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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　マージモードにおける映像復号化方法において、
　利用可能な空間及び時間マージ候補を利用してマージリストを構築するステップ；
　マージインデックスに対応する前記マージリスト内のマージ候補を現在予測ユニットの
動き情報に設定するステップ；
　前記動き情報を利用して現在予測ユニットの予測ブロックを生成するステップ；及び、
　量子化係数成分を逆スキャンして量子化ブロックを生成し、量子化パラメータを利用し
て前記量子化ブロックを逆量子化し、前記逆量子化されたブロックを逆変換して残差ブロ
ックを生成するステップ；を含み、
　現在予測ユニットが水平非対称分割により分割された２番目の予測ユニットの場合、前
記予測ユニットの上側予測ユニットに対応する空間マージ候補は、前記マージリストから
排除され、
　前記量子化パラメータは、量子化ユニット毎に誘導され、前記量子化ユニットの最小サ
イズは、ピクチャパラメータセットによって決定され、
　前記時間マージ候補ブロックの動きベクトルは、前記時間マージ候補ブロックの位置に
対応する動きベクトル格納ユニットの動きベクトルであることを特徴とする方法。
【請求項２】
　現在予測ユニットの参照ピクチャインデックスと前記動きベクトルは、マージインデッ
クスにより特定されるマージ候補の参照ピクチャインデックスと動きベクトルであること



(2) JP 5837992 B2 2015.12.24

10

20

30

40

50

を特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記量子化パラメータは、差分量子化パラメータ及び量子化パラメータ予測子を利用し
て誘導されることを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記量子化パラメータ予測子は、左側量子化パラメータ、上側量子化パラメータ及び以
前量子化パラメータのうち少なくとも２個が有効の場合、予め決められた順序に決定され
る有効の２個の量子化パラメータの平均値であることを特徴とする請求項３に記載の方法
。
【請求項５】
　前記時間マージ候補の参照ピクチャインデックスは、０に設定されることを特徴とする
請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　前記時間マージ候補の動きベクトルは、時間マージ候補ピクチャ内の時間マージ候補ブ
ロックの動きベクトルであり、前記時間マージ候補ブロックの位置は、ＬＣＵ内での現在
ブロックの位置によって決定されることを特徴とする請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記動きベクトル格納ユニットは、１６×１６であることを特徴とする請求項１に記載
の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
本発明は、映像復号化方法に関し、より詳しくは、空間及び時間マージ候補を利用してマ
ージリストを構築することによって、マージモードにおける動き情報を誘導する方法に関
する。
 
【背景技術】
【０００２】
映像データを圧縮する方法には、ＭＰＥＧ－２、ＭＰＥＧ－４及びＨ．２６４／ＭＰＥＧ
－４　ＡＶＣがある。前記方法によると、一つのピクチャが複数個のマクロブロックに分
割され、イントラ予測又はインター予測を利用して予測ブロックを生成することによって
、各々のマクロブロックを符号化して映像を符号化する。原本ブロックと予測ブロックと
の間の残差ブロックが変換されて変換ブロックを生成し、変換ブロックは、量子化パラメ
ータと予め決められた量子化マトリクスを利用して量子化される。量子化ブロックの量子
化係数は、予め決められたスキャンパターンを利用してスキャンされ、エントロピー符号
化される。前記量子化パラメータは、マクロブロック毎に調節され、以前量子化パラメー
タを利用して符号化される。
【０００３】
Ｈ．２６４／ＭＰＥＧ－４　ＡＶＣでは、時間的重複性を除去するために、連続されるピ
クチャ間の動き予測が利用される。時間的重複性を検出するために、現在ブロックの動き
を予測するために複数個の参照ピクチャが検査され、予測ブロックを生成するために動き
情報を利用して動き補償が実行される。動き情報は、一つ以上の参照ピクチャインデック
スと一つ以上の動きベクトルとを含む。
【０００４】
Ｈ．２６４／ＭＰＥＧ－４　ＡＶＣによると、動きベクトルのみが隣接動きベクトルを利
用して予測符号化され、参照ピクチャインデックスは、隣接参照ピクチャインデックスを
利用せずに符号化される。
【０００５】
しかし、多様なサイズを利用してインター予測が実行されると、現在ブロックの動き情報
と一つ以上の隣接ブロックの動き情報との間の連関性が増加するようになる。また、映像
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の動きが停止し、又は遅く動く場合は、ピクチャサイズが増加するにつれて、現在ブロッ
クの動きベクトルと参照ピクチャ内の隣接ブロックの動きベクトルとの間の連関性が大き
くなる。したがって、前述した従来の圧縮方法では、ピクチャのサイズが高画質サイズ（
ＨＤ　ｓｉｚｅ）より大きくなり、多様なサイズが動き予測及び動き補償に使われる場合
、動き情報の圧縮効率が落ちる問題がある。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
本発明が達成しようとする目的は、空間及び時間マージ候補を利用してマージリストを構
築することによって、映像復号化方法を提供することである。
 
【課題を解決するための手段】
【０００７】
本発明による映像復号化方法は、利用可能な空間及び時間マージ候補を利用してマージリ
ストを構築し、マージインデックスに対応するマージリスト内のマージ候補を現在予測ユ
ニットの動き情報に設定して予測ブロックを生成し、量子化係数成分を逆スキャンして量
子化ブロックを生成し、量子化ブロックを逆量子化して逆変換して残差ブロックを生成す
る。現在予測ユニットが水平非対称分割により分割された２番目の予測ユニットの場合、
前記予測ユニットの上側予測ユニットに対応する空間マージ候補は、前記マージリストか
ら排除される。
本発明はさらに、たとえば、以下を提供する。
（項目１）
現在予測ユニットの動き情報を誘導する方法において、
ビットストリームからマージインデックスを抽出するステップ；
利用可能な空間及び時間マージ候補を利用してマージリストを構築するステップ；
前記マージインデックスを利用してマージリスト上のマージ候補の中からマージ予測子を
選択するステップ；及び、
前記マージ予測子の動き情報を前記現在予測ユニットの動き情報として設定するステップ
；を含み、
前記時間マージ候補は、参照ピクチャインデックス及び動き情報を含み、前記時間マージ
候補の参照ピクチャインデックスは、０に設定され、時間マージ候補ピクチャの時間マー
ジ候補ブロックの動きベクトルが前記時間マージ候補の動きベクトルとして設定されるこ
とを特徴とする方法。
（項目２）
現在スライスがＰスライスの場合、前記時間マージ候補ピクチャは、参照ピクチャリスト
０の参照ピクチャの中から選択されることを特徴とする項目１に記載の方法。
（項目３）
前記時間マージ候補ブロックは、現在予測ユニットの位置に基づいて決定されることを特
徴とする項目１に記載の方法。
（項目４）
第１の候補ブロックが利用可能な場合、前記第１の候補ブロックが時間マージ候補ブロッ
クになり、第１の候補ブロックが利用可能でない場合、第２の候補ブロックが時間マージ
候補ブロックになることを特徴とする項目１に記載の方法。
（項目５）
前記第１の候補ブロックは、右下側コーナーブロック又は動きベクトル格納ユニット内の
前記右下側コーナーブロックの位置に基づいて変更されたブロックであることを特徴とす
る項目４に記載の方法。
（項目６）
前記動きベクトル格納ユニットは、１６×１６であることを特徴とする項目４に記載の方
法。
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（項目７）
現在予測ユニットが下側ＬＣＵと接する場合、前記第１の候補ブロックは、利用可能でな
いと設定されることを特徴とする項目４に記載の方法。
 
【発明の効果】
【０００８】
本発明による方法では、利用可能な空間及び時間マージ候補を利用してマージリストを構
築し、マージインデックスに対応するマージリスト内のマージ候補を現在予測ユニットの
動き情報に設定して予測ブロックを生成し、量子化係数成分を逆スキャンして量子化ブロ
ックを生成し、量子化ブロックを逆量子化して逆変換して残差ブロックを生成する。現在
予測ユニットが水平非対称分割により分割された２番目の予測ユニットの場合、前記予測
ユニットの上側予測ユニットに対応する空間マージ候補は、前記マージリストから排除さ
れる。したがって、多様なマージ候補を利用して動き情報の符号化効率が向上する。また
、参照ピクチャの動き情報を適応的に格納し、時間マージ候補を適応的に生成することに
よって、符号化効率を向上させると共に、符号器及び復号器の演算複雑度を減らすことが
できる。
【図面の簡単な説明】
【０００９】
【図１】本発明による映像符号化装置を示すブロック図である。
【図２】本発明によるインター予測モードにおける映像データを符号化する方法を説明す
るフローチャートである。
【図３】本発明によるマージモードにおける動き情報を符号化する方法を説明するフロー
チャートである。
【図４】本発明による空間マージ候補ブロックの位置を説明する概念図である。
【図５】本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る概念図である。
【図６】本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る他の概念図である。
【図７】本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る他の概念図である。
【図８】本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る他の概念図である。
【図９】本発明による時間マージ候補ブロックの位置を説明する概念図である。
【図１０】本発明による動き情報を格納する方法を説明する概念図である。
【図１１】本発明による映像復号化装置を示すブロック図である。
【図１２】本発明によるインター予測モードにおける映像を復号化する方法を説明するフ
ローチャートである。
【図１３】本発明によるマージモードにおける動き情報を誘導する方法を説明するフロー
チャートである。
【図１４】本発明によるインター予測モードにおける残差ブロックを生成する過程を説明
するフローチャートである。
【図１５】本発明による量子化パラメータを誘導する方法を説明するフローチャートであ
る。
【発明を実施するための形態】
【００１０】
以下、本発明の多様な実施例を例示図面を参照して詳細に説明する。本発明は、多様な変
更を加えることができ、多様な実施例を有することができる。また、本発明を特定の実施
形態に対して限定するものではなく、本発明の思想及び技術範囲に含まれる全ての変更、
均等物乃至代替物を含むと理解しなければならない。各図面の説明において、類似の構成
要素に対して類似の参照符号を使用した。
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【００１１】
本発明による映像符号化装置及び映像復号化装置は、パソコン、個人携帯端末、移動マル
チメディアプレーヤー、スマートフォン又は無線通信ターミナルなどのようにユーザター
ミナルである。前記映像符号化装置及び映像復号化装置は、多様な機器と通信する通信ユ
ニットと、映像を符号化又は復号化するために多様なプログラムとデータを格納するため
のメモリとを具備する。
【００１２】
図１は、本発明による映像符号化装置１００を示すブロック図である。
【００１３】
図１を参照すると、本発明による映像符号化装置１００は、ピクチャ分割部１１０、イン
トラ予測部１２０、インター予測部１３０、変換部１４０、量子化部１５０、スキャニン
グ部１６０、エントロピー符号化部１７０、逆量子化／逆変換部１８０、後処理部１９０
及びピクチャ格納部１９５を含む。
【００１４】
ピクチャ分割部１１０は、ピクチャ又はスライスを複数個のＬＣＵ（Ｌａｒｇｅｓｔ　Ｃ
ｏｄｉｎｇ　Ｕｎｉｔ）に分割し、前記各々のＬＣＵを一つ以上のコーディングユニット
に分割する。ＬＣＵのサイズは、３２×３２、６４×６４又は１２８×１２８である。ピ
クチャ分割部１１０は、各コーディングユニットの予測モード及び分割モード（ｐａｒｔ
ｉｔｉｏｎｉｎｇ　ｍｏｄｅ）を決定する。
【００１５】
一つのＬＣＵは、１個又は複数個のコーディングユニット（ｃｏｄｉｎｇ　ｕｎｉｔ）を
含む。前記ＬＣＵは、分割構造を示すために、再帰的クワッドツリー構造（ｒｅｃｕｒｓ
ｉｖｅ　ｑｕａｄｔｒｅｅ　ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ）を有する。コーディングユニットの最
大サイズ及び最小サイズを示す情報がシーケンスパラメータセット（ｓｅｑｕｅｎｃｅ　
ｐａｒａｍｅｔｅｒ　ｓｅｔ）に含まれる。前記分割構造は、１個又は複数個の分割コー
ディングユニットフラグ（ｓｐｌｉｔ＿ｃｕ＿ｆｌａｇ）を利用して特定される。コーデ
ィングユニットは、２Ｎ×２Ｎのサイズを有する。ＬＣＵのサイズが６４×６４であり、
且つ最小コーディングユニット（ＳＣＵ：ｓｍａｌｌｅｓｔ　ｃｏｄｉｎｇ　ｕｎｉｔ）
が８×８の場合、コーディングユニットは、６４×６４、３２×３２、１６×１６又は８
×８である。
【００１６】
コーディングユニットは、１個又は複数個の予測ユニット（ｐｒｅｄｉｃｔｉｏｎ　ｕｎ
ｉｔ）を含む。イントラ予測において、前記予測ユニットのサイズは、２Ｎ×２Ｎ又はＮ
×Ｎである。インター予測において、前記予測ユニットのサイズは、前記分割モードによ
り特定される。コーディングユニットが対称に分割されると、分割モードは、２Ｎ×２Ｎ
、２Ｎ×Ｎ、Ｎ×２Ｎ及びＮ×Ｎのうち一つである。コーディングユニットが非対称に分
割されると、分割モードは、２Ｎ×ｎＵ、２Ｎ×ｎＤ、ｎＬ×２Ｎ及びｎＲ×２Ｎのうち
一つである。ハードウェアの複雑度を減らすために、コーディングユニットのサイズに基
づいて分割モードが許容される。コーディングユニットが最小サイズを有する場合、非対
称分割が許容されない。また、コーディングユニットが最小サイズを有する場合、Ｎ×Ｎ
分割モードが許容されない。
【００１７】
コーディングユニットは、１個又は複数個の変換ユニット（ｔｒａｎｓｆｏｒｍ　ｕｎｉ
ｔ）を含む。変換ユニットは、分割構造を示すために、再帰的クワッドツリー構造（ｒｅ
ｃｕｒｓｉｖｅ　ｑｕａｄｔｒｅｅ　ｓｔｒｕｃｔｕｒｅ）を有する。分割構造は、１個
又は複数個の分割変換ユニットフラグ（ｓｐｌｉｔ＿ｔｕ＿ｆｌａｇ）により表現される
。変換ユニットの最大サイズ及び最小サイズを示すパラメータがシーケンスパラメータセ
ットに含まれる。
【００１８】
イントラ予測部１２０は、現在予測ユニットのイントラ予測モードを決定し、前記イント
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ラ予測モードを利用して予測ブロックを生成する。
【００１９】
インター予測部１３０は、ピクチャ格納部１９５に格納されている一つ以上の参照ピクチ
ャを利用して現在予測ユニットの動き情報を決定し、前記予測ユニットの予測ブロックを
生成する。前記動き情報は、参照ピクチャを示す一つ以上の参照ピクチャインデックスと
、一つ以上の動きベクトルとを含む。
【００２０】
変換部１４０は、残差ブロックを変換して変換ブロックを生成する。前記残差ブロックは
、変換ユニットのサイズを有する。予測ユニットが変換ユニットより大きい場合、現在ブ
ロックと予測ブロックとの間の残差信号は、複数個の残差ブロックに分割される。
【００２１】
量子化部１５０は、前記変換ブロックを量子化するための量子化パラメータを決定する。
量子化パラメータは、量子化ステップサイズを意味する。量子化パラメータは、量子化ユ
ニット毎に決定される。量子化ユニットのサイズは、変更されることができ、コーディン
グユニットの許容可能なサイズのうち一つである。コーディングユニットのサイズが最小
サイズより大きい又は同じ場合、前記コーディングユニットは、量子化ユニットになる。
複数個のコーディングユニットが最小サイズの量子化ユニットに含まれることもできる。
量子化ユニットの最小サイズは、ピクチャ毎に決定され、量子化ユニットの最小サイズを
特定するパラメータは、ピクチャパラメータセット（ｐｉｃｔｕｒｅ　ｐａｒａｍｅｔｅ
ｒ　ｓｅｔ）に含まれる。
【００２２】
量子化部１５０は、量子化パラメータ予測子を生成し、量子化パラメータから量子化パラ
メータ予測子を減算して差分量子化パラメータを生成する。前記差分量子化パラメータは
、符号化される。
【００２３】
前記量子化パラメータ予測子は、隣接コーディングユニットの量子化パラメータ及び以前
コーディングユニットの量子化パラメータを利用して下記のように生成される。
【００２４】
左側量子化パラメータ、上側量子化パラメータ及び以前量子化パラメータは、前記順序通
りに検索される。少なくとも２個の量子化パラメータが利用可能な場合、前記順序に検索
される最初の２個の利用可能な量子化パラメータの平均値を量子化パラメータ予測子に設
定し、一つの量子化パラメータのみが利用可能な場合は、前記利用可能な量子化パラメー
タが量子化パラメータ予測子に設定される。即ち、前記上側及び左側量子化パラメータが
利用可能な場合、前記上側及び左側量子化パラメータの平均値が前記量子化パラメータ予
測子に設定される。前記上側及び左側量子化パラメータのうち一つのみが利用可能な場合
、前記利用可能な量子化パラメータと前記以前パラメータの平均値が前記量子化パラメー
タ予測子に設定される。前記上側及び左側量子化パラメータが両方とも利用可能でない場
合、前記以前量子化パラメータが前記量子化パラメータ予測子に設定される。前記平均値
は、四捨五入した値である。
【００２５】
前記差分量子化パラメータは、二進化過程を介して前記差分量子化パラメータの絶対値を
示すビン（ｂｉｎ）と前記差分量子化パラメータの符号を示すビンに変換され、前記ビン
は、算術符号化される。ｄＱＰの絶対値が０の場合、符号を示すビンは省略されることが
できる。トランケーテッドユーナリ（ｔｒｕｎｃａｔｅｄ　ｕｎａｒｙ）方式が前記絶対
値の二進化表現に使われる。
【００２６】
量子化部１５０は、量子化マトリクス及び量子化パラメータを利用して変換ブロックを量
子化することによって量子化ブロックを生成する。量子化ブロックは、逆量子化／逆変換
部１８０に提供される。
【００２７】
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スキャニング部１６０は、量子化ブロックにスキャンパターンを適用する。
【００２８】
インター予測では、エントロピー符号化のためにＣＡＢＡＣが使われると、対角線スキャ
ンがスキャンパターンとして使われる。量子化ブロックの量子化係数は、量子化係数成分
に分離される。前記量子化係数成分は、重要フラグ（ｓｉｇｎｉｆｉｃａｎｔ　ｆｌａｇ
ｓ）、係数符号（ｃｏｅｆｆｉｃｉｅｎｔ　ｓｉｇｎｓ）及び係数レベル（ｃｏｅｆｆｉ
ｃｉｅｎｔ　ｌｅｖｅｌｓ）である。対角線スキャンが前記係数成分の各々に適用される
。重要フラグは、対応する量子化係数が０であるか否かを示す。係数符号は、０でない量
子化係数の符号を示す。係数レベルは、０でない量子化係数の絶対値を示す。
【００２９】
変換ユニットのサイズが予め決められたサイズより大きい場合、前記量子化ブロックは、
複数個のサブセットに分割され、対角線スキャンが各サブセットに適用される。各サブセ
ットの重要フラグ、係数符号及び係数レベルが前記対角線スキャンによって各々スキャン
される。前記予め決められたサイズは、４×４である。前記サブセットは、１６個の変換
係数を含む４×４ブロックである。
【００３０】
サブセットをスキャンするためのスキャンパターンは、前記各サブセットの量子化された
変換係数をスキャンするためのスキャンパターンと同じである。各サブセットの重要フラ
グ、係数符号及び係数レベルは、逆方向にスキャンされる。前記サブセットも逆方向にス
キャンされる。
【００３１】
０でない最後の係数位置を示すパラメータが符号化され、復号器に送信される。前記パラ
メータは、量子化ブロック内の０でない最後の量子化係数の位置を示す。ノンゼロサブセ
ットフラグ（ｎｏｎ－ｚｅｒｏ　ｓｕｂｓｅｔ　ｆｌａｇｓ）が最初のサブセット及び最
後のサブセット以外のサブセットに対して定義され、復号器側に送信される。前記最初の
サブセットは、ＤＣ係数を含む。前記最後のサブセットは、０でない最後の量子化係数を
含む。前記ノンゼロサブセットは、サブセットが０でない係数を含むかどうかを示す。
【００３２】
エントロピー符号化部１７０は、スキャニング部１６０から受信されるスキャンされた係
数成分、イントラ予測部１２０から受信されるイントラ予測情報、インター予測部１３０
から受信される動き情報などをエントロピー符号化する。
【００３３】
逆量子化／逆変換部１８０は、量子化ブロックの量子化された変換係数を逆量子化し、逆
量子化ブロックを逆変換して残差信号を生成する。
【００３４】
後処理部１９０は、復元されたピクチャで発生するブロッキングアーチファクトを除去す
るためのデブロッキングフィルタリング過程を実行する。
【００３５】
ピクチャ格納部１９５は、後処理部１９０から後処理された映像を受信し、ピクチャ単位
に前記映像を格納する。ピクチャは、フレーム又はフィールドである。
【００３６】
図２は、本発明によるインター予測モードにおける映像データを符号化する方法を説明す
るフローチャートである。
【００３７】
現在ブロックの動き情報が決定される（Ｓ１１０）。現在ブロックは、予測ユニットであ
る。現在ブロックのサイズは、コーディングユニットのサイズ及び分割モードにより決定
される。
【００３８】
動き情報は、予測タイプによって変わる。予測タイプが単方向予測の場合、前記動き情報
は、参照リスト０のピクチャを特定する参照インデックスと、一つの動きベクトルとを含
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む。予測タイプが両方向予測の場合、前記動き情報は、参照リスト０のピクチャ及び参照
リスト１のピクチャを特定する２個の参照インデックスと、リスト０動きベクトル及びリ
スト１動きベクトルとを含む。
【００３９】
前記動き情報を利用して現在ブロックの予測ブロックが生成される（Ｓ１２０）。動きベ
クトルが画素位置を示す場合、前記動きベクトルにより特定される参照ピクチャのブロッ
クを複写して予測ブロックを生成する。前記動きベクトルがサブ画素位置を示す場合、予
測ブロックは、参照ピクチャの画素を補間して生成される。
【００４０】
前記現在ブロックと予測ブロックを利用して残差ブロックが生成される（Ｓ１３０）。
【００４１】
残差ブロックは、変換ユニットと同じサイズを有する。予測ユニットが変換ユニットより
大きい場合、現在ブロックと予測ブロックとの間の残差信号は、複数個の残差ブロックに
分けられる。
【００４２】
前記残差ブロックが符号化される（Ｓ１４０）。残差ブロックは、図１の変換部１４０、
量子化部１５０、スキャニング部１６０及びエントロピー符号化部１７０により符号化さ
れる。
【００４３】
前記動き情報が符号化される（Ｓ１５０）。動き情報は、現在ブロックの空間候補と時間
候補を利用して予測符号化されることができる。動き情報は、スキップモード、マージモ
ード又はＡＭＶＰモードに符号化される。スキップモードにおいて、予測ユニットは、コ
ーディングユニットのサイズを有し、動き情報は、マージモードと同様の方法により符号
化される。マージモードにおいて、現在予測ユニットの動き情報は、一つの候補の動き情
報と同じである。ＡＭＶＰモードにおいて、動き情報の動きベクトルは、一つ以上の動き
ベクトル候補を利用して予測符号化される。
【００４４】
図３は、本発明によるマージモードにおける動き情報を符号化する方法を説明するフロー
チャートである。
【００４５】
空間マージ候補が誘導される（Ｓ２１０）。図４は、本発明による空間マージ候補ブロッ
クの位置を説明する概念図である。
【００４６】
図４に示すように、マージ候補ブロックは、現在ブロックの利用可能な左側ブロック（ブ
ロックＡ）、利用可能な上側ブロック（ブロックＢ）、利用可能な右上側ブロック（ブロ
ックＣ）又は利用可能な左下側ブロック（ブロックＤ）である。前記ブロックは、予測ブ
ロックである。ブロックＡ、Ｂ、Ｃ及びＤのうち少なくとも一つが利用可能でない場合、
利用可能な左上側ブロック（ブロックＥ）がマージ候補ブロックとして設定される。利用
可能なマージ候補ブロックＮの動き情報が空間マージ候補Ｎに設定される。Ｎは、Ａ、Ｂ
、Ｃ、Ｄ又はＥである。
【００４７】
空間マージ候補は、現在ブロックの形態及び位置によって利用可能でないと設定されるこ
とができる。例えば、コーディングユニットが非対称分割により２個の予測ユニット（ブ
ロックＰ０及びブロックＰ１）に分割されると、ブロックＰ０の動き情報とブロックＰ１
の動き情報が同じでない可能性が高い。したがって、現在ブロックが非対称ブロックＰ１
の場合、図５乃至図８に示すように、ブロックＰ０は、利用可能でないと設定される。
【００４８】
図５は、本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る概念図である。
【００４９】
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図５に示すように、コーディングユニットは、２個の非対称予測ブロックＰ０及び予測ブ
ロックＰ１に分割され、前記分割モードは、ｎＬ×２Ｎモードである。ブロックＰ０のサ
イズは、ｈＮ×２Ｎであり、ブロックＰ１のサイズは、（２－ｈ）Ｎ×２Ｎである。ｈの
値は、１／２である。現在ブロックは、ブロックＰ１である。ブロックＡ、Ｂ、Ｃ、Ｄ及
びＥが空間マージ候補ブロックである。ブロックＰ０は、空間マージ候補ブロックＡであ
る。
【００５０】
本発明では、前記空間マージ候補ブロックＡを利用可能でないと設定してマージ候補リス
トに記載されないようにする。また、前記空間マージ候補ブロックＡと同じ動き情報を有
する前記空間マージ候補ブロックＢ、Ｃ、Ｄ又はＥは、利用可能でないと設定される。
【００５１】
図６は、本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る他の概念図である。
【００５２】
図６に示すように、コーディングユニットは、２個の非対称予測ブロックＰ０及び予測ブ
ロックＰ１に分割され、前記分割モードは、ｎＲ×２Ｎモードである。ブロックＰ０のサ
イズは、（２－ｈ）Ｎ×２Ｎであり、ブロックＰ１のサイズは、ｈＮ×２Ｎである。ｈの
値は、１／２である。現在ブロックは、ブロックＰ１である。ブロックＡ、Ｂ、Ｃ、Ｄ及
びＥが空間マージ候補ブロックである。ブロックＰ０は、空間マージ候補ブロックＡであ
る。
【００５３】
本発明では、前記空間マージ候補ブロックＡを利用可能でないと設定してマージ候補リス
トに記載されないようにする。また、前記空間マージ候補ブロックＡと同じ動き情報を有
する前記空間マージ候補ブロックＢ、Ｃ、Ｄ又はＥは、利用可能でないと設定される。
【００５４】
図７は、本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る他の概念図である。
【００５５】
図７に示すように、コーディングユニットは、２個の非対称予測ブロックＰ０及び予測ブ
ロックＰ１に分割され、前記分割モードは、２Ｎ×ｎＵモードである。ブロックＰ０のサ
イズは、２Ｎ×ｈＮであり、ブロックＰ１のサイズは、２Ｎ×（２－ｈ）Ｎである。ｈの
値は、１／２である。現在ブロックは、ブロックＰ１である。ブロックＡ、Ｂ、Ｃ、Ｄ及
びＥが空間マージ候補ブロックである。ブロックＰ０は、空間マージ候補ブロックＢであ
る。
【００５６】
本発明では、前記空間マージ候補ブロックＢを利用可能でないと設定してマージ候補リス
トに記載されないようにする。また、前記空間マージ候補ブロックＢと同じ動き情報を有
する前記空間マージ候補ブロックＣ、Ｄ又はＥは、利用可能でないと設定される。
【００５７】
図８は、本発明による非対称分割モードにおける空間マージ候補ブロックの位置を説明す
る他の概念図である。
【００５８】
図８に示すように、コーディングユニットは、２個の非対称予測ブロックＰ０及び予測ブ
ロックＰ１に分割され、前記分割モードは、２Ｎ×ｎＤモードである。ブロックＰ０のサ
イズは、２Ｎ×（２－ｈ）Ｎであり、ブロックＰ１のサイズは、２Ｎ×ｈＮである。ｈの
値は、１／２である。現在ブロックは、ブロックＰ１である。ブロックＡ、Ｂ、Ｃ、Ｄ及
びＥが空間マージ候補ブロックである。ブロックＰ０は、空間マージ候補ブロックＢであ
る。
【００５９】
本発明では、前記空間マージ候補ブロックＢを利用可能でないと設定してマージ候補リス
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トに記載されないようにする。また、前記空間マージ候補ブロックＢと同じ動き情報を有
する前記空間マージ候補ブロックＣ、Ｄ又はＥは、利用可能でないと設定される。
【００６０】
また、空間マージ候補ブロックがマージ領域に基づいて利用可能でないと設定されること
もできる。現在ブロックと空間マージ候補ブロックが同じマージ領域に含まれる場合、前
記空間マージ候補ブロックが利用可能でないと設定される。マージ領域は、動き予測が行
われる領域単位であり、前記マージ領域を特定する情報は、ビットストリームに含まれる
。
【００６１】
時間マージ候補が誘導される（Ｓ２２０）。時間マージ候補は、参照ピクチャインデック
スと動きベクトルを含む。
【００６２】
時間マージ候補の参照ピクチャインデックスは、隣接ブロックの一つ以上の参照ピクチャ
インデックスを利用して誘導されることができる。例えば、左側隣接ブロック、上側隣接
ブロック及びコーナー隣接ブロックの参照ピクチャインデックスのうち一つが時間マージ
候補の参照ピクチャインデックスとして設定される。コーナー隣接ブロックは、右上側隣
接ブロック、左下側隣接ブロック及び左上側隣接ブロックのうち一つである。または、複
雑度減少のために、時間マージ候補の参照ピクチャインデックスを０に設定することがで
きる。
【００６３】
時間マージ候補の動きベクトルは、下記のように誘導される。
【００６４】
まず、時間マージ候補ピクチャが決定される。時間マージ候補ピクチャは、時間マージ候
補ブロックを含む。スライス内で一つのマージ候補ピクチャが使われる。時間マージ候補
ピクチャの参照ピクチャインデックスは、０に設定されることもできる。
【００６５】
現在スライスがＰスライスの場合、参照ピクチャリスト０の参照ピクチャのうち一つが時
間マージ候補ピクチャとして設定される。現在スライスがＢスライスの場合、参照ピクチ
ャリスト０と１の参照ピクチャのうち一つが時間マージ候補ピクチャとして設定される。
現在スライスがＢスライスの場合、時間マージ候補ピクチャが参照ピクチャリスト０に属
するか、又は１に属するかを示すリスト指示子は、スライスヘッダに含まれる。時間マー
ジ候補ピクチャを特定する参照ピクチャインデックスは、スライスヘッダに含まれること
ができる。
【００６６】
次に、時間マージ候補ブロックが決定される。図９は、本発明による時間マージ候補ブロ
ックの位置を説明する概念図である。図９に示すように、第１の候補ブロックは、ブロッ
クＣの右下側コーナーブロック（ブロックＨ）である。ブロックＣは、現在ブロックと同
じサイズを有し、同じ位置に存在し、前記時間マージ候補ピクチャに位置する。第２の候
補ブロックは、ブロックＣのセンターの右下側画素を含むブロックである。
【００６７】
時間マージ候補ブロックは、前記第１の候補ブロック及び第２の候補ブロックのうち一つ
である。第１の候補ブロックが利用可能な場合、第１の候補ブロックが時間マージ候補ブ
ロックとして設定される。第１の候補ブロックが利用可能でない場合、第２の候補ブロッ
クが時間マージ候補ブロックとして設定される。第２の候補ブロックが利用可能でない場
合、時間候補ブロックは、利用可能でないと設定される。
【００６８】
時間マージ候補ブロックは、現在ブロックの位置に基づいて決定される。例えば、現在ブ
ロックが下側ＬＣＵと接する場合（即ち、前記第１の候補ブロックが下側ＬＣＵに属する
場合）、前記第１の候補ブロックがＬＣＵ内の一ブロックに変更され、又は利用可能でな
いと設定される。
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【００６９】
また、前記第１及び第２の候補ブロックは、候補ブロックの各位置に基づいて動きベクト
ル格納ユニット内の他のブロックに代替されることができる。前記動きベクトル格納ユニ
ットは、参照ピクチャの動きベクトルを格納する基本ユニットである。
【００７０】
図１０は、本発明による動き情報を格納する方法を説明する概念図である。図１０に示す
ように、動き格納ユニットは、１６×１６である。前記動きベクトル格納ユニットは、１
６個の４×４ブロックに分けられる。動きベクトル格納ユニットが１６×１６ブロックの
場合、動き情報は、前記動きベクトル格納ユニット毎に格納される。動きベクトル格納ユ
ニットが複数個の予測ユニットを含む場合、メモリに格納される動き情報の量を減らすた
めに、前記複数個の予測ユニットのうち予め決められた予測ユニットの動きベクトルがメ
モリに格納される。前記予め決められた予測ユニットは、前記１６個の４×４ブロックの
うち一つをカバーするブロックである。前記予め決められた予測ユニットは、ブロックＣ
３又はブロックＢＲをカバーする予測ユニットである。または、前記予め決められた予測
ユニットは、ブロックＵＬをカバーする予測ユニットである。
【００７１】
したがって、候補ブロックが前記予め決められたブロックを含まない場合、候補ブロック
は、前記予め決められたブロックを含むブロックに変更される。
【００７２】
時間マージ候補ブロックが決定されると、時間マージ候補ブロックの動きベクトルが前記
時間マージ候補の動きベクトルとして設定される。
【００７３】
マージ候補リストが構成される（Ｓ２３０）。利用可能な空間候補及び時間候補が予め決
められた順序にリストされる。空間マージ候補は、Ａ、Ｂ、Ｃ、Ｄ及びＥの順序に４個ま
で含まれることができる。時間マージ候補は、ＢとＣとの間又は空間候補の後に位置する
ことができる。
【００７４】
一つ以上のマージ候補が生成されるべきであるかどうかを判断する（Ｓ２４０）。前記決
定は、前記マージ候補リスト上のマージ候補の数と予め決められた数を比較して実行され
る。前記予め決められた数は、ピクチャ又はスライス毎に決定されることができる。
【００７５】
マージ候補リスト上のマージ候補の数が前記予め決められた数より小さい場合、一つ以上
のマージ候補が生成される（Ｓ２５０）。生成されたマージ候補は、最後の位置のマージ
候補の後に位置する。
【００７６】
利用可能なマージ候補の数が２より大きい又は同じであり、それらのうち、一つがリスト
０動き情報を有し、他の一つがリスト１動き情報を有する場合、リスト０動き情報とリス
ト１動き情報を結合してマージ候補を生成することができる。複数個の組合せが存在する
場合、複数個の候補が生成されることができる。
【００７７】
一つ以上のゼロマージ候補がリストに追加されることもできる。スライスタイプがＰの場
合、前記ゼロマージ候補は、リスト０動き情報のみを有する。スライスタイプがＢの場合
、前記ゼロマージ候補は、リスト０動き情報とリスト１動き情報を有する。
【００７８】
前記マージ候補リストのマージ候補の中からマージ予測子が選択され、前記マージ予測子
を特定するマージインデックスが符号化される（Ｓ２６０）。
【００７９】
図１１は、本発明による映像復号化装置２００を示すブロック図である。
【００８０】
本発明による映像復号化装置２００は、エントロピー復号化部２１０、逆スキャニング部
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２２０、逆量子化部２３０、逆変換部２４０、イントラ予測部２５０及びインター予測部
２６０、後処理部２７０、ピクチャ格納部２８０及び加算部２９０を含む。
【００８１】
エントロピー復号化部２１０は、ＣＡＢＡＤ（ｃｏｎｔｅｘｔ－ａｄａｐｔｉｖｅ　ｂｉ
ｎａｒｙ　ａｒｉｔｈｍｅｔｉｃ　ｄｅｃｏｄｉｎｇ）方法を利用して受信されたビット
ストリームから、イントラ予測情報、インター予測情報及び量子化係数成分を抽出する。
【００８２】
逆スキャニング部２２０は、逆スキャンパターンを量子化係数成分に適用して量子化ブロ
ックを生成する。インター予測では、逆スキャンパターンが対角線スキャンである。量子
化係数成分は、重要フラグ、係数符号及び係数レベルを含む。
【００８３】
変換ユニットのサイズが予め決められたサイズより大きい場合、サブセット単位に重要フ
ラグ、係数符号及び係数レベルが前記対角線スキャンによって各々逆スキャンされてサブ
セットを生成し、前記サブセットが前記対角線スキャンによって逆スキャンされて量子化
ブロックを生成する。前記予め決められたサイズは、４×４である。前記サブセットは、
１６個の変換係数を含む４×４ブロックである。重要フラグ、係数符号及び係数レベルは
、逆方向にスキャンされる。前記サブセットも逆方向にスキャンされる。
【００８４】
０でない最後の係数位置を示すパラメータ及びノンゼロサブセットフラグがビットストリ
ームから抽出される。符号化されたサブセットの数は、前記０でない最後の係数位置を示
すパラメータに基づいて決定される。ノンゼロサブセットフラグは、対応サブセットが少
なくとも一つの０でない係数を有するかどうかを決定するのに利用される。ノンゼロサブ
セットフラグが１の場合、サブセットが対角線スキャンを利用して生成される。最初及び
最後のサブセットも前記逆スキャンパターンを使用して生成される。
【００８５】
逆量子化部２３０は、エントロピー復号化部２１０から差分量子化パラメータを受信し、
コーディングユニットの量子化パラメータ予測子を生成する。量子化パラメータ予測子は
、図１の量子化部１５０による動作と同様の過程を介して生成される。そして、前記差分
量子化パラメータと前記量子化パラメータ予測子を加えて現在コーディングユニットの量
子化パラメータを生成する。現在コーディングユニットの差分量子化パラメータが符号器
から受信されない場合、前記差分量子化パラメータは、０に設定される。
【００８６】
逆量子化部２３０は、量子化ブロックを逆量子化する。
【００８７】
逆変換部２４０は、前記逆量子化されたブロックを逆変換して残差ブロックを復元する。
逆変換タイプは、予測モード及び変換ユニットのサイズによって決定される。逆変換タイ
プは、ＤＣＴベースの整数変換又はＤＳＴベースの整数変換である。インター予測では、
ＤＣＴベースの整数変換が使われる。
【００８８】
イントラ予測部２５０は、受信されたイントラ予測情報を利用して現在予測ユニットのイ
ントラ予測モードを復元し、前記復元されたイントラ予測モードに応じて予測ブロックを
生成する。
【００８９】
インター予測部２６０は、受信されたインター予測情報を利用して現在予測ユニットの動
き情報を復元し、前記動き情報を利用して予測ブロックを生成する。
【００９０】
後処理部２７０は、図１の後処理部１８０と同様に動作する。
【００９１】
ピクチャ格納部２８０は、後処理部２７０から後処理された映像を受信し、ピクチャ単位
に前記映像を格納する。ピクチャは、フレーム又はフィールドである。
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【００９２】
加算部２９０は、復元された残差ブロックと予測ブロックを加えて復元ブロックを生成す
る。
【００９３】
図１２は、本発明によるインター予測モードにおける映像を復号化する方法を説明するフ
ローチャートである。
【００９４】
現在ブロックの動き情報が誘導される（Ｓ３１０）。現在ブロックは、予測ユニットであ
る。現在ブロックのサイズは、コーディングユニットのサイズ及び分割モードに応じて決
定される。
【００９５】
動き情報は、予測タイプによって変わる。予測タイプが単方向予測の場合、前記動き情報
は、参照リスト０のピクチャを特定する参照インデックスと、一つの動きベクトルとを含
む。予測タイプが両方向予測の場合、前記動き情報は、参照リスト０のピクチャ及び参照
リスト１のピクチャを特定する２個の参照インデックスと、リスト０動きベクトル及びリ
スト１動きベクトルとを含む。
【００９６】
動き情報は、符号化モードに応じて適応的に復号化される。動き情報の符号化モードは、
スキップフラグとマージフラグにより決定される。スキップフラグが１の場合、マージフ
ラグは存在せず、符号化モードはスキップモードである。スキップフラグが０であり、且
つマージフラグが１の場合、符号化モードはマージモードである。スキップフラグ及びマ
ージフラグが０の場合、符号化モードはＡＭＶＰモードである。
【００９７】
前記動き情報を利用して現在ブロックの予測ブロックが生成される（Ｓ３２０）。
【００９８】
動きベクトルが画素位置を示す場合、予測ブロックは、前記動きベクトルにより特定され
る参照ピクチャのブロックを複写して生成される。動きベクトルがサブ画素位置を示す場
合、予測ブロックは、参照ピクチャの画素を補間して生成される。
【００９９】
残差ブロックが生成される（Ｓ３３０）。残差ブロックは、図１１のエントロピー復号化
部２１０、逆スキャニング部２２０、逆量子化部２３０及び逆変換部２４０により生成さ
れる。
【０１００】
前記予測ブロックと残差ブロックを利用して復元ブロックが生成される（Ｓ３４０）。
【０１０１】
予測ブロックは、予測ユニットと同じサイズを有し、残差ブロックは、変換ユニットと同
じサイズを有する。したがって、同じサイズの残差信号と予測信号が加えられて復元信号
が生成される。
【０１０２】
図１３は、本発明によるマージモードにおける動き情報を誘導する方法を説明するフロー
チャートである。
【０１０３】
マージインデックスがビットストリームから抽出される（Ｓ４１０）。マージインデック
スが存在しない場合、マージ候補の数は、１に設定される。
【０１０４】
空間マージ候補が誘導される（Ｓ４２０）。利用可能な空間マージ候補は、図３のＳ２１
０に記述された内容と同じである。
【０１０５】
時間マージ候補が誘導される（Ｓ４３０）。時間マージ候補は、参照ピクチャインデック
スと動きベクトルを含む。時間マージ候補の参照ピクチャインデックス及び動きベクトル
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は、図３のＳ２２０に記述された内容と同じである。
【０１０６】
マージ候補リストが構築される（Ｓ４４０）。マージ候補リストは、図３のＳ２３０と同
様に構築される。
【０１０７】
一つ以上のマージ候補が生成されるかどうかを決定する（Ｓ４５０）。前記決定は、マー
ジ候補リスト上のマージ候補の数と予め決められた数を比較して行われる。予め決められ
た数は、ピクチャ又はスライス毎に決定される。
【０１０８】
マージ候補リスト上のマージ候補の数が前記予め決められた数より小さい場合、一つ以上
のマージ候補が生成される（Ｓ４６０）。生成されたマージ候補は、利用可能な最後のマ
ージ候補の後に位置するようになる。マージ候補は、図３のＳ２５０に記述されたものと
同様の方法により生成される。
【０１０９】
マージインデックスにより特定されるマージ候補を現在ブロックの動き情報に設定する（
Ｓ４７０）。
【０１１０】
図１４は、本発明によるインター予測モードにおける残差ブロックを生成する過程を説明
するフローチャートである。
【０１１１】
量子化係数成分がエントロピー復号化されて生成される（Ｓ５１０）。
【０１１２】
量子化ブロックは、対角線スキャンによって前記量子化係数成分を逆スキャンして生成す
る（Ｓ５２０）。量子化係数成分は、重要フラグ、係数符号及び係数レベルを含む。
【０１１３】
変換ユニットのサイズが予め決められたサイズより大きい場合、対角線スキャンによって
、重要フラグ、係数符号及び係数レベルがサブセット単位に逆スキャンされてサブセット
を生成し、前記サブセットは、対角線スキャンによって逆スキャンされて量子化ブロック
を生成する。前記予め決められたサイズは、サブセットのサイズと同じである。サブセッ
トは、１６個の係数を含む４×４ブロックである。重要フラグ、係数符号及び係数レベル
は、逆方向に逆スキャンされる。サブセットも逆方向に逆スキャンされる。
【０１１４】
０でない量子化係数の位置を示すパラメータ及びノンゼロサブセットフラグがビットスト
リームから抽出される。符号化されたサブセットの数は、前記０でない係数の位置を示す
パラメータに基づいて決定される。ノンゼロサブセットフラグは、対応サブセットが０で
ない係数を少なくとも一つ含むかどうかを決定するために使われる。ノンゼロサブセット
フラグが１の場合、サブセットは、対角線スキャンを使用して生成される。最初及び最後
のサブセットは、逆スキャンパターンを利用して生成される。
【０１１５】
逆量子化マトリクス及び量子化パラメータを利用して量子化ブロックが逆量子化される（
Ｓ５３０）。
【０１１６】
図１５は、本発明による量子化パラメータを誘導する方法を説明するフローチャートであ
る。
【０１１７】
量子化ユニットの最小サイズが決定される（Ｓ５３１）。前記最小サイズを特定するパラ
メータ（ｃｕ＿ｑｐ＿ｄｅｌｔａ＿ｅｎａｂｌｅｄ＿ｉｎｆｏ）がＰＰＳから抽出され、
量子化ユニットの最小サイズは、下記のように誘導される。
【０１１８】
Ｌｏｇ２（ＭｉｎＱＵＳｉｚｅ）＝Ｌｏｇ２（ＭａｘＣＵＳｉｚｅ）－ｃｕ＿ｑｐ＿ｄｅ
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ｌｔａ＿ｅｎａｂｌｅｄ＿ｉｎｆｏ
【０１１９】
ＭｉｎＱＵＳｉｚｅは、量子化ユニットの最小サイズである。ＭａｘＣＵＳｉｚｅは、Ｌ
ＣＵのサイズである。ｃｕ＿ｑｐ＿ｄｅｌｔａ＿ｅｎａｂｌｅｄ＿ｉｎｆｏは、ピクチャ
パラメータセットから抽出される。
【０１２０】
現在コーディングユニットの差分量子化パラメータ（ｄＱＰ）が誘導される（Ｓ５３２）
。差分量子化パラメータは、量子化ユニット毎に含まれる。したがって、現在コーディン
グユニットのサイズが前記最小サイズより大きい又は同じ場合、現在コーディングユニッ
トに対して差分量子化パラメータが復元される。差分量子化パラメータが存在しない場合
、差分量子化パラメータは、０に設定される。複数個のコーディングユニットが一つの量
子化ユニットに含む場合、復号化の順序上、０でない係数を少なくとも一つ有する最初の
コーディングユニットが差分量子化パラメータを含む。
【０１２１】
前記符号化された差分量子化パラメータは、算術復号化されて、差分量子化パラメータの
絶対値を示すビンストリング（ｂｉｎ　ｓｔｒｉｎｇ）と差分量子化パラメータの符号を
示すビンが生成される。前記ビンストリングは、トランケーテッドユーナリ（ｔｒｕｎｃ
ａｔｅｄ　ｕｎａｒｙ）方式に二進化されたビンストリングである。前記差分量子化パラ
メータの絶対値が０の場合、前記符号を示すビンは存在しない。前記絶対値を示すビンス
トリングと前記符号を示すビンを利用して前記差分量子化パラメータが誘導される。
【０１２２】
現在コーディングユニットの前記量子化パラメータ予測子が誘導される（Ｓ５３３）。前
記量子化パラメータ予測子は、隣接コーディングユニットの量子化パラメータと以前コー
ディングユニットの量子化パラメータを利用して生成される。
【０１２３】
左側量子化パラメータ、上側量子化パラメータ及び以前量子化パラメータは、前記順序通
りに検索される。少なくとも２個の量子化パラメータが利用可能な場合、前記順序に検索
される最初の２個の利用可能な量子化パラメータの平均値を量子化パラメータ予測子に設
定し、一つの量子化パラメータのみが利用可能な場合は、前記利用可能な量子化パラメー
タが量子化パラメータ予測子に設定される。即ち、前記左側量子化パラメータ及び前記上
側量子化パラメータが両方とも利用可能な場合、前記左側量子化パラメータ及び前記上側
量子化パラメータの平均値が前記量子化パラメータ予測子に設定される。前記左側量子化
パラメータ及び前記上側量子化パラメータのうち一つのみが利用可能な場合、前記利用可
能な量子化パラメータと前記以前量子化パラメータの平均値が前記量子化パラメータ予測
子に設定される。前記左側量子化パラメータ及び前記上側量子化パラメータが両方とも利
用可能でない場合、前記以前量子化パラメータが前記量子化パラメータ予測子に設定され
る。
【０１２４】
量子化ユニットが複数個のコーディングユニットを含む場合、復号化の順序上、最初のコ
ーディングユニットの量子化パラメータ予測子が生成され、前記生成された量子化パラメ
ータ予測子が前記量子化ユニット内の全てのコーディングユニットに使われる。
【０１２５】
前記差分量子化パラメータと前記量子化パラメータ予測子を利用して量子化パラメータが
生成される（Ｓ５３４）。
【０１２６】
前記逆量子化ブロックを逆変換して残差ブロックを生成する（Ｓ５４０）。１次元の水平
及び垂直逆ＤＣＴベースの変換が使われる。
【０１２７】
以上、実施例を参照して説明したが、該当技術分野の熟練された当業者は、特許請求の範
囲に記載された本発明の思想及び領域から外れない範囲内で本発明を多様に修正及び変更
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可能であることを理解することができる。
【符号の説明】
【０１２８】
１３０　インター予測部

【図５】 【図６】
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【図７】
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【図１】
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【図２】
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【図３】
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【図１２】

【図１３】



(24) JP 5837992 B2 2015.12.24

【図１４】
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