャブロックと同一視点かつ異なる時間帯に位置している参照
ピクチャ及び現在テクスチャブロックの動き情報を用いたインタ予測を意味する。また、
複数個のカメラにより撮影された多視点映像の場合、時間的インタ予測に加えて、視点間
インタ予測を更に行うこともできる。視点間インタ予測とは、現在テクスチャブロックと



(9) JP 6039793 B2 2016.12.7

10

20

30

40

50

異なる視点に位置している参照ピクチャと、現在テクスチャブロックの動き情報とを用い
たインタ予測を意味する。一方、理解の便宜上、視点間予測に用いられる動き情報を視点
間動きベクトル、視点間参照インデクス情報と呼ぶものとする。したがって、本明細書で
は、動き情報は視点間動きベクトル及び視点間参照インデクス情報を含む概念として柔軟
に解釈してもよい。以下、インタ予測部７００で現在テクスチャブロックの動き情報、特
に、動きベクトルを導出する方法について説明する。
【００３６】
　図２は、本発明が適用される一実施例による、動きベクトルリスト生成部７１０の概略
的な構成を示す図である。
【００３７】
　本発明の動きベクトルリスト生成部７１０は、復号器のインタ予測部７００に備えるこ
とができる。動きベクトルリスト生成部７１０は、大別して、リスト初期化部７２０及び
リスト修正部７３０で構成することができる。リスト初期化部７２０は、動きベクトル候
補で構成された動きベクトルリストを生成することができる。ここで、動きベクトル候補
は、現在テクスチャブロックの動きベクトル又は予測された動きベクトルとして利用可能
な動きベクトルの集合を意味する。本発明の動きベクトル候補は、空間的動きベクトル、
時間的動きベクトル及び参照視点動きベクトルのうち少なくとも一つを含むことができる
。本発明の動きベクトル候補に含まれた空間的動きベクトル、時間的動きベクトル及び参
照視点動きベクトルは、動きベクトルリスト初期化部７２０に含まれた空間的動きベクト
ル決定部７４０、時間的動きベクトル決定部７５０及び参照視点動きベクトル決定部７６
０でそれぞれ取得される。まず、空間的動きベクトル決定部７４０は、現在テクスチャブ
ロックに空間的に隣接した隣接ブロックの動きベクトルから空間的動きベクトルを導出す
ることができる。空間的動きベクトルを決定する方法については図３を参照して具体的に
説明する。時間的動きベクトル決定部７５０は、現在テクスチャブロックに時間的に隣接
した隣接ブロックの動きベクトルから時間的動きベクトルを導出することができる。例え
ば、時間的に隣接した隣接ブロックは、現在テクスチャブロックと同一視点かつ異なる時
間帯に位置している参照ピクチャ内で現在テクスチャブロックと同じ位置にあるブロック
（ｃｏｌｌｏｃａｔｅｄ　ｂｌｏｃｋ）に対応する。ここで、参照ピクチャは、上記の同
一位置のブロックを含むピクチャの参照インデクス情報によって特定することができる。
参照視点動きベクトル決定部７６０は、現在テクスチャブロックと異なる視点に位置して
いる対応ブロックの動きベクトルから参照視点動きベクトルを導出することができる。こ
こで、対応ブロックは、現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルによって指示され
たブロックであってもよい。例えば、現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを用
いて参照視点内の参照ブロックを特定し、特定した参照ブロックの動きベクトルを、現在
テクスチャブロックの参照視点動きベクトルに設定することができる。一方、参照視点動
きベクトルを決定する際に用いられる視点間動きベクトルも、現在テクスチャブロックの
動きベクトル候補に含めて動きベクトルリストを構成してもよい。この場合、視点間動き
ベクトルは、現在テクスチャブロックの参照ピクチャが同一視点に位置するか、又は異な
る視点に位置するかを考慮して動きベクトルリストに含めることができる。例えば、現在
テクスチャブロックの参照ピクチャが、現在テクスチャブロックと異なる視点を有する場
合に動きベクトルリストに追加することができる。又は、現在テクスチャブロックの参照
インデクス情報が視点間予測のための参照ピクチャを示す場合に、視点間動きベクトルを
動きベクトルリストに追加してもよい。一方、本発明に係る視点間動きベクトルを導出す
る方法については、図４乃至図１３を参照して説明する。
【００３８】
　リスト初期化部７２０で生成された動きベクトルリストは、現在テクスチャブロックの
動きベクトルを導出するための最終的な動きベクトルリストとして用いてもよいし、動き
ベクトル候補間の冗長性の除去などのためにリスト修正部７３０によって修正してもよい
。例えば、リスト修正部７３０は、リスト初期化部７２０で生成された動きベクトルリス
トにおいて空間的動きベクトル同士が同一か否かを確認することができる。確認の結果、
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同一の空間的動きベクトルが存在する場合、両者のいずれか一方を動きベクトルリストか
ら除去することができる。さらに、動きベクトルリスト内で動きベクトル候補間の冗長性
を除去した後、動きベクトルリストに残っている動きベクトル候補の個数が２個未満であ
る場合は、ゼロ動きベクトル（ｚｅｒｏ　ｍｏｔｉｏｎ　ｖｅｃｔｏｒ）を追加すること
ができる。また、動きベクトル候補間の冗長性を除去した後、動きベクトルリストに残っ
ている動きベクトル候補の個数が２個を超える場合は、２個の動きベクトル候補を除く残
りの動きベクトル候補を動きベクトルリストから除去することができる。ここで、動きベ
クトルリストに残っている２個の動きベクトル候補は、動きベクトルリスト内で相対的に
小さいリスト識別インデクスを有する候補であってもよい。ここで、リスト識別インデク
スは、動きベクトルリストに含まれた動きベクトル候補にそれぞれ割り当てられたもので
あり、動きベクトルリストに含まれたそれぞれの動きベクトル候補を識別するための情報
を意味する。
【００３９】
　図３は、本発明が適用される一実施例による、空間的動きベクトルを決定する過程を示
す図である。
【００４０】
　本発明の空間的動きベクトルは、現在テクスチャブロックに空間的に隣接した隣接ブロ
ックの動きベクトルから導出することができる。空間的に隣接した隣接ブロックは、現在
テクスチャブロックの左、上、左下、左上、右上にそれぞれ位置しているブロックのいず
れかを意味する。空間的動きベクトルを決定する際に、現在テクスチャブロックと隣接ブ
ロック間の参照ピクチャが同一か否かを確認することができる（Ｓ３００）。例えば、現
在テクスチャブロックの参照ピクチャと隣接ブロックの参照ピクチャとが同一か否かを判
断するために、両者の参照インデクス情報が同一か否かを比較することができる。又は、
現在テクスチャブロックの参照ピクチャに割り当てられたＰＯＣ（Ｐｉｃｔｕｒｅ　Ｏｒ
ｄｅｒ　Ｃｏｕｎｔ）情報と、隣接ブロックの参照ピクチャに割り当てられたＰＯＣ情報
とが同一か否かを比較することができる。現在テクスチャブロックが用いる参照ピクチャ
リストと、隣接ブロックが用いる参照ピクチャリストとが互いに異なる場合にも、それぞ
れの参照ピクチャに割り当てられたＰＯＣ情報を比較することによって、参照ピクチャが
同一か否かを確認することができる。ＰＯＣ情報は、ピクチャの出力順序又は時間的順序
を示す情報であり、かつ出力順序は各ピクチャの固有の値であるためである。また、参照
ピクチャが同一か否かを確認する過程は、空間的に隣接した隣接ブロックを２個のグルー
プに分けて行うこともできる。例えば、現在テクスチャブロックの左及び左下の隣接ブロ
ックを第１グループとし、現在テクスチャブロックの上、左上、右上の隣接ブロックを第
２グループとしてもよい。この場合、現在テクスチャブロックは、第１グループに含まれ
た隣接ブロックのうち少なくとも一つと参照ピクチャが同一か否かを確認することができ
、第２グループに含まれた隣接ブロックのうち少なくとも一つと参照ピクチャが同一か否
かを確認することができる。また、参照ピクチャが同一か否かの確認は、既に決定された
順に現在テクスチャブロックと隣接ブロックとを比較して行うことができる。例えば、第
１グループの場合、左下の隣接ブロック、左の隣接ブロックの順に参照ピクチャが同一か
否かを比較することができ、第２グループの場合、右上の隣接ブロック、上の隣接ブロッ
ク、左上の隣接ブロックの順に参照ピクチャが同一か否かを比較することができる。Ｓ３
００によって現在テクスチャブロックと隣接ブロックの参照ピクチャが同一であると判断
される場合、同一の参照ピクチャを有する隣接ブロックの動きベクトルを動きベクトルリ
ストに追加することができる（Ｓ３１０）。一方、現在テクスチャブロックの参照ピクチ
ャと隣接ブロックの参照ピクチャとが同一でないと判断される場合、隣接ブロックの動き
ベクトルに所定の拡大縮小係数（ｓｃａｌｉｎｇ　ｆａｃｔｏｒ）を適用することができ
る（Ｓ３２０）。拡大縮小係数は、現在テクスチャブロックを含む現在ピクチャの参照ピ
クチャと現在テクスチャブロックの参照ピクチャとの間の時間的距離を考慮して決定する
ことができる。例えば、現在ピクチャに割り当てられたＰＯＣ情報と現在テクスチャブロ
ックの参照ピクチャに割り当てられたＰＯＣ情報との差分値を考慮して決定することがで
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きる。また、現在ピクチャと隣接ブロックの参照ピクチャ間の時間的距離を更に考慮して
もよい。例えば、現在ピクチャに割り当てられたＰＯＣ情報と隣接ブロックの参照ピクチ
ャに割り当てられたＰＯＣ情報との差分値を考慮して決定してもよい。拡大縮小された隣
接ブロックの動きベクトルを動きベクトルリストに追加することができる（Ｓ３３０）。
【００４１】
　図２及び図３を参照して、動きベクトルリストを生成する方法について説明した。次に
、インタ予測部７００で動きベクトルリストから現在テクスチャブロックの動きベクトル
を導出する方法について説明する。
【００４２】
　まず、現在テクスチャブロックに対する動きベクトル識別情報をビットストリームから
抽出することができる。動きベクトル識別情報は、現在テクスチャブロックの動きベクト
ル又は予測された動きベクトルとして用いられる動きベクトル候補を特定する情報であっ
てもよい。すなわち、抽出された動きベクトル識別情報に対応する動きベクトル候補を動
きベクトルリストから抽出し、これを、現在テクスチャブロックの動きベクトル又は予測
された動きベクトルに設定することができる。また、動きベクトル識別情報に対応する動
きベクトル候補が現在テクスチャブロックの予測された動きベクトルに設定される場合、
現在テクスチャブロックの動きベクトルを復元するために動きベクトル差分値を用いるこ
とができる。ここで、動きベクトル差分値は、復号された動きベクトルと予測された動き
ベクトルとの差分ベクトルを意味する。したがって、動きベクトルリストから取得された
予測された動きベクトルとビットストリームから抽出された動きベクトル差分値を用いて
現在テクスチャブロックの動きベクトルを復号することができる。復号された動きベクト
ル及び参照ピクチャリストを用いて現在テクスチャブロックの画素値を予測することがで
きる。ここで、参照ピクチャリストは、時間的インタ予測のための参照ピクチャだけでな
く、視点間インタ予測のための参照ピクチャを含んでもよい。
【００４３】
　図２で説明した視点間動きベクトルは、空間的視点間動きベクトル、時間的視点間動き
ベクトル及び視差ベクトルから選択されたいずれか一つから導出することができる。本発
明の空間的視点間動きベクトルは、現在テクスチャブロックに空間的に隣接した隣接ブロ
ックのうち、視点間インタ予測で符号化された隣接ブロックの動きベクトルから導出する
ことができる。換言すれば、空間的視点間動きベクトルは、現在テクスチャブロックの空
間的隣接ブロックのうち、視点間動きベクトルを有する隣接ブロックを用いて導出でき、
これについては図４を参照して説明する。本発明の時間的視点間動きベクトルは、現在テ
クスチャブロックの時間的隣接ブロックのうち、視点間インタ予測で符号化された隣接ブ
ロックの動きベクトルから導出することができる。換言すれば、時間的視点間動きベクト
ルは、現在テクスチャブロックの時間的隣接ブロックのうち、視点間動きベクトルを有す
る隣接ブロックを用いて導出することができる。ここで、時間的隣接ブロックは、現在テ
クスチャブロックを含む現在ピクチャと同一視点を有する参照ピクチャ内で現在テクスチ
ャブロックと同一位置及び／又は隣接位置にあるブロックを意味し、これについては図５
を参照して説明する。一方、本発明の視差ベクトルは、多視点映像における視点間視差を
示すことができる。多視点映像の場合、カメラ位置による視点間視差が発生することがあ
り、視差ベクトルはこのような視点間視差を補償することができる。視差ベクトルを導出
する方法については図６を参照して説明する。
【００４４】
　図４は、本発明が適用される一実施例による、空間的隣接ブロックの例を示す図である
。
【００４５】
　図４（ａ）を参照すると、空間的隣接ブロックは、左下の隣接ブロックＡ0、左の隣接
ブロックＡ1、右上の隣接ブロックＢ0、上の隣接ブロックＢ1、左上の隣接ブロックＢ2の
うち少なくとも一つを含むことができる。まず、上述した空間的隣接ブロックから、視点
間インタ予測で符号化されたブロックを探索し、視点間インタ予測で符号化された隣接ブ
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ロックの視点間動きベクトルを、現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルに設定す
ることができる。一方、空間的隣接ブロック間の優先順位を考慮して、視点間インタ予測
で符号化されたブロックを探索することができる。視点間インタ予測で符号化されたブロ
ックを探索する際に、空間的隣接ブロック間の優先順位が表１のように設定されていると
仮定する。
【００４６】
【表１】

【００４７】
　表１を参照すると、優先順位の値が小さいほど高い優先順位を意味する。したがって、
左下の隣接ブロック、左の隣接ブロック、右上の隣接ブロック、上の隣接ブロック、左上
の隣接ブロックの順に、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探すまで探索を行う
ことができる。例えば、左下の隣接ブロックが視点間インタ予測で符号化されたブロック
である場合、左下の隣接ブロックの視点間動きベクトルを現在テクスチャブロックの視点
間動きベクトルに設定し、探索を終了することができる。しかし、探索の結果、左下の隣
接ブロックが視点間インタ予測で符号化されていない場合には、左の隣接ブロックが視点
間インタ予測で符号化されているか確認することができる。又は、左の隣接ブロック、上
の隣接ブロック、右上の隣接ブロック、左下の隣接ブロック、左上の隣接ブロックの順に
、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探すまで探索を行うこともできる。ただし
、空間的隣接ブロック間の優先順位は上記の実施例に限定されない。
【００４８】
　一方、視点間インタ予測で符号化されるか否かを判別する方法について説明する。一実
施例として、視点間インタ予測で符号化されるか否かは、対応する隣接ブロックが視点間
参照ピクチャリストを用いているかに基づいて判別することができる。視点間参照ピクチ
ャリストは、対応する隣接ブロックの視点と異なる視点に位置している参照ピクチャで構
成されたリストを意味する。又は、対応する隣接ブロックの参照インデクス情報に基づい
て判別してもよい。例えば、対応する隣接ブロックの参照インデクス情報が対応する隣接
ブロックの視点と異なる視点に位置している参照ピクチャを特定する場合、対応する隣接
ブロックは視点間インタ予測で符号化されることを特定できる。又は、対応する隣接ブロ
ックを含むピクチャのＰＯＣと対応する隣接ブロックの参照ピクチャのＰＯＣとが同一で
あるか否かに基づいて判別してもよい。ＰＯＣは出力順序情報であり、同一アクセスユニ
ット内のピクチャは同一ＰＯＣを有することができる。したがって、両者のＰＯＣが同一
であるということは、対応する隣接ブロックを含むピクチャと参照ピクチャとが互いに異
なる視点に位置することを意味し、この場合、対応する隣接ブロックは視点間インタ予測
で符号化されると特定することができる。
【００４９】
　図４（ｂ）は、空間的隣接ブロックの候補を拡張した例である。左の隣接ブロックＡ1

の大きさが現在テクスチャブロックの大きさよりも小さい場合、現在テクスチャブロック
は少なくとも一つの左の隣接ブロックを更に有することができる。例えば、図４（ｂ）の
ように、本発明の空間的隣接ブロックは、左の隣接ブロックＡ1と左上の隣接ブロックＢ4
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との間に位置している左の隣接ブロックＡ2，Ａ3を更に含むことができる。同様の方式で
、上の隣接ブロックＢ1の大きさが現在テクスチャブロックの大きさよりも小さい場合、
本発明の空間的隣接ブロックは、上の隣接ブロックＢ1と左上の隣接ブロックＢ4との間に
位置している上の隣接ブロックＢ2，Ｂ3を更に含むことができる。この場合にも、空間的
隣接ブロック間の優先順位（例えば、Ａ0－＞Ａ1－＞Ａ2－＞Ａ3－＞Ｂ0－＞Ｂ1－＞Ｂ2

－＞Ｂ3－＞Ｂ4）を考慮して、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探索できるこ
とは勿論である。このように、現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出する
ための空間的隣接ブロックの候補を拡張することによって、現在テクスチャブロックの視
点間動きベクトルを取得できる確率を高めることができる。
【００５０】
　図５は、本発明が適用される一実施例による、時間的隣接ブロックの例を示す図である
。
【００５１】
　図５を参照すると、時間的隣接ブロックは、現在テクスチャブロックの参照ピクチャ内
で現在テクスチャブロックと同じ位置にあるブロック（以下、同一位置のブロックという
。）を意味する。ここで、参照ピクチャは、現在テクスチャブロックを含む現在ピクチャ
と同一視点及び異なる時間帯に位置しているピクチャを意味する。本発明の同一位置のブ
ロックは、図５に示すように２つの方法で定義することができる。図５（Ａ）を参照する
と、同一位置のブロックは、現在テクスチャブロックの中心画素の位置Ｃに対応する参照
ピクチャ内におけるＣ位置を含むブロックと定義することができる。又は、図５（ｂ）を
参照すると、同一位置のブロックは、現在テクスチャブロックの左上画素の位置Ｘに対応
する参照ピクチャ内におけるＸ位置を含むブロックと定義してもよい。
【００５２】
　一方、本発明の時間的隣接ブロックは、同一位置のブロックに限定されず、上記同一位
置のブロックに隣接した隣接ブロックを意味することもある。図５（ａ）に示すように、
同一位置のブロックに隣接した隣接ブロックとして、左下の隣接ブロックＡ0、左の隣接
ブロックＡ1、右上の隣接ブロックＢ0、上の隣接ブロックＢ1、左上の隣接ブロックＢ2の
うち少なくとも一つを用いることができる。さらに、参照ピクチャは現在ピクチャ以前に
既に復号されているため、同一位置のブロックの下及び右に隣接した隣接ブロックも時間
的隣接ブロックとして用いることができる。例えば、図５（ａ）に示すように、時間的隣
接ブロックとして、右下の隣接ブロックＣ0、下の隣接ブロックＣ1、右の隣接ブロックＣ

2を用いることもできる。
【００５３】
　また、本発明の時間的隣接ブロックは、同一位置のブロックを含む符号化ブロックを意
味することもある。符号化ブロックはビデオ信号の処理過程（例えば、イントラ／インタ
予測、変換、量子化、エントロピ符号化など）で映像を処理するための基本単位を意味す
る。一つの符号化ブロックは更に複数個の符号化ブロックに分割することができる。例え
ば、２Ｎ×２Ｎの大きさを有する一つの符号化ブロックはさらに、４個のＮ×Ｎの大きさ
を有する符号化ブロックに分割することができる。このような符号化ブロックの分割は再
帰的に行うことができる。時間的隣接ブロックが同一位置のブロックを含む符号化ブロッ
クと定義される場合、対応する符号化ブロックに含まれたブロックであって、視点間イン
タ予測で符号化されたブロックの視点間動きベクトルは、現在テクスチャブロックの視点
間動きベクトルの候補となり得る。この場合、対応する符号化ブロック内に含まれたブロ
ック間の優先順位を考慮して、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探索すること
ができ、これについて図６を参照して説明する。図６は、本発明が適用される一実施例に
よる、同一位置のブロックを含む符号化ブロックが時間的隣接ブロックとして用いられる
場合、符号化ブロック内に含まれたブロック間の優先順位を示す図である。
【００５４】
　図６（ａ）を参照すると、符号化ブロック内に含まれたブロック間の優先順位は、ラス
タスキャン順序によって決定することができる。ラスタスキャンは、左から右へとライン
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別に走査する方式を意味する。したがって、ラスタスキャン順序に従って、視点間インタ
予測で符号化されたブロックを探索し、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探し
た場合には、対応するブロックの視点間動きベクトルを現在テクスチャブロックの視点間
動きベクトルに設定することができる。又は、図６（ｂ）に示すように、符号化ブロック
の内側に位置しているブロックから外側に位置しているブロックに時計回り方向又は反時
計回り方向のスキャン順序に従って優先順位を決定してもよい。
【００５５】
　一方、時間的隣接ブロックの候補として言及した、ａ）同一位置のブロック、ｂ）同一
位置のブロックに隣接した隣接ブロック、ｃ）同一位置のブロックを含む符号化ブロック
間にも、優先順位を考慮して、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探索すること
ができる。すなわち、最優先順位を有する時間的隣接ブロックが視点間インタ予測で符号
化されたブロックであるか否かを判別し、最優先順位を有する時間的隣接ブロックが視点
間インタ予測で符号化されていない場合には、次優先順位を有する時間的隣接ブロックが
視点間インタ予測で符号化されたブロックであるか否かを判別することができる。これは
、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探すまで行うことができる。例えば、時間
的隣接ブロック間の優先順位が表２のように設定されていると仮定しよう。ただし、これ
は一実施例に過ぎず、本発明はこれに限定されない。
【００５６】
【表２】

【００５７】
　表２を参照すると、優先順位の値が小さいほど高い優先順位を意味する。したがって、
最優先順位を有する同一位置のブロックが視点間インタ予測で符号化されたブロックであ
るか判別し、視点間インタ予測で符号化されたブロックである場合には、同一位置のブロ
ックの視点間動きベクトルを現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルに設定し、探
索を中止することができる。ただし、視点間インタ予測で符号化されたブロックでない場
合には、同一位置のブロックに隣接した隣接ブロック、同一位置のブロックを含む符号化
ブロックの順に、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探すまで探索を行うことが
できる。
【００５８】
　現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出する際に、時間的隣接ブロックは
、時間的動きフラグ情報に基づいて選択的に用いることができる。時間的動きフラグ情報
は、時間的隣接ブロックが現在ピクチャの動きベクトル又は視点間動きベクトルを導出す
る時に用いられるか否かを特定する情報を意味する。すなわち、符号化器は、時間的隣接
ブロックの視点間動きベクトルを現在ピクチャの視点間動きベクトルの候補として用いる
ことが効率的である場合は、時間的動きフラグ情報を１に符号化し、そうでない場合には
０に符号化して、復号器に伝送することができる。復号器は、現在ピクチャに対する時間
的動きフラグ情報によって時間的隣接ブロックが用いられる場合に限って、現在ピクチャ
に含まれた各テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出するときに時間的隣接ブロ
ックを候補として用いることができる。このように、時間的動きフラグ情報を用いて時間
的隣接ブロックを制限的に用いるようにすることによって、参照ピクチャの符号化情報の
利用を制限でき、それによって、復号過程の複雑度を減らし、参照ピクチャを記憶してい
るメモリを参照する回数も減らすことができる。以下、現在テクスチャブロックの視点間
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動きベクトルとして利用可能な視差ベクトルを取得する方法について説明する。
【００５９】
　図７は、本発明が適用される一実施例による、奥行きデータを用いて現在テクスチャブ
ロックの視差ベクトルを導出する方法を示す図である。
【００６０】
　図７を参照すると、現在ピクチャの現在テクスチャブロックの位置情報に基づいて、こ
れに対応する奥行きピクチャ内の奥行きブロック（以下、現在奥行きブロックという。）
の位置情報を取得することができる（Ｓ７００）。現在奥行きブロックの位置は、奥行き
ピクチャ及び現在ピクチャの空間解像度を考慮して決定することができる。例えば、奥行
きピクチャと現在ピクチャとが同一の空間解像度で符号化された場合、現在奥行きブロッ
クの位置は現在ピクチャの現在テクスチャブロックと同一位置のブロックと決定すること
ができる。一方、現在ピクチャと奥行きピクチャとが異なる空間解像度で符号化されるこ
ともある。カメラと被写体との間の距離情報を示す奥行き情報の特性の点で、空間解像度
を低くして符号化しても符号化効率が大きく低下しなくて済むためである。したがって、
奥行きピクチャの空間解像度が現在ピクチャよりも低く符号化された場合、復号器は、現
在奥行きブロックの位置情報を取得する前に、奥行きピクチャに対するアップサンプリン
グ過程を行ってもよい。また、アップサンプリングされた奥行きピクチャのアスペクト比
と現在ピクチャのアスペクト比とが正確に一致しない場合、アップサンプリングされた奥
行きピクチャ内で現在奥行きブロックの位置情報を取得する際にオフセット情報を更に考
慮してもよい。ここで、オフセット情報は、上オフセット情報、左オフセット情報、右オ
フセット情報、下オフセット情報のうち少なくとも一つを含むことができる。上オフセッ
ト情報は、アップサンプリングされた奥行きピクチャの上に位置している少なくとも一つ
の画素と現在ピクチャの上に位置している少なくとも一つの画素との間の位置差を示す。
左、右、下オフセット情報も同様の方式でそれぞれ定義することができる。
【００６１】
　現在奥行きブロックの位置情報に対応する奥行きデータを取得することができる（Ｓ７
１０）。現在奥行きブロック内に複数個の画素が存在する場合、現在奥行きブロックのコ
ーナ画素（ｃｏｒｎｅｒ　ｐｉｘｅｌ）に対応する奥行きデータを用いることができる。
又は、現在奥行きブロックの中央画素に対応する奥行きデータを用いてもよい。又は、複
数個の画素に対応する複数個の奥行きデータのうち、最大値、最小値、最頻値のいずれか
一つを選択的に用いてもよいし、複数個の奥行きデータ間の平均値を用いてもよい。取得
された奥行きデータ及びカメラパラメータを用いて現在テクスチャブロックの視差ベクト
ルを導出することができる（Ｓ７２０）。具体的な導出方法を式３及び式４に基づいて説
明する。
【数６】

【００６２】
　式３を参照すると、Ｚは、対応する画素のカメラからの距離を意味し、ＤはＺを量子化
した値で、本発明の奥行きデータに対応する。Ｚnear及びＺfarは、奥行きピクチャの属
した視点に対して定義されたＺの最小値及び最大値をそれぞれ意味する。また、Ｚnear及
びＺfarは、シーケンスパラメータセット、スライスヘッダなどによってビットストリー
ムから抽出されてもよいし、復号器内にあらかじめ定義された情報であってもよい。した
がって、対応する画素のカメラからの距離Ｚを２５６レベルに量子化した場合、式３のよ
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うに、奥行きデータ、Ｚnear及びＺfarを用いてＺを復元することができる。その後、復
元されたＺを用いて式４のように現在テクスチャブロックに対する視差ベクトルを導出す
ることができる。
【数７】

【００６３】
　式４において、ｆはカメラの焦点距離を意味し、Ｂはカメラ間の距離を意味する。ｆ及
びＢはすべてのカメラに関して同一であると仮定してもよいし、よって、復号器にあらか
じめ定義された情報であってもよい。
【００６４】
　一方、多視点映像に関してテクスチャデータだけを符号化する場合にはカメラパラメー
タに関する情報を用いることができないため、奥行きデータから視差ベクトルを導出する
方法を用いることができない。そのため、多視点映像のテクスチャデータだけを符号化す
る場合には、視差ベクトルを記憶している視差ベクトルマップを用いることができる。視
差ベクトルマップは、水平成分と垂直成分とで構成された視差ベクトルが２次元配列で記
憶されているマップであってもよい。本発明の視差ベクトルマップは、様々な大きさで表
現することができる。例えば、一つのピクチャごとに一つの視差ベクトルだけを用いる場
合には１×１の大きさを有してもよいし、ピクチャ内の４×４ブロックごとに視差ベクト
ルを用いる場合には、ピクチャの大きさに対応して１／４の幅と高さを有するため、視差
ベクトルマップはピクチャの１／１６の大きさを有してもよい。また、一つのピクチャ内
の現在テクスチャブロックの大きさは適応的に決定してもよいし、対応するテクスチャブ
ロックごとに視差ベクトルを記憶してもよい。
【００６５】
　現在ピクチャは、それに対応する視差ベクトルマップから抽出された視差ベクトルを用
いて復号を行うことができる。一方、現在ピクチャの復号結果に基づいて、現在ピクチャ
に対応する視差ベクトルマップを更新することができる。更新された視差ベクトルマップ
は、現在ピクチャ以降に符号化されるピクチャの視差ベクトルマップとして用いることが
できる。以下、図８を参照して視差ベクトルマップを更新する方法について説明する。
【００６６】
　図８は、本発明が適用される一実施例による、現在ピクチャ内のインタ予測されたブロ
ックに対する視差ベクトルマップを更新する過程を示す図である。
【００６７】
　図８を参照すると、ビットストリームから現在テクスチャブロックの予測モード情報を
抽出することができる（Ｓ８００）。予測モード情報は、現在ブロックがイントラ予測で
符号化されるか、又はインタ予測で符号化されるかを示す情報を意味する。抽出された予
測モード情報によって現在テクスチャブロックがインタ予測で符号化される場合、現在テ
クスチャブロックのＬ０方向及びＬ１方向に対する予測が時間的インタ予測であるか、視
点間インタ予測であるかを判別できる（Ｓ８１０）。Ｌ０方向に対する予測とは、一方向
のインタ予測のための参照ピクチャリスト０を用いた予測を意味し、Ｌ１方向に対する予
測とは、双方向のインタ予測のための参照ピクチャリスト０及び参照ピクチャリスト１の
うち、参照ピクチャリスト１を用いた予測を意味する。視点間インタ予測であるか否かを
判別する方法としては、ａ）視点間参照ピクチャリストを用いる方法、ｂ）参照インデク
ス情報を用いる方法、ｃ）現在テクスチャブロックを含むピクチャのＰＯＣと現在テクス
チャブロックの参照ピクチャのＰＯＣとの同一性を用いる方法などを用いることができ、
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これは図４で説明した通りである。Ｓ８１０の判別結果、現在テクスチャブロックのＬ０
方向及びＬ１方向の予測のうち少なくとも一つが視点間インタ予測である場合は、視点間
インタ予測に用いられた視点間動きベクトルを視差ベクトルマップに記録してもよい（Ｓ
８２０）。このとき、Ｌ０方向及びＬ１方向の予測とも視点間インタ予測である場合には
、視点間インタ予測に用いられた２個の視点間動きベクトルの平均値を視差ベクトルマッ
プに記録してもよい。又は、視点間インタ予測に用いられた視点間動きベクトルにおける
水平成分だけを視差ベクトルマップに記録してもよい。一方、現在テクスチャブロックの
Ｌ０方向及びＬ１方向の予測の両方とも視点間インタ予測でない場合には、現在テクスチ
ャブロックの動きベクトルが参照視点動きベクトルから導出されたか否かを確認すること
ができる（Ｓ８３０）。参照視点動きベクトルは、前述したように、現在テクスチャブロ
ックの視点間動きベクトルによって特定されたブロックが用いた動きベクトルを意味する
。Ｓ８３０の確認の結果、現在テクスチャブロックの動きベクトルが参照視点動きベクト
ルから導出された場合には、併合モードフラグ情報に基づいて、現在テクスチャブロック
が併合モードで符号化されるか否かを判別することができる（Ｓ８４０）。併合モードフ
ラグ情報は、対応するブロックが併合モードで符号化されるか否かを示す情報であり、併
合モードとは、対応するブロックの動きベクトルが空間的動きベクトル、時間的動きベク
トル、参照視点動きベクトル及び視点間動きベクトルのいずれかから導出され、動きベク
トル差分値を含まない方式を意味する。一方、非併合モードは、対応するブロックの動き
ベクトルが空間的動きベクトル、時間的動きベクトル、参照視点動きベクトル及び視点間
動きベクトルのいずれかから導出されるが、導出された動きベクトルは予測された動きベ
クトルとして用いられるため、動きベクトルを復元するための動きベクトル差分値を含む
方式を意味する。
【００６８】
　Ｓ８４０の判別の結果、現在テクスチャブロックが併合モードで符号化された場合には
、上記参照視点動きベクトルに対応する視点間動きベクトルを視差ベクトルマップに記録
することができる（Ｓ８５０）。ただし、Ｓ８４０の判別の結果、現在テクスチャブロッ
クが併合モードで符号化されていない場合には、現在テクスチャブロックの動きベクトル
差分値としきい値とを比較することができる（Ｓ８６０）。本発明のしきい値は、既に決
定された整数値に設定することができる。例えば、垂直成分のしきい値は２画素、水平成
分のしきい値は２画素に設定してもよい。比較の結果、動きベクトル差分値がしきい値以
下のとき、参照視点動きベクトルに対応する視点間動きベクトルを視差ベクトルマップに
記録してもよい（Ｓ８５０）。しかし、動きベクトル差分値がしきい値よりも大きい場合
には、現在テクスチャブロックの動きベクトルを用いて視差ベクトルマップに対して動き
補償を行ってもよい（Ｓ８７０）。すなわち、参照ピクチャの視差ベクトルマップから、
現在テクスチャブロックの動きベクトルによって特定される視差ベクトルを抽出し、これ
を現在ピクチャの視差ベクトルマップに記録してもよい。
【００６９】
　また、Ｓ８３０の確認結果、現在テクスチャブロックの動きベクトルが参照視点動きベ
クトルから導出されていない場合にも、現在テクスチャブロックの動きベクトルを用いて
視差ベクトルマップに対して動き補償を行って、現在ピクチャの視差ベクトルマップを更
新してもよい（Ｓ８５０）。
【００７０】
　符号化器は、視差ベクトルマップに記憶されている視差ベクトルの中で最高頻度値を有
する視差ベクトルを抽出し、それに対する視差ベクトルオフセットを算出して復号器に伝
送することができる。復号器は、視差ベクトルマップに記憶されている視差ベクトルの中
で最高頻度値を有する視差ベクトルを抽出し、ビットストリームから取得された視差ベク
トルオフセットを用いて、抽出された視差ベクトルを補正することができる。
【００７１】
　又は、符号化器は、視差ベクトルマップに記憶されている視差ベクトルの中で最高頻度
値を有する順にＫ個の視差ベクトルを抽出し、それぞれの視差ベクトルに対する視差ベク
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トルオフセットを算出して復号器に伝送してもよい。また、符号化器は、復号器に伝送さ
れる視差ベクトルオフセットの個数を示すオフセット個数情報を更に符号化して復号器に
伝送してもよい。したがって、復号器は、ビットストリームからオフセット個数情報を抽
出し、オフセット個数情報に基づく個数分の視差ベクトルオフセットをビットストリーム
から抽出することができる。また、視差ベクトルマップから最高頻度値を有する順にオフ
セット個数情報に基づく個数分の視差ベクトルを抽出することができる。その後、抽出さ
れた視差ベクトルに上記視差ベクトルオフセットを適用して視差ベクトルを補正すること
ができる。
【００７２】
　又は、符号化器は、視差ベクトルマップに記憶されている視差ベクトルのうち最大値と
最小値を抽出し、これを用いて、視差ベクトルマップに記憶されている視差ベクトルの範
囲を算出してもよい。上記視差ベクトルの範囲をＮ個の区間に分け、各区間に対応する視
差ベクトルオフセットを符号化して復号器に伝送することができる。また、符号化器は、
符号化器で決定した区間の個数情報を符号化して復号器に伝送することができる。したが
って、復号器は、ビットストリームから区間の個数情報を抽出し、区間の個数情報に基づ
く個数分の視差ベクトルオフセットを抽出することができる。その後、対応する区間に属
した視差ベクトルに対応する区間に対応する視差ベクトルオフセットを加えて視差ベクト
ルを補正することができる。
【００７３】
　一方、上述した最高頻度値を有するＫ個の視差ベクトルを補正する方法と、視差ベクト
ルの範囲をＮ個の区間に分けて視差ベクトルを補正する方法とを選択的に用いてもよい。
そのために、最高頻度値を有するＫ個の視差ベクトルを補正するか、又はＮ個の区間別に
視差ベクトルを補正するかを示すオフセットタイプ情報を定義することができる。したが
って、オフセットタイプ情報によって、最高頻度値を有するＫ個の視差ベクトルを抽出し
、それに対して視差ベクトルオフセットを適用してもよいし、又は、視差ベクトルの範囲
をＮ個の区間に分け、各区間別視差ベクトルオフセットを用いて対応する区間の視差ベク
トルを補正してもよい。
【００７４】
　現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補には、空間的視点間動きベクトル、
時間的視点間動きベクトル及び視差ベクトルがあり、これらから選択されたいずれかから
、現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出できることは上述した通りである
。以下、視点間動きベクトル候補から現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導
出する方法について説明する。
【００７５】
　現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補間の優先順位を考慮して視点間動き
ベクトルを取得することができる。視点間動きベクトル候補間の優先順位は、下記の表３
のように設定することができる。
【００７６】
【表３】

【００７７】
　表３では、優先順位値が小さいほど高い優先順位を意味する。すなわち、空間的視点間
動きベクトルが最優先順位を有し、続いて時間的視点間動きベクトル、視差ベクトルの順
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に優先順位を設定することができる。表３のように候補間の優先順位が設定された場合に
視点間動きベクトルを導出する方法を、図９を参照して説明する。ただし、表３は一実施
例に過ぎず、本発明はこれに限定されない。例えば、時間的視点間動きベクトル、空間的
視点間動きベクトル、視差ベクトルの順に優先順位を設定してもよいし、又は、視差ベク
トル、空間的視点間動きベクトル、時間的視点間動きベクトルの順に優先順位を設定して
もよい。又は、一定のカテゴリだけに対してそれら間の優先順位を設定してもよい。例え
ば、空間的視点間動きベクトルと時間的視点間動きベクトル間の優先順位を設定してもよ
いし、又は、空間的視点間動きベクトルと視差ベクトル間の優先順位を設定してもよい。
【００７８】
　図９は、本発明が適用される一実施例による、あらかじめ設定された優先順位に基づい
て、視点間インタ予測で符号化された隣接ブロックから視点間動きベクトルを導出する方
法を示す図である。
【００７９】
　図９を参照すると、視点間インタ予測で符号化されたブロックを空間的隣接ブロックか
ら探索することができる（Ｓ９００）。図４に示すように、視点間インタ予測で符号化さ
れたブロックを探索する過程でも空間的隣接ブロック間の優先順位を考慮することができ
る。例えば、左下の隣接ブロック、左の隣接ブロック、右上の隣接ブロック、上の隣接ブ
ロック、左上の隣接ブロックの順に、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探索す
ることができる。また、視点間インタ予測であるか否かを判別する方法と関連して、ａ）
視点間参照ピクチャリストを用いる方法、ｂ）参照インデクス情報を用いる方法、ｃ）空
間的隣接ブロックを含むピクチャのＰＯＣと空間的隣接ブロックの参照ピクチャのＰＯＣ
間の同一性を用いる方法などを用いることができる。これについては図４で上述した通り
であり、本実施例にも同様な適用が可能なため、その詳細な説明は省略する。
【００８０】
　Ｓ９００の探索結果、視点間インタ予測で符号化されたブロックが空間的隣接ブロック
に存在する場合、対応する空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルから現在テクスチャ
ブロックの視点間動きベクトルを導出することができる（Ｓ９１０）。しかし、Ｓ９００
の探索の結果、視点間インタ予測で符号化されたブロックが空間的隣接ブロックに存在し
ない場合、視点間インタ予測で符号化されたブロックを時間的隣接ブロックから探索する
ことができる（Ｓ９２０）。時間的隣接ブロックの候補は、ａ）同一位置のブロック、ｂ
）同一位置のブロックに隣接した隣接ブロック、ｃ）同一位置のブロックを含む符号化ブ
ロック、のうち少なくとも一つを含んでもよいし、勿論、前述したように、時間的隣接ブ
ロックの候補間の優先順位を考慮して、視点間インタ予測で符号化されたブロックを探索
してもよい。
【００８１】
　Ｓ９２０の探索の結果、視点間インタ予測で符号化されたブロックが時間的隣接ブロッ
クに存在する場合には、対応する時間的隣接ブロックの視点間動きベクトルを用いて現在
テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出してもよい（Ｓ９３０）。一方、視点間
インタ予測で符号化されたブロックが時間的隣接ブロックに存在しない場合には、現在テ
クスチャブロックの視差ベクトルを用いて視点間動きベクトルを導出してもよい（Ｓ９４
０）。
【００８２】
　一方、空間的又は時間的隣接ブロックが視点間インタ予測で符号化されていない場合、
すなわち、時間的インタ予測で符号化された場合であっても、対応する隣接ブロックの動
きベクトルが参照視点動きベクトルから導出された場合には、参照視点動きベクトルに対
応する視点間動きベクトルも同様に現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補と
して用いることができる。以下、視点間動きベクトル候補が表３のような優先順位を有す
るという前提の下に、時間的インタ予測で符号化された隣接ブロックを用いて視点間動き
ベクトルを導出する方法を説明する。
【００８３】
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　図１０は、本発明が適用される一実施例による、あらかじめ設定された優先順位に基づ
いて、時間的インタ予測で符号化された隣接ブロック及び視点間インタ予測で符号化され
た隣接ブロックから視点間動きベクトルを導出する方法を示す図である。
【００８４】
　図１０を参照すると、空間的隣接ブロックが時間的インタ予測で符号化されたブロック
であるか、視点間インタ予測で符号化されたブロックであるかを確認することができる（
Ｓ１０００）。空間的隣接ブロック間の優先順位に従って順次、時間的又は視点間インタ
予測で符号化されたブロックであるかを確認することができる。確認過程は、時間的又は
視点間インタ予測で符号化されたブロックを探すまで行うことができる。Ｓ１０００の確
認の結果、空間的隣接ブロックが視点間インタ予測で符号化された場合には、対応する空
間的隣接ブロックの視点間動きベクトルを用いて現在テクスチャブロックの視点間動きベ
クトルを導出することができる（Ｓ１０１０）。しかし、空間的隣接ブロックが時間的イ
ンタ予測で符号化された場合には、空間的隣接ブロックの動きベクトルが参照視点動きベ
クトルから導出されたか確認することができる（Ｓ１０２０）。対応する空間的隣接ブロ
ックの動きベクトルが参照視点動きベクトルから導出されていない場合には、該空間的隣
接ブロックが最低の優先順位を有するか確認することができる（Ｓ１０３０）。確認の結
果、空間的隣接ブロックが最低の優先順位を有しない場合には、次の優先順位を有する空
間的隣接ブロックに対して時間的又は視点間インタ予測で符号化されたブロックであるか
確認することができる（Ｓ１０００）。しかし、対応する空間的隣接ブロックが最低の優
先順位を有する場合には、それ以上空間的隣接ブロックから視点間動きベクトルを導出出
できないため、優先順位に従って時間的隣接ブロック又は視差ベクトルから視点間動きベ
クトルを導出する過程を行ってもよい。
【００８５】
　Ｓ１０２０の確認の結果、対応する空間的隣接ブロックの動きベクトルが参照視点動き
ベクトルから導出された場合には、空間的隣接ブロックが併合モードで符号化されたか確
認することができる（Ｓ１０４０）。これは空間的隣接ブロックの併合モードフラグ情報
に基づいて判断することができる。Ｓ１０４０の確認結果、空間的隣接ブロックが併合モ
ードで符号化された場合には、参照視点動きベクトルに対応する視点間動きベクトルを用
いて現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出することができる（Ｓ１０５０
）。しかし、空間的隣接ブロックが併合モードで符号化されていない場合には、空間的隣
接ブロックの動きベクトル差分値としきい値とを比較することができる（Ｓ１０６０）。
ここで、しきい値は、既に決定された整数値とすることができる。例えば、垂直成分のし
きい値は２画素、水平成分のしきい値は２画素に設定することができる。Ｓ１０６０の比
較の結果、動きベクトル差分値がしきい値以下である場合には、空間的隣接ブロックの参
照視点動きベクトルに対応する視点間動きベクトルから現在テクスチャブロックの視点間
動きベクトルを導出することができる（Ｓ１０５０）。しかし、動きベクトル差分値がし
きい値よりも大きい場合には、空間的隣接ブロックの参照視点動きベクトルの誤差が大き
いことを意味する。したがって、その場合は、参照視点動きベクトルに対応する視点間動
きベクトルを有効でない値に設定することができる（Ｓ１０７０）。
【００８６】
　本発明は、既に決定された一つの優先順位を用いることに限定されず、下記の表４のよ
うに、複数個の優先順位テーブルを定義し、それらを選択的に用いることもできる。
【００８７】
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【表４】

【００８８】
　以下、複数個の優先順位テーブルのいずれかを選択的に用いる方法について説明する。
【００８９】
　本発明の一実施例として、符号化器は、最も効率の良い優先順位テーブルを選択し、そ
れに対応する優先順位テーブルインデクスを符号化して復号器に伝送することができる。
したがって、復号器は、ビットストリームから優先順位テーブルインデクスを抽出し、そ
れに対応する優先順位テーブルを選択することができる。
【００９０】
　また、現在テクスチャブロック以前に符号化されたブロックが用いた視点間動きベクト
ルを考慮して優先順位テーブルを選択してもよく、これについて図１１及び図１２を参照
して説明する。
【００９１】
　図１１は、本発明が適用される一実施例による、空間的隣接ブロックが用いた視点間動
きベクトルの頻度値を考慮して優先順位テーブルを選択する方法を示す図である。
【００９２】
　図１１を参照すると、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルを導出することができ
る（Ｓ１１００）。前述した通り、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルも現在テク
スチャブロックの視点間動きベクトルを導出する方法で導出することができる。したがっ
て、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルは、空間的視点間動きベクトル、時間的視
点間動きベクトル及び視差ベクトルのいずれかから導出することができる。その後、空間
的隣接ブロックの視点間動きベクトルが空間的視点間動きベクトルから導出されたか、時
間的視点間動きベクトルから導出されたか、又は視差ベクトルから導出されたかによって
、空間的隣接ブロックを分類することができる（Ｓ１１１０）。この分類過程を通じて空
間的視点間動きベクトル、時間的視点間動きベクトル及び視差ベクトルの中から最高頻度
で用いられるベクトルを決定することができる（Ｓ１１２０）。最高頻度で用いられるベ
クトルによって現在テクスチャブロックのための優先順位テーブルを選択することができ
る（Ｓ１１３０）。例えば、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルを導出する際に、
空間的視点間動きベクトルが最高頻度で用いられた場合、現在テクスチャブロックは、空
間的視点間動きベクトルが最優先順位を有するテーブルを選択してもよい。そうでない場
合、現在テクスチャブロックは、時間的視点間動きベクトルが最優先順位を有するテーブ
ルを選択してもよい。
【００９３】
　図１２は、本発明が適用される一実施例による、空間的隣接ブロックの視点間動きベク
トルタイプを考慮して優先順位テーブルを選択する方法を示す図である。
【００９４】
　図１２を参照すると、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルタイプを確認すること
ができる（Ｓ１２００）。換言すれば、視点間動きベクトルが空間的視点間動きベクトル
から導出されたか、時間的視点間動きベクトルから導出されたか、又は視差ベクトルから
導出されたかを確認することができる。空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルタイプ
によって、各空間的隣接ブロックに対するベクトルタイプインデクスを決定することがで
きる（Ｓ１２１０）。ベクトルタイプインデクスは、空間的隣接ブロックの視点間動きベ
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クトルが空間的視点間動きベクトルから導出されたか、時間的視点間動きベクトルから導
出されたか、又は視差ベクトルから導出されたかを示す情報であってよい。例えば、空間
的視点間動きベクトルから導出された場合には、対応する空間的隣接ブロックに対するベ
クトルタイプインデクスを０に決定でき、時間的視点間動きベクトルから導出された場合
には、ベクトルタイプインデクスを１に決定でき、視差ベクトルから導出された場合には
ベクトルタイプインデクスを２に設定できる。この決定された空間的隣接ブロックのベク
トルタイプインデクスに基づいて現在テクスチャブロックの優先順位テーブルを決定する
ことができる（Ｓ１２２０）。例えば、表５のように、空間的隣接ブロックのベクトルタ
イプインデクスとこれに対応する優先順位テーブルインデクスとで構成されたテーブルを
用いることができる。一方、表５では、理解の便宜上、空間的隣接ブロックとして左の隣
接ブロックと上の隣接ブロックだけを取り上げたが、これに限定されず、優先順位テーブ
ルインデクスは表４に基づく。
【００９５】
【表５】

【００９６】
　空間的隣接ブロックのうち左の隣接ブロックの視点間動きベクトルが空間的視点間動き
ベクトルから導出された場合、左の隣接ブロックに対するベクトルタイプインデクスは０
と決定することができる。また、上の隣接ブロックも空間的視点間動きベクトルから導出
された場合、上の隣接ブロックに対するベクトルタイプインデクスは０と決定することが
できる。表５を参照すると、左の隣接ブロックと上の隣接ブロックのベクトルタイプイン
デクスがそれぞれ０である場合、現在テクスチャブロックの優先順位テーブルインデクス
は０と決定される。したがって、現在テクスチャブロックは、空間的視点間動きベクトル
を最優先順位として有するテーブルを用いることができる。
【００９７】
　又は、左の隣接ブロックの視点間動きベクトルが視差ベクトルから導出された場合、左
の隣接ブロックに対するベクトルタイプインデクスは２と決定することができる。上の隣
接ブロックの視点間動きベクトルが時間的視点間動きベクトルから導出された場合、上の
隣接ブロックに対するベクトルタイプインデクスは１と決定することができる。この場合
、現在テクスチャブロックの優先順位テーブルインデクスは２と決定される。すなわち、
現在テクスチャブロックは、視差ベクトルを最優先順位として有するテーブルを用いるこ
とができる。
【００９８】
　Ｓ１２２０で決定された優先順位テーブルによる優先順位を考慮して、現在テクスチャ
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ブロックの視点間動きベクトルを導出することができる（Ｓ１２３０）。
【００９９】
　図１３は、本発明が適用される一実施例による、状態変数を用いて優先順位を決定する
方法を示す図である。
【０１００】
　図１３を参照すると、現在テクスチャブロック以前に符号化されたブロックに対する状
態変数を決定することができる（Ｓ１３００）。ここで、状態変数は、現在テクスチャブ
ロック以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトルが空間的視点間動きベクトルか
ら導出されるか、又は時間的視点間動きベクトルから導出されるかを示す変数を意味する
。例えば、以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトルが空間的隣接ブロックの視
点間動きベクトルから導出された場合には、以前に符号化されたブロックの状態変数を０
に設定でき、時間的隣接ブロックの視点間動きベクトルから導出された場合には状態変数
を１に設定できる。又は、逆に、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルから導出され
た場合には０に、時間的隣接ブロックの視点間動きベクトルから導出された場合には１に
、状態変数をそれぞれ設定してもよい。
【０１０１】
　該決定された以前に符号化されたブロックの状態変数に基づいて、現在テクスチャブロ
ックの視点間動きベクトル候補間の優先順位を決定することができる（Ｓ１３１０）。例
えば、以前に符号化されたブロックの状態変数が空間的視点間動きベクトルから導出され
ることを示す値に設定された場合、現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補の
うち空間的視点間動きベクトルに高い優先順位を与えることができる。一方、以前に符号
化されたブロックの状態変数が時間的視点間動きベクトルから導出されることを示す値に
設定された場合には、時間的視点間動きベクトルに高い優先順位を与えることができる。
又は、表４で説明したように、複数個の優先順位テーブルを定義する場合には、下記の表
６のように、状態変数とそれに対応する優先順位テーブルインデクスで構成されたテーブ
ルを用いて視点間動きベクトル候補間の優先順位を決定してもよい。
【０１０２】
【表６】

【０１０３】
　表６を参照すると、以前に符号化されたブロックの状態変数が０の場合、換言すれば、
以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトルが空間的視点間動きベクトルから導出
された場合、現在テクスチャブロックの優先順位テーブルインデクスは０と決定され、こ
れによって、現在テクスチャブロックは、空間的視点間動きベクトルが最優先順位を有す
るテーブルを用いることができる。一方、以前に符号化されたブロックの状態変数が１の
場合は、現在テクスチャブロックの優先順位テーブルインデクスは１と決定され、これに
よって、現在テクスチャブロックは、時間的視点間動きベクトルが最優先順位を有するテ
ーブルを用いることができる。
【０１０４】
　該決定された優先順位に基づいて現在テクスチャブロックの視点間動きベクトルを導出
することができる（Ｓ１３２０）。一方、現在テクスチャブロックの状態変数は、以降に
符号化されるブロックの優先順位を決定するときに用いることができる。したがって、Ｓ
１３２０で導出された視点間動きベクトルに基づいて現在テクスチャブロックに対する状
態変数を更新する必要がある。そのために、現在テクスチャブロックの視点間動きベクト
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ルタイプと以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトルタイプとを比較することが
できる（Ｓ１３３０）。例えば、以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトルが空
間的視点間動きベクトルから導出されるため、状態変数が０に設定され、これによって、
現在テクスチャブロックの視点間動きベクトル候補のうち空間的視点間動きベクトルに高
い優先順位を与えると仮定しよう。この場合、現在テクスチャブロックは、最優先順位を
有する空間的隣接ブロックに関して視点間動きベクトルが存在するかを探索することがで
き、これによって、空間的隣接ブロックの視点間動きベクトルから現在テクスチャブロッ
クの視点間動きベクトルを導出することができる。このような場合は、現在テクスチャブ
ロックの視点間動きベクトルタイプと以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトル
タイプとが同一であると判断できる。しかし、空間的隣接ブロックが利用可能でないと判
断される場合、現在テクスチャブロックは、次優先順位を有する候補（例えば、時間的隣
接ブロック）に関して視点間動きベクトルが存在するかを探索し、これによって、現在テ
クスチャブロックは、次優先順位を有する候補の視点間動きベクトルから視点間動きベク
トルを導出することができる。このような場合は、両者の視点間動きベクトルタイプが互
いに異なると判断できる。Ｓ１３３０の比較の結果、両者の視点間動きベクトルタイプが
互いに異なると判断される場合は、Ｓ１３２０で導出された現在テクスチャブロックの視
点間動きベクトルタイプに基づいて状態変数を更新することができる（Ｓ１３４０）。例
えば、以前に符号化されたブロックの視点間動きベクトルが空間的視点間動きベクトルか
ら導出されるため、状態変数が０に設定されたが、現在テクスチャブロックの視点間動き
ベクトルが時間的視点間動きベクトルから導出された場合は、状態変数を１に更新するこ
とができる。一方、両者の視点間動きベクトルタイプが同一である場合は、以前に符号化
されたブロックの状態変数を同様に維持することができる。
【０１０５】
　上述した視点間動きベクトル候補を入力とする統計関数を用いて現在テクスチャブロッ
クの視点間動きベクトルを導出することができる。例えば、視点間動きベクトル候補の中
央値（ｍｅｄｉａｎ）、最頻値、平均値などから現在テクスチャブロックの視点間動きベ
クトルを導出することができる。このとき、統計関数に入力された候補は、空間的視点間
動きベクトル、時間的視点間動きベクトル及び視差ベクトルをすべて含んでもよい。又は
、各カテゴリ別に優先順位に従って探索して、最初に取得された視点間動きベクトルだけ
を統計関数の入力として用いてもよい。又は、特定カテゴリに属する候補だけを用いるよ
うに制限してもよい。例えば、ａ）空間的視点間動きベクトル及び時間的視点間動きベク
トル、ｂ）空間的視点間動きベクトル及び視差ベクトル、ｃ）時間的視点間動きベクトル
及び視差ベクトルのように、特定カテゴリ間の組合せに属した候補だけを統計関数の入力
として用いてもよい。
【０１０６】
　一つの現在テクスチャブロックに対して２つ以上の視点間動きベクトルを導出してもよ
い。すなわち、視点間動きベクトル候補の中から２つ以上の視点間動きベクトルを決定し
、現在テクスチャブロックの動きベクトルを導出する際にそれらを動きベクトルリストに
含めて活用してもよい。複数個の視点間動きベクトルを導出する方法について説明すると
、カテゴリごとに少なくとも一つの視点間動きベクトルを取得することができる。例えば
、空間的隣接ブロックから少なくとも一つの視点間動きベクトルを取得し、時間的隣接ブ
ロックから少なくとも一つの視点間動きベクトルを取得することができる。また、空間的
隣接ブロックを、左下の隣接ブロック及び左の隣接ブロックを含む第１グループと、右上
の隣接ブロック、上の隣接ブロック及び左上の隣接ブロックを含む第２グループと、に分
け、グループごとに視点間動きベクトルを取得してもよい。また、グループごとに既に決
定された優先順位に従って視点間動きベクトルを取得し、最初に取得された視点間動きベ
クトルを各グループの視点間動きベクトル代表値に設定してもよい。
【０１０７】
　一方、複数個の視点間動きベクトルを導出する場合、同一の値を有する視点間動きベク
トルが存在することがある。そのため、現在テクスチャブロックの動きベクトルリストに
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【０１０８】
　以上説明してきた実施例は、本発明の構成要素及び特徴を所定の形態で結合したもので
ある。各構成要素又は特徴は、別の明示的な言及がない限り、選択的なものとして考慮し
なければならない。各構成要素又は特徴は、他の構成要素又は特徴と結合されない形態で
実施してもよいし、一部の構成要素及び／又は特徴を結合して本発明の実施例を構成して
もよい。本発明の実施例で説明される動作の順序は変更してもよい。ある実施例の一部の
構成又は特徴は他の実施例に含めてもよいし、他の実施例の対応する構成又は特徴に置き
換えてもよい。
【０１０９】
　以上で説明した通り、本発明の適用される復号／符号化装置は、デジタルマルチメディ
ア放送（ＤＭＢ）のようなマルチメディア放送の送／受信装置に含めて、ビデオ信号及び
データ信号などを復号するために用いることができる。また、マルチメディア放送の送／
受信装置は移動体通信端末機を含むことができる。
【０１１０】
　また、本発明の適用される復号／符号化方法は、計算機で実行するためのプログラムと
して製作して、計算機が読み取り可能な記録媒体に記憶させることができ、本発明による
データ構造を有するマルチメディアデータも、計算機が読み取り可能な記録媒体に記憶さ
せることができる。計算機が読み取り可能な記録媒体は、計算機システムによって読み取
り可能なデータを記憶可能ないずれの種類の記憶装置も含む。計算機が読み取り可能な記
録媒体の例には、ＲＯＭ、ＲＡＭ、ＣＤ－ＲＯＭ、磁気テープ、フレキシブルディスク、
光データ記憶装置などがあり、さらに、搬送は（例えば、インターネットを介した伝送の
形態）として具現されるものも含む。また、上記の符号化方法によって生成されたビット
ストリームは、計算機が読み取り可能な記録媒体に記憶させてもよいし、有線／無線通信
網を介して伝送してもよい。
【産業上の利用可能性】
【０１１１】
　本発明は、ビデオ信号を符号化するために用いることができる。
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