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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを符
号化するエンコーダを備える装置であって、
　前記領域の前記ピクチャデータを符号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定され、前記距離は、前記領域におけ
るある点と分割の境界の間で測定され、前記角度は、前記領域における前記点から前記分
割の境界に延びる直線に関して測定され、
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記距離の関数である前記角度の密度及び前記距
離の非一様サンプリングを用いることに基づき、且つ、前記距離及び前記角度のサンプリ
ング空間を制限することによる、
　装置。
【請求項２】
　ビデオエンコーダにおける方法であって、
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを符
号化するステップを含み、
　前記領域の前記ピクチャデータを符号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定され、前記距離は、前記領域におけ
るある点と分割の境界の間で測定され、前記角度は、前記領域における前記点から前記分
割の境界に延びる直線に関して測定され、
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　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記距離の関数である前記角度の密度及び前記距
離の非一様サンプリングを用いることに基づき、且つ、前記距離及び前記角度のサンプリ
ング空間を制限することによる、
　方法。
【請求項３】
　前記領域における点は、前記領域の中心であり、
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の中心から前記分割の境界までの距離に
応じて決定される、
　請求項２記載の方法。
【請求項４】
　前記適応的な幾何学的な分割について距離空間と角度空間とをサンプリングして、幾何
学的な分割のディクショナリを構築するために距離のステップと角度のステップが使用さ
れ、
　前記距離のステップと前記角度のステップは、前記点から前記分割の境界までの距離の
関数であり、前記幾何学的な分割のサブセットは、前記幾何学的な分割のディクショナリ
よりも少ない幾何学的な分割を有する、
　請求項３記載の方法。
【請求項５】
　前記幾何学的な分割のサブセットは、閾値となる距離に等しいか又は閾値となる距離よ
りも短い前記点から前記分割の境界までの距離を有する幾何学的な分割を含む、
請求項３記載の方法。
【請求項６】
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前に符号化された他の領域について選択された分
割の統計量に基づいて導出される、
　請求項２記載の方法。
【請求項７】
　前記ピクチャはビデオ系列に含まれており、
　前記ビデオ系列におけるピクチャのセットは、それぞれ前記領域を含まず、総当りの計
算アプローチに対応する幾何学的な分割からなるデフォルトのディクショナリを使用して
符号化され、
　前記ピクチャのセットについて選択される分割の統計量は、前記領域について幾何学的
な分割のサブセットを構築するために使用され、
　前記サブセットは、前記デフォルトのディクショナリよりも少ない幾何学的な分割を有
する、
　請求項２記載の方法。
【請求項８】
　前記適応的な幾何学的な分割について利用可能に幾何学的な分割のサブセットは、ユー
ザにより定義され、結果として得られるビットストリームにおいて明示的に示される、
　請求項２記載の方法。
【請求項９】
　前記サブセットは、複数のサブセットのうちの１つであり、
　前記サブセット及び前記複数のサブセットは、全体として全ての可能な分割よりも少な
い分割を表し、
　前記複数のサブセットは、予め記憶されており、
　当該方法は、１以上の高水準のシンタックスエレメントを使用してデコーダにインデッ
クスを送出するステップを更に含み、
　前記インデックスは、復号化のために使用される前記複数のサブセットのうちの特定の
１以上のサブセットを含む、
　請求項２記載の方法。
【請求項１０】
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　前記領域の少なくとも前記ピクチャデータの復号化においてデコーダにより使用される
前記幾何学的な分割のサブセットを、ビットストリームでデコーダに送信するステップを
更に含む、
　請求項２記載の方法。
【請求項１１】
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを復
号化するデコーダを備える装置であって、
　前記領域の前記ピクチャデータを復号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離と角度の少なくとも１つに応じて決定され、
　前記距離は、前記領域におけるある点から分割の境界まで測定され、
　前記角度は、前記領域における前記点から前記分割の境界に延びる直線に関して測定さ
れ、
　前記領域は、前記サブセットにおける幾何学的な分割のみを評価することで復号され、
前記サブセットは、全てに満たない利用可能な幾何学的分割を含み、前記幾何学的な分割
のサブセットは、前記距離の関数である前記角度の密度及び前記距離の非一様サンプリン
グを用いることに基づき、且つ、前記距離及び前記角度のサンプリング空間を制限するこ
とによる、
　装置。
【請求項１２】
　ビデオデコーダにおける方法であって、
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを復
号化するステップを含み、
　前記領域の前記ピクチャデータを復号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離と角度の少なくとも１つに応じて決定され、
　前記距離は、前記領域におけるある点から分割の境界まで測定され、
　前記角度は、前記領域における前記点から前記分割の境界に延びる直線に関して測定さ
れ、
　前記領域は、前記サブセットにおける幾何学的な分割のみを評価することで復号され、
前記サブセットは、全てに満たない利用可能な幾何学的分割を含み、前記幾何学的な分割
のサブセットは、前記距離の関数である前記角度の密度及び前記距離の非一様サンプリン
グを用いることに基づき、且つ、前記距離及び前記角度のサンプリング空間を制限するこ
とによる、
　方法。
【請求項１３】
　前記領域における点は、前記領域の中心であり、
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の中心から前記分割の境界までの距離に
応じて決定される、
　請求項１２記載の方法。
【請求項１４】
　前記適応的な幾何学的な分割について距離空間と角度空間とをサンプリングして、幾何
学的な分割のディクショナリを構築するために距離のステップと角度のステップが使用さ
れ、
　前記距離のステップと前記角度のステップは、前記点から前記分割の境界までの距離の
関数であり、前記幾何学的な分割のサブセットは、前記幾何学的な分割のディクショナリ
よりも少ない幾何学的な分割を有する、
　請求項１３記載の方法。
【請求項１５】
　前記幾何学的な分割のサブセットは、閾値となる距離に等しいか又は閾値となる距離よ
りも短い前記点から前記分割の境界までの距離を有する幾何学的な分割を含む、
　請求項１３記載の方法。
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【請求項１６】
　前記サブセットは、複数のサブセットのうちの１つであり、
　前記サブセット及び前記複数のサブセットは、全体として全ての可能な分割よりも少な
い分割を表し、
　前記複数のサブセットは、予め記憶されており、
　当該方法は、１以上の高水準のシンタックスエレメントにおいてインデックスを受信す
るステップを更に含み、
　前記インデックスは、復号化のために使用される前記複数のサブセットのうちの特定の
１以上のサブセットを示す、
　請求項１２記載の方法。
【請求項１７】
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の少なくとも前記ピクチャデータの復号
化において使用するため、ビットストリームでエンコーダから受信される、
　請求項１２記載の方法。
【請求項１８】
　コンピュータによって実行される場合に、該コンピュータに請求項２乃至１０のうちい
ずれか一項に記載の方法を実行させるコンピュータプログラムを記憶する非一時的な記憶
媒体。
【請求項１９】
　コンピュータによって実行される場合に、該コンピュータに請求項１２乃至１７のうち
いずれか一項に記載の方法を実行させるコンピュータプログラムを記憶する非一時的な記
憶媒体。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、映像符号化及び復号化に関するものであり、より詳細には、適応的な幾何学
的な分割を使用した映像符号化及び復号化の方法及び装置に関する。
【０００２】
　本出願は、2009年6月26日に提出された米国特許仮出願61/220,918号（attorney　docke
t　No.PU090067）の利益を特許請求するものであり、この内容は、引用により本明細書に
盛り込まれる。
【背景技術】
【０００３】
　フレーム分割（frame　partitioning）は、効果的な映像符号化における重要な鍵とな
るプロセスである。大部分の現在の映像圧縮技術は、ツリーに基づいたフレーム分割を使
用する。１つの例となる現在の映像圧縮技術は、ISO/IEC（International　Organization
　for　Standardization/International　Electrotechnical　Commission）MPEG-4（Movi
ng　Picture　Experts　Group-4）Part10　AVC（Advanced　Video　Coding）規格／ITU-T
（International　Telecommunication　Union,　Telecommunication　Sector）H.264勧告
（以下、“MPEG-4　AVC”規格と呼ぶ）を含む。MPEG-4　AVC規格におけるフレーム分割は
、シンプルな一様なブロック分割よりも効果的であり、後者は、MPEG-2のような旧型の映
像符号化規格で一般的に使用されている。しかし、ツリーに基づいたフレーム分割は、２
次元（2D）データの幾何学的構造を捕捉することができないので、十分に効率的に映像情
報を符号化しない。
【０００４】
　幾何学的に適応型のブロック分割は、符号化効率を改善するために提案されているが、
複雑さという代償を払って符号化効率を改善している。改善された性能を得るため、第一
の従来のアプローチは、それぞれの距離と角度とに基づいて全ての分割モードをサポート
する。第一の従来のアプローチでは、あるブロックを分割するためのシンプルな適応モデ
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量を捕捉するため、角度及び位置を調節するために直線モデルが使用される。直線符号化
は、２つのインデックスを送出することで実行される。これらの２つのインデックスのそ
れぞれ１つは、ブロックの中心への角度及び距離の値に対応する。距離Δρ及び角度Δθ
の量子化ステップは、分割を符号化するために費やされたビットにおいて、最良のレート
歪み（R-D）の妥協（及び、必要に応じて、最大の許容される計算上の複雑度）を有する
ため、ハイシンタックスで固定される。
【０００５】
　第二の従来のアプローチは、角度Δθを垂直、水平又は対角方向に制限することで、分
割モードの複雑度を低減しようとする。しかし、これは、第一の従来のアプローチに比較
して、性能を低下させる。
【０００６】
　係る制限を解決するため、第一の従来のアプローチは、その2Dの幾何学的な形状を考慮
することで、2D映像データを良好に表現及び符号化する方法を提示する。すなわち、第一
の従来のアプローチは、インター予測（INTER　16×16　GEO，INTER　8×8　GEO）及びイ
ントラ予測（INTRA　16×16　GEO，INTRA　8×8　GEO）の両者について新たなモードのセ
ットのウェッジ分割（すなわち、任意の直線又は曲線により分離される２つの領域におけ
るブロックの分割）を使用する。
【０００７】
　ブロック内の幾何学的な分割は、ある直線の暗黙的な定式化によりモデル化される。従
って、分割は、以下のように定義される。
【０００８】
【数１】

ここでρ及びθは、原点から境界線ｆ(x,y)までの、ｆ(x,y)に対して直交する方向におけ
る距離、ｆ(x,y)に対して直交する方向の水平方向の座標軸xとの角度をそれぞれ表す。
【０００９】
　それぞれのブロック画素(x,y)は、以下のように分類される。
【００１０】

【数２】

　符号化のために、可能性のある幾何学的な分割（又は幾何学的なモード）のディクショ
ナリ（定義された編集又はリスト）は、事前に定義される。これは、以下のように、ｆ(x
,y)のそれぞれのパラメータについて値の範囲及びサンプリング精度を決定することで形
式的に定義される。
【００１１】



(6) JP 5826747 B2 2015.12.2

10

20

30

40

50

【数３】

ここでΔρ及びΔθは、選択された量子化（パラメータ解像度）ステップであり、MBSIZE
は、θ及びρの量子化されたインデックスは、分割境界線を符号化するために伝送される
情報である。しかし、モード16×8及び8×16が符号化手順において使用される場合、ρ=0
の場合について角度0及び90は、可能性のあるエッジのセットから除かれる。
【００１２】
　第一の従来のアプローチで提示された実施の形態において、幾何学的に適応的な動き補
償モードについて、それぞれの分割のθ，ρ及び動きベクトルのサーチは、最良のコンフ
ィギュレーションを発見するために実行される。フルサーチ方法は、それぞれのθとρの
ペアについて、最良の動きベクトルがサーチされるように、２つのステージで実行される
。幾何学的に適応的なイントラ予測モードにおいて、それぞれの分割のθ，ρ及び最良の
予測子（方向予測、又は統計等）は、最良のコンフィギュレーションを発見するために実
行される。
【００１３】
　エンコーダ側で、幾何学的なモードの計算上の複雑度は、フルサーチが使用される場合
に非常に高い。デコーダ側で、デコーダは、全ての分割モードをサポートするのを必要と
する。モード形状のオンザフライでの計算を低減するためにルックアップテーブルが使用
される場合、テーブルが非常に大きくなる。
【００１４】
　第二の従来のアプローチで記載される他の幾何学的な分割の研究は、垂直、水平又は対
角線（+45°又は-45°）の方向のみを可能にすることで、幾何学的なモードの数を低減し
ようとする。これは、決定の計算を減少させるが、符号化のパフォーマンスが低下すると
いう代償を払って決定の計算を減少させる。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００１５】
　従来技術のこれらの問題点及び課題、並びに他の問題点及び課題は、本発明により対処
され、本発明は、適応的な幾何学的分割を使用した映像符号化及び復号化のための方法及
び装置に向けられる。
【課題を解決するための手段】
【００１６】
　本発明の態様によれば、装置が提供される。本装置は、適応的な幾何学的な分割（パー
ティショニング）を使用して、あるピクチャにおけるある領域のピクチャデータを符号化
するエンコーダを含み、前記領域のピクチャデータを符号化するために使用される幾何学
的な分割（パーティション）のサブセットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決
定される。距離は、前記領域における定義された点から分割の境界まで測定される。角度
は、前記領域における定義された点から分割の境界まで延びる直線に関して測定される。
【００１７】
　本発明の別の態様によれば、ビデオエンコーダにおける方法が提供される。本方法は、
適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおけるある領域のピクチャデータを
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符号化するステップを含み、前記領域のピクチャデータを符号化するために使用される幾
何学的な分割のサブセットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定される。距離
は、前記領域における定義された点から分割の境界まで測定される。角度は、前記領域に
おける定義された点から分割の境界に延びる直線に関して測定される。
【００１８】
　本発明の更に別の態様によれば、装置が提供される。本装置は、適応的な幾何学的な分
割を使用して、あるピクチャにおけるある領域のピクチャデータを復号化するデコーダを
含み、前記領域のピクチャデータを復号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定される。距離は、前記領域における
定義された点から分割の境界まで測定される。角度は、前記領域における定義された点か
ら分割の境界に延びる直線に関して測定される。
【００１９】
　本発明の更に別の態様によれば、ビデオデコーダにおける方法が提供される。本方法は
、適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおけるある領域のピクチャデータ
を復号化することを含み、前記領域のピクチャデータを復号化するために使用される幾何
学的な分割のサブセットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定される。距離は
、前記領域における定義された点から分割の境界まで測定される。角度は、前記領域にお
ける定義された点から分割の境界まで延びる直線に関して測定される。
【００２０】
　本発明のこれらの態様、特徴及び利点、並びに他の態様、特徴及び利点は、添付図面と
共に読まれる、以下の例示的な実施の形態の詳細な説明から明らかとなるであろう。
【図面の簡単な説明】
【００２１】
　本発明は、以下の添付図面に従って理解される。
【図１】本発明の実施の形態に係る、本発明が適用される例示的なエンコーダのブロック
図である。
【図２】本発明の実施の形態に係る、本発明が適用される例示的なデコーダのブロック図
である。
【図３】本発明の実施の形態に係る、本発明が適用される例示的な画像ブロックの幾何学
的な分割のブロック図である。
【図４】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割を使用して、ピクチャデー
タを符号化する例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図５】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用し
て、エンコーダ側で最良の分割をサーチする例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図６】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾
何学的な分割モードのエントロピー符号化の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図７】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用し
てピクチャデータを復号化する例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図８】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用し
てピクチャデータを符号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図９】本発明の実施の形態に係る、適応型の幾何学的な分割のディクショナリを使用し
てピクチャデータを符号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１０】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
してピクチャデータを符号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１１】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
したピクチャデータを符号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１２】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
してピクチャデータを符号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１３】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
したピクチャデータを復号化する例示的な方法のフローダイアグラムである。
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【図１４】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
してピクチャデータを復号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１５】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
してピクチャデータを復号化する別の例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１６】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
してピクチャデータを復号化する例示的な方法のフローダイアグラムである。
【図１７】本発明の実施の形態に係る、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用
してピクチャデータを復号化する例示的な方法のフローダイアグラムである。
【発明を実施するための形態】
【００２２】
　本発明は、適応的な幾何学的な分割を使用した映像符号化及び復号化の方法及び装置に
向けられる。　
　本実施の形態の記載は、本発明を例示するものである。従って、当業者であれば、本実
施の形態で明示的に記載又は図示されていないが、本発明の精神及び範囲に含まれる本発
明を実施する様々な構成を創作することができることを理解されたい。
【００２３】
　本実施の形態で引用される全ての例及び条件付き言語は、当該技術分野を促進するため
に本発明者により寄与される本発明及び概念の理解において読者を支援することが意図さ
れ、特に記載される例及び条件に限定されないものとして解釈されるべきである。
【００２４】
　さらに、本発明の原理、態様及び実施の形態、及び本発明の特定の例を示す全ての説明
は、本発明の構造的且つ機能的に等価な概念の両者を包含することが意図される。さらに
、係る等価な概念は、現在知られている等価な概念と同様に、将来に開発される等価なも
の、すなわち構造に係らず、同じ機能を実行する開発されたエレメントを含むことが意図
される。
【００２５】
　従って、例えば、本実施の形態で提示されるブロック図は、本発明を実施する例示的な
回路の概念図を表すことを当業者により理解されるであろう。同様に、フローチャート、
フローダイアグラム、状態遷移図、擬似コード等は、コンピュータ読み取り可能な媒体で
実質的に表され、コンピュータ又はプロセッサが明示的に図示されているか否かに係らず
、コンピュータ又はプロセッサにより実行されることを理解されるであろう。
【００２６】
　図示される様々なエレメントの機能は、専用ハードウェアと同様に、適切なソフトウェ
アと関連してソフトウェアを実行可能なハードウェアの使用を介して提供される。プロセ
ッサにより提供されたとき、機能は、単一の専用プロセッサにより提供されるか、単一の
共有プロセッサにより提供されるか、又はそのうちの幾つかが共有される複数の個々のプ
ロセッサにより提供される場合がある。さらに、用語「プロセッサ」又は「コントローラ
」の明示的な使用は、ソフトウェアを実行可能なハードウェアを排他的に示すように解釈
されるものではなく、限定されることなしに、デジタルシグナルプロセッサ（DSP）ハー
ドウェア、ソフトウェアを記憶するリードオンリメモリ（ROM）、ランダムアクセスメモ
リ（RAM）、及び不揮発性ストレージを暗黙的に含むように解釈されるべきである。
【００２７】
　コンベンショナル及び／又はカスタムの他のハードウェアも含まれる場合がある。同様
に、図示されるスイッチは、概念的なものである。それらの機能は、プログラムロジック
の動作を通して、専用のロジックを通して、プログラム制御と専用ロジックの相互作用を
通して、更に手動的に実行され、特定の技術は、文脈からより詳細に理解されるように、
実現者により選択可能である。
【００２８】
　本発明の請求項では、特定の機能を実行する手段として表現されるエレメントは、ａ）
その機能を実行する回路エレメントの組み合わせ、又はｂ）その機能を実行するソフトウ
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ェアを実行する適切な回路と結合される、ファームウェア、マイクロコード等を含む任意
の形式でのソフトウェア、を含む機能を実行する任意の方法を包含することが意図される
。請求項により定義される本発明は、様々な引用される手段により提供される機能が結合
され、請求項が要求するやり方で互いに纏められる事実にある。従って、それらの機能を
提供する任意の手段は本実施の形態で図示されるものに等価であると見なされる。
【００２９】
　明細書における本発明の「１実施の形態」又は「実施の形態」への参照は、本発明の他
のバリエーションと同様に、本実施の形態に関連して特定の特徴、構造、特性等が本発明
の少なくとも１つの実施の形態に含まれる。従って、記載「１実施の形態において」又は
「実施の形態において」の出願は、明細書を通して様々な位置に出現する任意の他の変形
と同様に、必ずしも、同じ実施の形態を全て示すものではない。
【００３０】
　例えば、「Ａ／Ｂ」、「Ａ及び／又はＢ」並びに「Ａ及びＢの少なくとも１つ」の場合
、「／」、「及び／及び」、及び「少なくとも１つの」の何れかの使用は、第一の列挙さ
れたオプション（Ａ）のみの選択、又は第二の列挙されたオプション（Ｂ）のみの選択、
或いは、両方のオプション（Ａ及びＢ）の選択を包含することが意図されることを理解さ
れたい。更なる例として、「Ａ、Ｂ及び／又はＣ」、「Ａ、Ｂ及び／又はＣの少なくとも
１つ」の場合、係る記載は、第一の列挙されたオプション（Ａ）のみの選択、又は第二の
列挙されたオプション（Ｂ）のみの選択、第三の列挙されたオプション（Ｃ）のみの選択
、又は、第一及び第二の列挙されたオプション（Ａ及びＢ）のみの選択、或いは、第二及
び第三の列挙されたオプション（Ｂ及びＣ）のみの選択、或いは、全ての３つのオプショ
ン（Ａ及びＢ及びＣ）の選択を包含することが意図される。これは、当業者により容易に
明らかであるように、列挙された多くのアイテムについて拡張される場合がある。
【００３１】
　さらに、本発明の１以上の実施の形態はMPEG-4　AVC規格に関して記載されたが、本発
明はこの規格にのみ限定されるものではなく、従って、本発明の精神を維持しつつ、他の
映像符号化規格、勧告、及び、MPEG-4　AVC規格の拡張を含めて、その拡張に関して利用
される場合がある。
【００３２】
　また、本実施の形態で使用されたとき、単語「ピクチャ」及び「画像」は、交換可能に
使用され、映像系列からの静止画像又はピクチャを示す。知られているように、ピクチャ
は、フレーム又はフィールドである場合がある。
【００３３】
　本実施の形態で使用されるように、「高水準シンタックス」は、マクロブロックレイヤ
よりも階層的に上にあるビットストリームに存在するシンタックスを示す。たとえば、た
とえば、本実施の形態で使用されたとき、高水準シンタックスは、限定されるものではな
いが、スライスヘッダレベル、SEI（Supplemental　Enhancement　Information）レベル
、PPS（Picture　Parameter　Set）レベル及びNAL（Network　Abstraction　Layer）ユニ
ットヘッダレベルにあるシンタックスを示す場合がある。
【００３４】
　さらに、本明細書で使用されたとき、単語「信号」は、対応するデコーダに何かを示す
ことを示す。たとえば、エンコーダは、どの特定のサブセットがエンコーダ側で使用され
たかをデコーダに知らせるため、幾何学的な分割の複数のサブセットのうちから、幾何学
的な分割の特定の１つのサブセットを信号伝達する。このように、同じサブセットがエン
コーダ側とデコーダ側の両者で使用される。従って、例えば、エンコーダは、デコーダが
同じ特定のサブセットを使用するように、デコーダにサブセットを送出するか、又は、デ
コーダは、他の同様に特定のサブセットを既に有する場合に、デコーダが特定のサブセッ
トを知り、選択するのを可能にするため、（送信することなしに）信号伝達が使用される
場合がある。実際のサブセットの送信を回避することで、ビットの節約が実現される。様
々なやり方で信号伝達が達成されることを理解されたい。例えば、対応するデコーダに情
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報を信号伝達するため、１以上のシンタックスエレメント、フラグ等が使用される。
【００３５】
　さらに、本実施の形態で使用されるように、記載「ピクチャ領域」（又は単に略して「
領域」）は、例えば１以上のブロック又は任意のサイズの任意の形状を包含するピクチャ
の一部、及び／又は１以上のブロック又は任意のサイズの任意の形状から定式化されるピ
クチャの一部を示す。１以上のブロックは、例えばスーパーマクロブロック、マクロブロ
ック、マクロブロックの分割、サブマクロブロックの分割等を示す。１つの例では、ある
領域は、あるブロックであり、この場合、ある分割の境界は、ブロックのエッジである。
（あるピクチャにおける）ある領域と考えられるもの、該領域の分割の境界と考えられる
もののこれら及び他のバリエーションは、本発明の精神を維持しつつ、本実施の形態で提
供される本発明の教示が与えられると、当業者により容易に決定される場合がある。
【００３６】
　さらに、本明細書で使用されたとき、記載「後続の領域」は、未だ符号化又は復号化さ
れていないピクチャ又はビデオ系列における領域を示す。この記載は、符号化又は復号化
されている（現在の）領域を区別するために使用される。
【００３７】
　さらに、本実施の形態では使用されたとき、記載「幾何学的な分割のサブセット」は、
総当りの計算又はリスト作成で利用可能な全ての幾何学的な分割未満である幾何学的な分
割のグループを示す。このように、対応するエンコーダ又はデコーダにより考慮される必
要がある幾何学的な分割の全体の数が低減される。
【００３８】
　また、本実施の形態で使用されたとき、記載「距離空間」は、幾何学的モードの距離パ
ラメータについて全ての許容される値のセットを示す。例えば、16×16ブロックについて
、距離の最大値は、11.312（メインの対角線の長さ：16×1.414/2）であり、負となるこ
とはできないために最小の値は0である。距離パラメータについて余りに多くの選択が存
在するとき、幾何学的な分割のディクショナリを構築するとき、全体の空間から制限され
た数の値を選択する（この「選択」は、いわゆる「サンプル」である）。
【００３９】
　さらに、本実施の形態で使用されたとき、記載「角度空間」は、角パラメータについて
全ての許容される値のセットを示す。距離パラメータが０であるとき、角度空間は
　　＜外１＞

（すなわち0以上であって、180よりも小さい任意の数）である。距離パラメータは、0よ
りも大きいとき、角度空間は、
　　＜外２＞

（すなわち0以上であって、360よりも小さい任意の数）である。
【００４０】
　上述されたように、本発明は、幾何学的な分割を使用した映像符号化及び復号化の方法
及び装置に向けられる。
【００４１】
　図１を参照して、MPEG-4　AVC規格に従う映像符号化を実行可能なビデオエンコーダは
、参照符号１００により示される。ビデオエンコーダ１００は、加算器１８５の非反転入
力と接続される出力を有するフレームオーダリングバッファ１１０を含む。加算器１８５
の出力は、幾何学的な拡張をもつ変換器及び量子化器１２５の第一の入力と接続される。
幾何学的な拡張をもつ変換器及び量子化器１２５の出力は、幾何学的な拡張をもつエント
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ロピーコーダ１４５の第一の入力と、幾何学的な拡張をもつ逆変換及び逆量子化器１５０
の第一の入力と接続される。幾何学的な拡張をもつエントロピーコーダ１４５の出力は、
加算器１９０の第一の非反転入力と接続される。加算器１９０の出力は、出力バッファ１
３５の第一の入力と接続される。
【００４２】
　幾何学的な拡張をもつエンコーダコントローラ１０５の第一の出力は、フレームオーダ
リングバッファ１１０の第二の入力、幾何学的な拡張をもつ逆変換及び逆量子化器１５０
の第二の入力、ピクチャタイプ判定モジュール１１５の入力、幾何学的な拡張をもつマク
ロブロックタイプ（MBタイプ）判定モジュールの第一の入力、幾何学的な拡張をもつイン
トラ予測モジュール１６０の第二の入力、幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ
１６５の第二の入力、幾何学的な拡張をもつ動き補償器１７０の第一の入力、幾何学的な
拡張をもつ動き予測器１７５の第一の入力、及び参照ピクチャバッファ１８０の第二の入
力に接続される。
【００４３】
　幾何学的な拡張をもつエンコーダコントローラ１０５の第二の出力は、SEI（Supplemen
tal　Enhancement　Information）挿入器１３０の第一の入力、幾何学的な拡張をもつ変
換器及び量子化器１２５の第二の入力、幾何学的な拡張をもつエントロピーコーダ１４５
の第二の入力、出力バッファ１３５の第二の入力、並びに、SPS（Sequence　Parameter　
Set）及びPPS（Picture　Parameter　Set）挿入器１４０の入力に接続される。
【００４４】
　SEI挿入器１３０の出力は、加算器１９０の第二の非反転入力と接続される。
【００４５】
　ピクチャタイプ判定モジュール１１５の第一の出力は、フレームオーダリングバッファ
１１０の第三の入力と接続される。ピクチャタイプ判定モジュール１１５の第二の出力は
、幾何学的な拡張をもつマクロブロックタイプの判定モジュール１２０の第二の入力と接
続される。
【００４６】
　SPS（Sequence　Parameter　Set）及びPicture　Parameter　Set（PPS）挿入器１４０
の出力は、加算器１９０の第三の非反転入力と接続される。
【００４７】
　幾何学的な拡張をもつ逆量子化及び逆変換器１５０の出力は、加算器１１９の第一の非
反転出力に接続される。加算器１１９の出力は、幾何学的な拡張をもつイントラ予測モジ
ュール１６０の第一の入力、幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ１６５の第一
の入力に接続される。幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ１６５の出力は、参
照ピクチャバッファ１８０の第一の入力と接続される。参照ピクチャバッファ１８０の出
力は、幾何学的な拡張をもつ動き予測器１７５の第二の入力、幾何学的な拡張をもつ動き
補償器１７０の第三の入力と接続される。幾何学的な拡張をもつ動き予測器１７５の第一
の出力は、幾何学的な拡張をもつ動き補償器１７０の第二の入力と接続される。幾何学的
な拡張をもつ動き予測器１７５の第二の出力は、幾何学的な拡張をもつエントロピーコー
ダ１４５の第三の入力に接続される。
【００４８】
　幾何学的な拡張をもつ動き予測器１７５の出力は、スイッチ１９７の第一の入力に接続
される。幾何学的な拡張をもつイントラ予測モジュール１６０の出力は、スイッチ１９７
の第二の入力に接続される。幾何学的な拡張をもつマクロブロックタイプ判定モジュール
１２０の出力は、スイッチ１９７の第三の入力に接続される。スイッチ１９７の第三の入
力は、（制御入力、すなわち「第三の入力」に比較して）スイッチの「データ」入力が幾
何学的な拡張をもつ動き補償器１７０により提供されるべきか、又は幾何学的な拡張をも
つイントラ予測モジュール１６０により提供されるべきかを判定する。スイッチ１９７の
出力は、加算器１１９の第二の非反転入力及び加算器１８５の反転入力に接続される。
【００４９】
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　フレームオーダリングバッファ１１０の第一の入力及び幾何学的な拡張をもつエンコー
ダコントローラ１０５の入力は、入力ピクチャ１０１を受信するため、エンコーダ１００
の入力として利用可能である。さらに、SEI（Supplemental　Enhancement　Information
）挿入器１３０の第二の入力は、メタデータを受信するため、エンコーダ１００の入力と
して利用可能である。出力バッファ１３５の出力は、ビットストリームを出力するため、
エンコーダ１００の出力として利用可能である。
【００５０】
　図２を参照して、MPEG-4　AVC規格に従う映像符号化を実行可能なビデオデコーダは、
参照符号２００により示される。ビデオデコーダ２００は、幾何学的な拡張をもつエント
ロピーデコーダ２４５の第一の入力と接続される出力を有する入力バッファ２１０を含む
。幾何学的な拡張をもつエントロピーデコーダ２４５の第一の出力は、幾何学的な拡張を
もつ逆変換器及び逆量子化器２５０の第一の入力と接続される。幾何学的な拡張をもつ逆
変換器及び逆量子化器２５０の出力は、加算器２２５の第二の非反転入力に接続される。
加算器２２５の出力は、幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ２６５の第二の入
力と、幾何学的な拡張をもつイントラ予測モジュール２６０の第一の入力と接続される。
幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ２６５の第二の出力は、参照ピクチャバッ
ファ２８０の第一の入力と接続される。参照ピクチャバッファ２８０の出力は、幾何学的
な拡張をもつ動き補償器２７０の第二の入力と接続される。
【００５１】
　幾何学的な拡張をもつエントロピーデコーダ２４５の第二の出力は、幾何学的な拡張を
もつ動き補償器２７０の第三の入力と、幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ２
６５の第一の入力と接続される。幾何学的な拡張をもつエントロピーデコーダ２４５の第
三の出力は、幾何学的な拡張をもつデコーダコントローラ２０５の入力と接続される。幾
何学的な拡張をもつデコーダコントローラの第一の出力は、幾何学的な拡張をもつエント
ロピーデコーダ２４５の第二の入力と接続される。幾何学的な拡張をもつデコーダコント
ローラ２０５の第二の出力は、幾何学的な拡張をもつ逆変換器及び逆量子化器の第二の入
力に接続される。幾何学的な拡張をもつデコーダコントローラ２０５の第三の出力は、幾
何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ２６５の第三の入力に接続される。幾何学的
な拡張をもつデコーダコントローラ２０５の第四の出力は、幾何学的な拡張をもつイント
ラ予測モジュール２６０の第二の入力、幾何学的な拡張をもつ動き補償器２７０の第一の
入力、及び参照ピクチャバッファ２８０の第二の入力と接続される。
【００５２】
　幾何学的な拡張をもつ動き補償器２７０の出力は、スイッチ２９７の第一の入力と接続
される。幾何学的な拡張をもつイントラ予測モジュール２６０の出力は、スイッチ２９７
の第二の入力と接続される。スイッチ２９７の出力は、加算器２２５の第一の非反転入力
と接続される。
【００５３】
　入力バッファ２１０の入力は、入力ビットストリームを受信するため、デコーダ２００
の入力として利用可能である。幾何学的な拡張をもつデブロッキングフィルタ２６５の第
一の出力は、出力ピクチャを出力するため、デコーダ２００の出力として利用可能である
。
【００５４】
　上述されたように、幾何学的な領域分割を使用したインター予測及びイントラ予測は、
映像符号化の改善に関して調査の方向性を約束するが、増加される計算上の複雑度の問題
が手ごわいものであり、解決すべき問題を残している。従って、本発明の実施の形態では
、適応的な幾何学的な領域分割のディクショナリ（たとえば、総当りのアプローチにより
規定されるサブセットである、定義された編集物又はリスト）を使用したスキームが提案
される。符号化効率を維持する一方、エンコーダ及びデコーダにおいて考慮される幾何学
的な分割の数を低減することで、エンコーダ及びデコーダの両者での利益がもたらされる
。



(13) JP 5826747 B2 2015.12.2

10

20

30

40

50

【００５５】
　従って、実施の形態では、良好な符号化効率をなお維持する一方で、考慮される幾何学
的なモードの数を減少するため、適応的な幾何学的な分割のディクショナリ（たとえば定
義された編集物又はリスト）が提供される。この背後にある基本的な概念は、総当り的な
計算又はリストにより利用可能な全ての距離と角度の組み合わせについて分割を一様にサ
ポートしないことである。代わりに、距離のステップ及び角度のステップは、あるブロッ
ク（又は領域）の定義された点から（たとえば中心又は原点から）、境界線までの距離の
関数である。以下の用語が使用され、すなわちΔρ＝ｈ(ρ)、Δθ＝ｇ(ρ)であり、ｈ()
及びｇ()は、線形及び／又は非線形関数である。さらに、上述されたように、ρ及びθは
、原点から、境界線ｆ(x,y)に垂直となる方向におけるｆ(x,y)までの距離、ｆ(x,y)に垂
直となる方向の水平方向の座標軸xとの角度をそれぞれ表す（例えば図８及びス１３を参
照されたい）。
【００５６】
　図３を参照して、画像ブロックの例示的な幾何学的な分割は、参照符号３００により示
される。全体の画像ブロックは、参照符号３２０により示され、対角線３５０の反対側に
位置される画像ブロック３２０の２つの分割は、参照符号３３０，３４０によりそれぞれ
示される。
【００５７】
　実施の形態では、ρがブロックの中心（原点）に近いときに密な距離をサポートし（Δ
ρは小さい）、ρがブロックの中心（原点）から離れているときに疎な距離をサポートす
る（Δρは大きい）（例えば図８及び図１３を参照されたい）。
【００５８】
　実施の形態では、ρがブロックの中心に近いときに密な角度をサポートし、ρがブロッ
クの中心から離れているときに疎な角度をサポートする（例えば図８及び図１３を参照さ
れたい）。
【００５９】
　実施の形態では、（例えば定義された編集物又はリストといった）デフォルトのディク
ショナリで開始される。実施の形態は、トレーニングフェーズ及び符号化フェーズを含む
ように考慮することができる。Mtraining個のフレーム、スライス又はブロックを符号化
した後（トレーニングフェーズに対応することが考慮される）、既に符号化されたブロッ
クにより選択された分割の統計量を分析し、後続するNcoding個のフレーム、スライス又
はブロックの符号化のためのディクショナリを再び確定する（符号化フェーズに対応する
ことが考慮される）。次いで、別のサイクル（符号化フェーズにより後続されるトレーニ
ングフェーズ）が開始される。Mtraining及びNcodingの数は、１以上の高水準のシンタッ
クスエレメントにより指定される（例えば、スライスヘッダ、SEIメッセージ、PPS、SPS
、NALユニットヘッダ等）。また、これらは、エンコーダ及びデコーダの両者に知られて
いる予め定義された定数とすることもできる。同じ手順は、デコーダで適用される（例え
ば図９及び図１４を参照されたい）。
【００６０】
　実施の形態では、デフォルトのディクショナリから開始する。現在のブロックの符号化
を終了した後、次のブロックを符号化するためのディクショナリは、現在のブロックにつ
いて選択された分割に従って調節される。この調節は、現在のブロックについて選択され
た分割から離れている幾つかの分割を除くことである。また、この調節は、以下とするこ
とができる。現在のブロックの選択された分割は、次のブロックの分割を予測するために
外挿され、次のブロックのディクショナリは、この予測された分割に基づく。同じ手順は
、デコーダで適用される（例えば図９及び図１４を参照されたい）。
【００６１】
　実施の形態では、デフォルトディクショナリから開始する。１つのブロックについて、
幾つかのレート歪みの基準に基づいて、デフォルトのセットから最良の分割を選択し、動
き補償を実行して残差を取得し、残差を符号化する。予測の残差は、エンコーダで再構成
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され、選択された分割及び幾つかの他の分割を含む新たな分割のディクショナリを推定す
るために分析され、分割のインデックスは、デコーダに送出される。新たなディクショナ
リは、選択された分割をデコーダに伝達するために少ないビットが必要とされるように、
デフォルトのセットよりも少ない分割を含むことが想定される。デコーダ側で、エンコー
ダで使用されるのと同じであるディクショナリを推定するため、残差は再構成され、分析
される。受信されたインデックスにより、ブロックの再構成のために、このディクショナ
リから分割が選択される。
【００６２】
　時間的又は空間的に隣接するブロックは、類似した内容を有しており、従って、デフォ
ルトのディクショナリにおいて制限された数の分割から選択する傾向にある。多くの分割
をもつデフォルトのディクショナリを使用するのを比較して、少ない分割を持つ小さなデ
ィクショナリを使用することは、符号化時間と、幾何学的な分割モードを示すためのビッ
トとの両者を節約することができる。実施の形態では、エンコーダとデコーダの両者で予
め記憶される幾何学的な分割のディクショナリの数が予め定義される。これらのディクシ
ョナリのそれぞれは、デフォルトのディクショナリのサブセットである。どのディクショ
ナリがエンコーダで現在使用されているかを示すためにインデックスが使用され、このイ
ンデックスは、デコーダがエンコーダと同期することができるように、１以上の高水準の
シンタックスエレメント（例えばスライスヘッダ、SEIメッセージ、PPS、SPS、NALユニッ
トヘッダ等）で指定される。幾何学的な分割モードを送出することにおけるオーバヘッド
を低減するため、ディクショナリにおいて幾何学的な分割が選択される（例えば、図１１
及び図１６を参照されたい）。
【００６３】
　実施の形態において、ユーザにより定義されたディクショナリは、エンコーダに適用さ
れ、デコーダに送信されるため、例えば１以上の高水準シンタックスエレメント（例えば
スライスヘッダ、SEIメッセージ、PPS、SPS、NALユニットヘッダ等）を使用して、ビット
ストリームにおいて指定される（例えば、図１０及び図１５を参照されたい）。
【００６４】
　全ての上記実施の形態は、選択された幾何学的な分割の明示的な指示を必要とする。分
割のインデックスを他の符号化情報に埋め込むことができる場合、符号化ビットを節約す
ることができ、符号化効率を改善することができる。実施の形態では、デフォルトのディ
クショナリから開始する。１つのブロックについて、幾つかのレート歪みの基準に基づい
て、デフォルトのセットから最良の分割が選択され、幾何学的な動き補償を行って残差が
取得され、残差が符号化される。エンコーダ側で、幾何学的な分割の情報は、変換係数又
は量子化係数に埋め込まれる。デコーダは、復号化されたビットストリームから幾何学的
な分割を推定するために同じルールに従う。変換係数又は量子化係数に幾何学的な分割の
インデックスを埋め込む１つの例は、以下の通りである。分割インデックス情報は、係数
の合計Ｍに埋め込まれる。分割のインデックスがｎである場合、Ｍ％ｋであるように幾つ
かの係数を変更する。ここでｋはエンコーダ及びデコーダの両者に知られている定数であ
り、％はモジュール操作である。提案される係数は、デコーダに送信され、デコーダは、
同じ残差を正確に再構成することができる。次いで、幾何学的な分割が推定される。従っ
て、幾何学的な分割のビットが節約される（例えば、図１２及び図１７参照）。
【００６５】
　以下は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリがどのように構築され、圧縮システ
ムで使用されるかに関する説明する特定の例である。以下の例は、上述されたようにMPEG
-4　AVC規格に基づいているが、本発明は、他の映像符号化規格、勧告及びその拡張にも
適用される場合がある。
【００６６】
　［適応型ディクショナリの構築］
　符号化ブロックユニットのサイズは16×16であるとする。幾何学的な分割のデフォルト
のディクショナリについて、角度のパラメータ及び距離のパラメータの両者に一様サンプ
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リング（uniform　sampling）が適用されるとする。この場合、Δθ＝11.25及びΔρ＝1
である。このディクショナリにおける可能性のある分割の全体数は、274である。
 
【００６７】
　この例における適応型ディクショナリの構築において、距離ρの非一様サンプリング（
non-uniform　sampling）がはじめに実行される。異なるρの値（距離）について、角度
のサンプリングの密度Δθを異なるものとし、したがってΔθはρの関数であり、Δθ＝
ｇ(ρ)である。
 
【００６８】
　特に、16×16符号化ブロックユニットの想定下で、図３から計算される最大の距離ρは
、11である（主要な対角線の長さの半分よりも小さい最も大きな整数16×1.414／2＝11.3
12）。ディクショナリのサイズを低減するため、ρ≦7のとき、距離のサンプリング空間
が低減され、幾何学的な分割のみが考慮される。同様に、角度のサンプリング空間が低減
される。
【００６９】
　異なるρの値について、オーバヘッドを最小にする一方、幾何学的な分割の効率を最大
に利用するため、異なるサンプリング密度が使用される。表１は、以下のように、本発明
の実施の形態に係る１つの例示的なサンプリング方法に対応する。
【００７０】
【表１】

　表１に示されるサンプリング方法は、ρ≦7、且つ非一様のρに依存するθのサンプリ
ングに対応しており、全体で46の可能性のある分割を生じている。ルールは事前に想定さ
れ、エンコーダとデコーダの両者は、そのエレメントがデフォルトのディクショナリのエ
レメントよりも非常に少ないディクショナリを構築することができる。
 
【００７１】
　［適応型ディクショナリを使用した符号化及び復号化］
　エンコーダ側で、はじめに、（（ρ,θ）で表される）最良の分割及び関連する動きベ
クトルを発見するためにサーチが行われる。次いで、幾つかのエントロピー符号化方法を
使用して、ローが符号化される。１つの可能性のあるエントロピー符号化方法は、Expo-G
olomb符号を含むが、本発明は、この符号に限定されるものではなく、従って他の符号が
使用される場合があることを理解されたい。その後、ρ及び予め定義されたルールΔθ＝
ｇ(ρ)により、全体の可能性のあるθの数及びθのインデックスが計算される。これに応
じて、エントロピー符号化方法が設計される。１つの可能性のあるエントロピー符号化方
法は、Nビットの固定長符号化であり、Nはρ及びΔθから計算することができる。
【００７２】
　デコーダ側で、はじめにρが復号化される。ρ及び予め定義されたルールΔθ＝ｇ(ρ)
により、全体の可能なθの数は、θのシンタックスを解析し、その値を再構成するために
計算される。
【００７３】
　［シンタックス］
　表２は、本発明の実施の形態に係る例示的なスライスレベルのシンタックスを示す。
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【００７４】
【表２】

　この例では、デフォルトのディクショナリに加えて、予め定義された適応型ディクショ
ナリがエンコーダ及びデコーダの両者で記憶されるものとする。
【００７５】
　［adaptive_dictionary_flag］
　１に等しいadaptive_dictionary_flagは、適応型ディクショナリがこのスライスにおけ
る全ての幾何学的に分割されたブロックの復号化で利用されることを指定する。復号化の
動作は、関数Geo_partition_derivation_adaptive()で定義され、この場合、分割のイン
デックスがビットストリームから解析され、ある分割が予め定義された適応型ディクショ
ナリから選択される。
【００７６】
　０に等しいadaptive_dictionary_flagは、デフォルトのディクショナリがこのスライス
における全ての幾何学的に分割されたブロックの復号化で利用されることを指定する。復
号化の動作は、関数Geo_partition_derivation_default()で定義され、この場合、分割の
インデックスがビットストリームから解析され、ある分割が予め定義されたデフォルトの
ディクショナリから選択される。
【００７７】
　図４を参照して、適応的な幾何学的な分割を使用してピクチャデータを符号化する例示
的な方法は、参照符号４００により示される。本方法４００は、機能ブロック４１０に制
御を移す開始ブロック４０５を含む。機能ブロック４１０は、適応的な幾何学的な分割の
ディクショナリを構築し、機能ブロック４１５に制御を移す。機能ブロック４１５は、適
応的な幾何学的な分割のディクショナリで最良の幾何学的な分割をサーチし、機能ブロッ
ク４２０に制御を移す。機能ブロック４２０は、正規の符号化モードを使用して最良の予
測をサーチし、正規の符号化モードで得られた予測を幾何学的な予測と比較して、最良の
予測を選択し、判定ブロック４２５に制御を移す。判定ブロック４２５は、最良の予測モ
ードが幾何学的な予測モードであるか否かを判定する。最良の予測モードが幾何学的な予
測モードであると判定された場合、機能ブロック４３０に制御を移す。最良の予測モード
が幾何学的な予測モードでないと判定された場合、機能ブロック４３５に制御を移す。
【００７８】
　機能ブロック４３０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な分
割モードについてエントロピー符号化を行い、終了ブロック４９９に制御を移す。
【００７９】
　機能ブロック４３５は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー符号化を行い、機
能ブロック４９９に制御を移す。
【００８０】
　図５を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してエンコーダ側で
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最良の予測をサーチする例示的な方法は、参照符号５００により示される。本方法５００
は、ループリミットブロック５１０に制御を移す開始ブロック５０５を含む。ループリミ
ットブロック５１０は、ディクショナリにおける可能性のある距離ρについてループ１を
開始し、ループリミットブロック５１５に制御を移す。ループリミットブロック５１５は
、ディクショナリにおける距離ρについて可能性のある角度θについてループ２を開始し
、機能ブロック５２０に制御を移す。機能ブロック５２０は、パラメータセット（ρ,θ
）による分割を生成し、機能ブロック５２５に制御を移す。機能ブロック５２５は、分割
のセットから最良の予測をサーチし、ループリミットブロック５３０に制御を移す。ルー
プリミットブロック５３０は、ループ１を終了し、ループリミットブロック５３５に制御
を移す。ループリミットブロック５３５は、ループ２を終了し、終了ブロック５９９に制
御を移す。
 
【００８１】
　図６を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な分割モー
ドについて、エントロピー符号化の例示的な方法は、参照符号６００により示される。本
方法６００は、機能ブロック６１０に制御を移す開始ブロック６０５を含む。機能ブロッ
ク６１０は、選択された距離ρについて、ディクショナリを見て、対応するインデックス
を探し、インデックスを符号化し、機能ブロック６１５に制御を移す。機能ブロック６１
５は、選択された角度について、ディクショナリを見て、対応するインデックスを探し、
インデックスを符号化し、機能ブロック６２０に制御を移す。機能ブロック６２０は、個
のブロックの残りのモード情報を符号化し、機能ブロック６２５に制御を移す。機能ブロ
ック６２５は、このブロックの予測誤差（残差）を符号化し、終了ブロック６９９に制御
を移す。
【００８２】
　図７を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してピクチャデータ
を復号化する例示的な方法は、参照符号７００により示される。本方法７００は、機能ブ
ロック７１０に制御を移す開始ブロック７０５を含む。機能ブロック７１０は、適応的な
幾何学的な分割のディクショナリを構築し、判定ブロック７１５に制御を移す。判定ブロ
ック７１５は、現在のモードが幾何学的な分割モードであるか否かを判定する。現在のモ
ードが幾何学的な分割モードであると判定された場合、機能ブロック７２０に制御を移す
。現在のモードが幾何学的な分割モードであると判定されない場合、機能ブロック７３０
に制御を移す。
【００８３】
　機能ブロック７２０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な分
割モードのブロックについて、エントロピー復号化を行い、機能ブロック７２５に制御を
移す。機能ブロック７２５は、適応的な分割のディクショナリにより幾何学的な分割モー
ドのブロックについて予測及び再構成を行い、終了ブロック７９９に制御を移す。
【００８４】
　機能ブロック７３０は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー復号化を行い、機
能ブロック７３５に制御を移す。機能ブロック７３５は、正規の（コンベンショナルな）
予測及び再構成を行い、終了ブロック７９９に制御を移す。
【００８５】
　図８を参照して、適応的な幾何学的な分割を使用してピクチャデータを符号化する例示
的な方法は、参照符号８００により示される。方法８００では、適応的な幾何学的な分割
のディクショナリは、分割の境界の角度及び／又はブロックにおける定義された点までの
その距離に基づいている。本方法８００は、機能ブロック８１０に制御を移す開始ブロッ
ク８０５を含む。機能ブロック８１０は、分割の境界の角度及び／又はブロックにおける
定義された点までのその距離に基づいて、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを構
築するために多数の分割を選択し、機能ブロック８１５に制御を移す。機能ブロック８１
５は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる最良の幾何学的な予測をサーチし
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、機能ブロック８２０に制御を移す。機能ブロック８２０は、正規の（すなわち非幾何学
的ではない）符号化モードについて最良の予測をサーチし、正規の符号化モードの予測を
幾何学的な予測と比較して、最良の予測を選択し（例えばレート歪み（RD）コストに基づ
く）、判定ブロック８２５に制御を移す。判定ブロック８２５は、最良の予測が幾何学的
な予測モードで得られたか否かを判定する。最良の予測が幾何学的な予測モードで得られ
たと判定した場合、機能ブロック８３０に制御を移す。さもなければ、機能ブロック８３
５に制御を移す。機能ブロック８３０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによ
り幾何学的な分割モードについて、シンタックスエレメントをエントロピー符号化し、終
了ブロック８９９に制御を移す。機能ブロック８３５は、正規の（コンベンショナルな）
エントロピー符号化を行い、終了ブロック８９９に制御を移す。
【００８６】
　図９を参照して、適応的な幾何学的な分割を使用してピクチャデータを符号化する別の
例示的な方法は、参照符号９００により示される。本方法９００では、適応的な幾何学的
な分割のディクショナリは、前に符号化された領域の情報に基づいている。本方法９００
は、機能ブロック９１０に制御を移す開始ブロック９０５を含む。機能ブロック９１０は
、例えば選択された分割及び／又は前に符号化された他の領域について選択された分割の
統計量といった、前に符号化された領域の情報に基づいて、（符号化される）現在のブロ
ックについて適応的な幾何学的な分割のディクショナリを構築し、機能ブロック９１５に
制御を移す。機能ブロック９１５は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる最
良の幾何学的な予測をサーチし、機能ブロック９２０に制御を移す。機能ブロック９２０
は、正規の（すなわち非幾何学的な）符号化モードについて最良の予測をサーチし、正規
の符号化モードの予測を幾何学的な予測と比較して最良の予測を選択し（例えばレート歪
み（RD）コストに基づく）、判定ブロック９２５に制御を移す。判定ブロック９２５は、
最良の予測が幾何学的な予測モードで得られたか否かを判定する。最良の予測が幾何学的
な予測モードで得られたと判定した場合、機能ブロック９３０に制御を移す。最良の予測
が幾何学的な予測モードで得られていないと判定した場合、機能ブロック９３５に制御を
移す。機能ブロック９３０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的
な分割モードについてシンタックスエレメントをエントロピー符号化し、終了ブロック９
９９に制御を移す。機能ブロック９３５は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー
符号化を行い、終了ブロック９９９に制御を移す。
【００８７】
　図１０を参照して、適応的な幾何学的な分割を使用してピクチャデータを符号化する別
の例示的な方法は、参照符号１０００により示される。本方法１０００では、適応的な幾
何学的な分割のディクショナリは、ユーザにより定義されており、デコーダに送信される
。本方法１０００は、機能ブロック１０１０に制御を移す開始ブロック１００５を含む。
機能ブロック１０１０は、ユーザ入力に基づいて（符号化される）現在のブロックについ
て適応的な幾何学的な分割のディクショナリを構築し、機能ブロック１０１５に制御を移
す。機能ブロック１０１５は、ユーザにより定義されたディクショナリをデコーダに送出
し、ループリミットブロック１０２０に制御を移す。ループリミットブロック１０２０は
、（例えば現在のピクチャにおける）１からブロックの数までの範囲を有する変数Ｉを使
用して、例えば現在のピクチャにおけるブロックを通してループを開始し、機能ブロック
１０２５に制御を移す。機能ブロック１０２５は、適応的な幾何学的な分割のディクショ
ナリにより最良の幾何学的な予測をサーチし、機能ブロック１０３０に制御を移す。機能
ブロック１０３０は、正規の（すなわち非幾何学的な）符号化モードについて最良の予測
をサーチし、正規の符号化モードの予測を幾何学的な予測と比較して、最良の予測を選択
し（例えばレート歪み（RD）コストに基づいて）、判定ブロック１０３５に制御を移す。
判定ブロック１０３５は、最良の予測が幾何学的な予測モードで得られたか否かを判定す
る。最良の予測が幾何学的な予測モードで得られたと判定した場合、機能ブロック１０４
０に制御を移す。最良の予測が幾何学的な予測モードで得られていないと判定した場合、
機能ブロック１０４５に制御を移す。機能ブロック１０４０は、適応的な幾何学的な分割
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のディクショナリによる幾何学的な分割モードについて、シンタックスエレメントをエン
トロピー符号化し、ループリミットブロック１０５０に制御を移す。機能ブロック１０４
５は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー符号化を行い、ループリミットブロッ
ク１０５０に制御を移す。ループリミットブロック１０５０は、ループを終了し、終了ブ
ロック１０９９に制御を移す。
【００８８】
　図１１を参照して、適応的な幾何学的な分割を使用してピクチャデータを符号化する別
の例示的な方法は、参照符号１１００により示される。本方法１１００では、適応的な幾
何学的な分割のディクショナリ（すなわち幾何学的な分割のサブセット）は、複数のサブ
セットから選択され（それぞれのサブセットは、例えば総当り的なアプローチを使用して
得られるデフォルトのディクショナリから得られる）、サブセット又はサブセットのイン
デックスは、デコーダに示される。本方法１１００は、機能ブロック１１１０に制御を移
す開始ブロック１１０５を含む。機能ブロック１１１０は、適応的な幾何学的な分割のデ
ィクショナリ（すなわちサブセット）を複数のサブセットから構築し、機能ブロック１１
１５に制御を移す。機能ブロック１１１５は、選択された幾何学的な分割のサブセットを
示すか、又は選択されたサブセットのインデックスを示し、ループリミットブロック１１
２０に制御を移す。ループリミットブロック１１２０は、１から（例えば現在のピクチャ
における）ブロックの数（＃）までの範囲を有する変数Ｉを使用して、例えば現在のピク
チャにおけるブロックを通してループを開始する。機能ブロック１１２５は、適応的な幾
何学的な分割のディクショナリによる最良の幾何学的な予測をサーチし、機能ブロック１
１３０に制御を移す。機能ブロック１１３０は、正規の（すなわち非幾何学的な）符号化
モードについて最良の予測をサーチし、正規の符号化モードの予測を幾何学的な予測とを
比較して最良の予測を選択し（レート歪み（RD）コストに基づいて）、判定ブロック１１
３５に制御を移す。判定ブロック１１３５は、最良の予測が幾何学的な予測モードで得ら
れたか否かを判定する。最良の予測が幾何学的な予測モードで得られたと判定した場合、
機能ブロック１１４０に制御を移す。さもなければ、機能ブロック１１４５に制御を移す
。機能ブロック１１４０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な
分割モードについてシンタックスエレメントをエントロピー符号化し、ループリミットブ
ロック１１５０に制御を移す。機能ブロック１１４５は、正規の（コンベンショナルな）
エントロピー符号化を行い、ループリミットブロック１１５０に制御を移す。ループリミ
ットブロック１１５０は、ループを終了し、終了ブロック１１９９に制御を移す。
 
【００８９】
　図１２を参照して、適応的な幾何学的な分割を使用してピクチャデータを符号化する別
の例示的な方法は、参照符号１２００により示される。本方法１２００では、幾何学的な
分割モードは、復号化された残差からデコーダにより推定される。本方法２００は、機能
ブロック１２１０に制御を移す開始ブロック１２０５を含む。機能ブロック１２１０は、
デフォルトの幾何学的な分割のディクショナリによる最良の幾何学的な予測をサーチし、
機能ブロック１２１５に制御を移す。機能ブロック１２１５は、最良の幾何学的な分割を
使用して現在のブロックを符号化し、選択された分割のみがデコーダで復号化された残差
から推定することができるように残差を処理し、機能ブロック１２２０に制御を移す。機
能ブロック１２２０は、正規の（すなわち非幾何学的な）符号化モードについて最良の予
測をサーチし、正規の符号化モードの予測を幾何学的な予測と比較し、最良の予測を選択
し（例えばレート歪み（RD）コストに基づく）、判定ブロック１２２５に制御を移す。判
定ブロック１２２５は、最良の予測が幾何学的な予測モードで得られたか否かを判定する
。最良の予測が幾何学的な予測モードで得られたと判定した場合、機能ブロック１２３０
に制御を移す。最良の予測が幾何学的な予測モードで得られていないと判定した場合、機
能ブロック１２４０に制御を移す。機能ブロック１２３０は、選択された幾何学的な分割
モードについて残差の係数をエントロピー符号化し、機能ブロック１２３５に制御を移す
。機能ブロック１２３５は、分割のインデックスを除いて、幾何学的な分割モードについ
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て他のシンタックスエレメントをエントロピー符号化し、終了ブロック１２９９に制御を
移す。機能ブロック１２４０は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー符号化を行
い、終了ブロック１２９９に制御を移す。
【００９０】
　ここで、選択された分割のみがデコーダで復号化された残差から推定することができる
ように、残差をどのように処理すべきかに関する１つの例が与えられる。分割の情報を係
数の総和Mに埋め込まれる。分割のインデックスがｎである場合、M％kとなるように幾つ
かの係数が変更される。ここでｋはエンコーダとデコーダの両者で知られている定数であ
り、％はモジュール操作である。処理された係数は、デコーダに送信され、デコーダは、
同じ残差を正確に再構成することができる。次いで、デコーダは、幾何学的な分割を推定
することができる。
【００９１】
　図１３を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してピクチャデー
タを復号化する例示的な方法は、参照符号１３００により示される。本方法１３００では
、適応的な幾何学的な分割のディクショナリは、分割の境界の角度及び／又はブロックに
おける定義された点までの距離に基づいている。本方法１３００は、機能ブロック１３１
０に制御を移す開始ブロック１３０５を含む。機能ブロック１３１０は、分割の境界の角
度及び／又はブロックにおける予め定義された点までの距離に基づいて多数の分割を選択
することで、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを構築し、判定ブロック１３１５
に制御を移す。判定ブロック１３１５は、現在の予測モードが幾何学的な予測モードであ
るか否かを判定する。現在の予測モードが幾何学的な予測モードであると判定した場合、
機能ブロック１３２０に制御を移す。現在の予測モードが幾何学的な予測モードであると
判定されない場合、機能ブロック１３３０に制御を移す。機能ブロック１３２０は、適応
的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な分割モードについてシンタックス
エレメントをエントロピー符号化し、機能ブロック１３２５に制御を移す。機能ブロック
１３２５は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な分割モードにつ
いて予測及び再構成を行い、終了ブロック１３９９に制御を移す。機能ブロック１３３０
は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー符号化を行い、機能ブロック１３３５に
制御を移す。機能ブロック１３３５は、正規の（コンベンショナルな）予測及び再構成を
行い、終了ブロック１３９９に制御を移す。
【００９２】
　図１４を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してピクチャデー
タを復号化する別の例示的な方法は、参照符号１４００により示される。方法１４００で
は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリは、前に復号化された領域の情報に基づい
ている。本方法１４００は、機能ブロック１４１０に制御を移す開始ブロック１４０５を
含む。機能ブロック１４１０は、例えば選択された分割及び／又は前に符号化された他の
領域について選択された分割の統計量といった、前に復号化された領域の情報に基づいて
、（復号化される）現在のブロックについて適応的な幾何学的な分割のディクショナリを
構築し、判定ブロック１４１５に制御を移す。判定ブロック１４１５は、現在の予測モー
ドが幾何学的な予測モードであるか否かを判定する。現在の予測モードが幾何学的な予測
モードであると判定された場合、機能ブロック１４２０に制御を移す。現在の予測モード
が幾何学的な予測モードであると判定されない場合、機能ブロック１４３０に制御を移す
。機能ブロック１４２０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な
分割モードについてシンタックスエレメントを復号化するためにエントロピー復号化を行
い、機能ブロック１４２５に制御を移す。機能ブロック１４２５は、適応的な幾何学的な
分割のディクショナリによる幾何学的な分割モードについて予測及び再構成を行い、終了
ブロック１４９９に制御を移す。機能ブロック１４３０は、正規の（コンベンショナルな
）エントロピー符号化を行い、機能ブロック１４３５に制御を移す。機能ブロック１４３
５は、正規の（コンベンショナルな）予測及び再構成を行い、終了ブロック１４９９に制
御を移す。
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【００９３】
　図１５を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してピクチャデー
タを復号化する別の例示的な方法は、参照符号１５００により示される。本方法１５００
では、適応的な幾何学的な分割のディクショナリがビットストリームで送信され、デコー
ダにより解析される。本方法１５００は、機能ブロック１５１０に制御を移す開始ブロッ
ク１５０５を含む。機能ブロック１５１０は、ビットストリームからユーザにより定義さ
れた適応的な幾何学的な分割のディクショナリを解析し、ループリミットブロック１５１
５に制御を移す。ループリミットブロック１５１５は、１から（例えば現在のピクチャに
おける）ブロックの数（＃）までの範囲を有する変数Ｉを使用して、例えば現在のピクチ
ャにおけるブロックを通してループを開始し、判定ブロック１５２０に制御を移す。判定
ブロック１５２０は、現在の予測モードが幾何学的な予測モードであるか否かを判定する
。現在の予測モードが幾何学的な予測モードであると判定した場合、機能ブロック１５２
５に制御を移す。現在の予測モードが幾何学的な予測モードでないと判定した場合、機能
ブロック１５３５に制御を移す。機能ブロック１５２５は、適応的な幾何学的な分割のデ
ィクショナリによる幾何学的な分割モードについてシンタックスエレメントを復号化する
ためにエントロピー復号化を行い、機能ブロック１５３０に制御を移す。機能ブロック１
５３０は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリによる幾何学的な分割モードについ
て予測及び再構成を行い、ループリミットブロック１５４５に制御を移す。機能ブロック
１５３５は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー符号化を行い、機能ブロック１
５４０に制御を移す。機能ブロック１５４０は、正規の（コンベンショナルな）予測及び
再構成を行い、ループリミットブロック１５４５に制御を移す。ループリミットブロック
１５４５はループを終了し、終了ブロック１５９９に制御を移す。
【００９４】
　図１６を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してピクチャデー
タを復号化する別の例示的な方法は、参照符号１６００により示される。本方法１６００
では、適応的な幾何学的な分割のディクショナリのインデックスがビットストリームで送
信され、デコーダにより解析される。本方法１６００は、機能ブロック１６１０に制御を
移す開始ブロック１６０５を含む。機能ブロック１６１０は、正しいサブセットを選択し
て、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを構築するためにサブセットのインデック
スを解析し、ループリミットブロック１６１５に制御を移す。ループリミットブロック１
６１５は、１から（例えば現在のピクチャにおける）ブロックの数（＃）までの範囲を有
する変数Ｉを使用して、例えば現在のピクチャにおけるブロックを通してループを開始し
、判定ブロック１６２０に制御を移す。判定ブロック１６２０は、現在の予測モードが幾
何学的な予測モードであるか否かを判定する。現在の予測モードが幾何学的な予測モード
であると判定した場合、機能ブロック１６２５に制御を移す。現在の予測モードが幾何学
的な予測モードでないと判定した場合、機能ブロック１６３５に制御を移す。機能ブロッ
ク１６２５は、適応的な幾何学的な分割のディレクトリによる幾何学的な分割モードにつ
いてシンタックスエレメントを復号化するためにエントロピー復号化を行い、機能ブロッ
ク１６３０に制御を移す。機能ブロック１６３０は、適応的な幾何学的な分割のディクシ
ョナリによる幾何学的な分割モードについて予測及び再構成を行い、ループリミットブロ
ック１６４５に制御を移す。機能ブロック１６３５は、正規の（コンベンショナルな）エ
ントロピー符号化を行い、機能ブロック１６４０に制御を移す。機能ブロック１６４０は
、正規の（コンベンショナルな）予測及び再構成を行い、ループリミットブロック１６４
５に制御を移す。ループリミットブロック１６４５は、ループを終了し、終了ブロック１
６９９に制御を移す。
 
【００９５】
　図１７を参照して、適応的な幾何学的な分割のディクショナリを使用してピクチャデー
タを復号化する別の例示的な方法は、参照符号１７００により示される。本方法１７００
では、デコーダは、復号化された残差から幾何学的な分割モードを推定する。本方法１７
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００は、判定ブロック１７１０に制御を移す開始ブロック１７０５を含む。判定ブロック
１７１０は、現在の予測モードが幾何学的な予測モードであるか否かを判定する。現在の
予測モードが幾何学的な予測モードであると判定した場合、機能ブロック１７１５に制御
を移す。現在の予測モードが幾何学的な予測モードでないと判定した場合、機能ブロック
１７３０に制御を移す。機能ブロック１７１５は、残差の係数を復号化するためにエント
ロピー復号化を行い、再構成された残差から分割のインデックスを推定し、機能ブロック
１７２０に制御を移す。機能ブロック１７２０は、幾何学的な分割モードについて他のシ
ンタックスエレメントを復号化するためにエントロピー復号化を行い、機能ブロック１７
２５に制御を移す。機能ブロック１７２５は、適応的な幾何学的な分割のディクショナリ
による幾何学的な分割モードについて予測及び再構成を行い、終了ブロックに制御を移す
。機能ブロック１７３０は、正規の（コンベンショナルな）エントロピー符号化を行い、
終了ブロック１７９９に制御を移す。機能ブロック１７３５は、通常の予測及び再構成を
行い、終了ブロック１７９９に制御を移す。
【００９６】
　以下、本発明の多くの付随する利点／特徴の幾つかに関する記載が与えられ、そのうち
の幾つかは、先に記載されている。たとえば、１つの利点／特徴は、適応的な幾何学的な
分割を使用してピクチャにおける領域についてピクチャデータを符号化するエンコーダを
有する装置である、前記領域のピクチャデータを符号化するために使用される幾何学的な
分割のサブセットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定される。距離は、前記
領域における定義された点から分割の境界までで測定される。角度は、前記領域における
定義された点から分割の境界に延びる直線に関して測定される。
【００９７】
　別の利点／特徴は、上述されたエンコーダを有する装置であり、前記領域における定義
された点は、前記領域の中心であり、幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の中心か
ら分割の境界までの距離に応じて決定される。
【００９８】
　更に別の利点／特徴は、エンコーダを有する装置であり、前記領域における定義された
点は、前記領域の中心であり、幾何学的な分割のサブセットは、上述されたように前記領
域の中心から分割の境界までの距離に応じて決定され、距離ステップ及び角度ステップは
、適応的な幾何学的な分割の距離空間及び角度空間をサンプリングし、幾何学的な分割の
ディクショナリを構築するために使用される。距離ステップ及び角度ステップは、定義さ
れた点から分割の境界までの距離の関数であり、幾何学的な分割のサブセットは、幾何学
的な分割のディクショナリよりも少ない幾何学的な分割を有する。
【００９９】
　更に別の利点／特徴は、エンコーダを有する装置であり、前記領域における定義された
点は前記領域の中心であり、幾何学的な分割のサブセットは、上述されたように、前記領
域の中心から分割の境界までの距離に応じて決定され、幾何学的な分割のサブセットは、
閾値となる距離に等しいか又は閾値となる距離よりも短い定義された点から分割の境界ま
での距離を有する幾何学的な分割を含む。
【０１００】
　更なる利点／特徴は、上述されたエンコーダを有する装置であり、幾何学的な分割のサ
ブセットは、前記領域及びピクチャにおける前に符号化された他の領域の少なくとも１つ
の前に符号化された情報に基づいている。
【０１０１】
　なお更なる利点／特徴は、エンコーダを有する装置であり、幾何学的な分割のサブセッ
トは、前記領域及びピクチャにおける前に符号化された他の領域の少なくとも１つの前に
符号化された情報に基づいており、幾何学的な分割のサブセットは、前に符号化された他
の領域について選択された分割に基づいている。
【０１０２】
　さらに、別の利点／特徴は、エンコーダを有する装置であり、幾何学的な分割のサブセ
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ットは、上述されたように、前に符号化された他の領域について選択された分割に基づい
ており、前記領域について選択された分割は、後続する領域についてある分割を予測する
ために外挿され、後続する領域を符号化するために幾何学的な分割のサブセットは、後続
する領域について予測された分割に基づいている。
【０１０３】
　さらに、別の利点／特徴は、エンコーダを有する装置であり、幾何学的な分割のサブセ
ットは、上述されたように、前記領域及び前に符号化された他の領域の少なくとも１つの
前に符号化された情報に基づいており、幾何学的な分割のサブセットは、前に符号化され
た他の領域について選択された分割の統計量に基づいて導出される。
【０１０４】
　また、別の利点／特徴は、エンコーダを有する装置であり、幾何学的な分割のサブセッ
トは、上述されたように、前に符号化された他の領域について選択された分割の統計量に
基づいて導出され、前記ピクチャは、ビデオ系列に含まれ、それぞれが領域をもたないビ
デオ系列におけるピクチャのセットは、総当り的な分割の計算のアプローチに対応する幾
何学的な分割のデフォルトのディクショナリを使用して符号化され、ピクチャのセットに
ついて選択された分割の統計量は、前記領域について幾何学的な分割のサブセットを構築
するために使用され、サブセットは、デフォルトのディクショナリよりも少ない幾何学的
な分割を有する。
【０１０５】
　さらに、別の利点／特徴は、上述されたエンコーダを有する装置であり、適応的な幾何
学的な分割について利用可能にされる幾何学的な分割のサブセットは、ユーザ定義されて
おり、結果として得られるビットストリームで明示的に指示される。
【０１０６】
　さらに、別の利点／特徴は、上述されたエンコーダを有する装置であり、サブセットは
、複数のサブセットのうちの１つであり、前記サブセット及び複数のサブセットは、全体
として全ての可能な分割よりも少ない分割を表し、複数のサブセットは、予め記憶されて
おり、エンコーダは、１以上の高水準のシンタックスエレメントを使用してデコーダにイ
ンデックスを送出し、インデックスは、復号化のために使用される複数のサブセットのう
ちの特定の１以上のサブセットを示す。
【０１０７】
　さらに、別の利点／特徴は、幾何学的な分割のサブセットは、前記領域について少なく
ともピクチャデータを復号化することにおいてデコーダにより使用するため、デコーダに
ビットストリームで送信される。
【０１０８】
　また、別の利点／特徴は、上述されたエンコーダを有する装置であり、エンコーダは、
レート歪みの基準に基づいて幾何学的な分割のデフォルトのディクショナリから前記領域
の分割を選択し、幾何学的な動き補償を実行して前記領域の残差を取得し、幾何学的な分
割のデフォルトのディクショナリにおける複数の利用可能な分割から、選択された分割の
みがデコーダでの残差の後続の再構成から推定することができるように、残差を再構成す
る。
【０１０９】
　本発明のこれらの特徴及び利点並びに他の特徴及び利点は、本明細書の教示に基づいて
当業者により容易に確認される場合がある。本発明の教示は、ハードウェア、ソフトウェ
ア、ファームウェア、特定用途のプロセッサ又はその組み合わせの様々な形態で実現され
ることを理解されたい。
【０１１０】
　最も好ましくは、本発明の教示は、ハードウェア及びソフトウェアの組み合わせとして
実現される。さらに、ソフトウェアは、プログラムストレージユニットで実施されるアプ
リケーションプログラムとして実現される。アプリケーションプログラムは、適切なアー
キテクチャを備えるマシンにアップロードされ、該マシンにより実行される。好ましくは
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、マシンは、１以上の中央処理装置（CPU）、ランダムアクセスメモリ（RAM）、及び入力
／出力（I/O）インタフェースのようなハードウェアを有するコンピュータプラットフォ
ームで実現される。また、コンピュータプラットフォームは、オペレーティングシステム
及びマイクロ命令コードを含む場合がある。本明細書で記載される様々なプロセス及び機
能は、CPUにより実行されるマイクロ命令コードの一部、アプリケーションプログラムの
一部、又はその組み合わせである場合がある。さらに、様々な他の周辺装置は、更なるデ
ータストレージユニット及びプリンティングユニットのようなコンピュータプラットフォ
ームに接続される。
【０１１１】
　添付図面に示されるシステム構成要素及び方法の幾つかはソフトウェアで実現されるこ
とが好ましいため、システム構成要素又はプロセス機能ブロック間の実際の接続は、本発
明がプログラムされるやり方に依存して異なる場合がある。本明細書における教示が与え
られると、当業者であれば、本発明のこれらの実現又はコンフィギュレーション及び類似
の実現又はコンフィギュレーションを創作することができるであろう。
【０１１２】
　例示的な実施の形態は添付図面を参照して本明細書で記載されたが、本発明はそれら正
確な実施の形態に限定されるものではなく、様々な変形及び変更は、本発明の範囲又は精
神を逸脱することなしに当業者により実施される場合がある。全ての係る変形及び変更は
、特許請求の範囲で述べた本発明の範囲に含まれることが意図される。　
　上記の実施形態に加えて、以下の付記を開示する。
（付記１）
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを符
号化するエンコーダを備える装置であって、
　前記領域の前記ピクチャデータを符号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定され、前記距離は、前記領域におけ
るある点と分割の境界の間で測定され、前記角度は、前記領域における前記点から前記分
割の境界に延びる直線に関して測定される、
ことを特徴とする装置。
（付記２）
　ビデオエンコーダにおける方法であって、
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを符
号化するステップを含み、
　前記領域の前記ピクチャデータを符号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定され、前記距離は、前記領域におけ
るある点と分割の境界の間で測定され、前記角度は、前記領域における前記点から前記分
割の境界に延びる直線に関して測定される、
ことを特徴とする方法。
（付記３）
　前記領域における点は、前記領域の中心であり、
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の中心から前記分割の境界までの距離に
応じて決定される、
付記２記載の方法。
（付記４）
　前記適応的な幾何学的な分割について距離空間と角度空間とをサンプリングして、幾何
学的な分割のディクショナリを構築するために距離のステップと角度のステップが使用さ
れ、
　前記距離のステップと前記角度のステップは、前記点から前記分割の境界までの距離の
関数であり、前記幾何学的な分割のサブセットは、前記幾何学的な分割のディクショナリ
よりも少ない幾何学的な分割を有する、
付記３記載の方法。
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（付記５）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、閾値となる距離に等しいか又は閾値となる距離よ
りも短い前記点から前記分割の境界までの距離を有する幾何学的な分割を含む、
付記３記載の方法。
（付記６）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域及び前記ピクチャにおける前に符号化さ
れた他の領域の少なくとも１つの前に符号化された情報に基づく、
付記２記載の方法。
（付記７）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記前に符号化された他の領域について選択され
た分割に基づく、
付記６記載の方法。
（付記８）
　前記領域について選択された分割は、後続する領域について分割を予測するために推定
され、前記後続の領域を符号化するための幾何学的な分割のサブセットは、前記後続の領
域について予測された分割に基づく、
付記７記載の方法。
（付記９）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記前に符号化された他の領域について選択され
た分割の統計量に基づいて導出される、
付記６記載の方法。
（付記１０）
　前記ピクチャはビデオ系列に含まれており、
　前記ビデオ系列におけるピクチャのセットは、それぞれ前記領域を含まず、総当りの計
算アプローチに対応する幾何学的な分割からなるデフォルトのディクショナリを使用して
符号化され、
　前記ピクチャのセットについて選択される分割の統計量は、前記領域について幾何学的
な分割のサブセットを構築するために使用され、
　前記サブセットは、前記デフォルトのディクショナリよりも少ない幾何学的な分割を有
する、
付記９記載の方法。
（付記１１）
　前記適応的な幾何学的な分割について利用可能に幾何学的な分割のサブセットは、ユー
ザにより定義され、結果として得られるビットストリームにおいて明示的に示される、
付記２記載の方法。
（付記１２）
　前記サブセットは、複数のサブセットのうちの１つであり、
　前記サブセット及び前記複数のサブセットは、全体として全ての可能な分割よりも少な
い分割を表し、
　前記複数のサブセットは、予め記憶されており、
　当該方法は、１以上の高水準のシンタックスエレメントを使用してデコーダにインデッ
クスを送出するステップを更に含み、
　前記インデックスは、復号化のために使用される前記複数のサブセットのうちの特定の
１以上のサブセットを含む、
付記２記載の方法。
（付記１３）
　前記領域の少なくとも前記ピクチャデータの復号化において前記デコーダにより使用さ
れる前記幾何学的な分割のサブセットを、ビットストリームでデコーダに送信するステッ
プを更に含む、
付記２記載の方法。
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（付記１４）
　前記符号化するステップは、
　レート歪みの基準に基づいて、幾何学的な分割からなるデフォルトのディクショナリか
ら前記領域の分割を選択するステップと、
　前記領域の残差を得るために幾何学的な動き補償を行うステップと、
　前記幾何学的な分割からなるデフォルトのディクショナリにおける複数の利用可能な分
割から選択された分割のみが、デコーダで前記残差の後続する再構築から推定できるよう
に前記残差を再構築するステップと、
を含む付記２記載の方法。
（付記１５）
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを復
号化するデコーダを備える装置であって、
　前記領域の前記ピクチャデータを復号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離と角度の少なくとも１つに応じて決定され、
　前記距離は、前記領域におけるある点から分割の境界まで測定され、
　前記角度は、前記領域における前記点から前記分割の境界に延びる直線に関して測定さ
れる、
ことを特徴とする装置。
（付記１６）
　ビデオデコーダにおける方法であって、
　適応的な幾何学的な分割を使用して、あるピクチャにおける領域のピクチャデータを復
号化するステップを含み、
　前記領域の前記ピクチャデータを復号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離と角度の少なくとも１つに応じて決定され、
　前記距離は、前記領域におけるある点から分割の境界まで測定され、
　前記角度は、前記領域における前記点から前記分割の境界に延びる直線に関して測定さ
れる、
ことを特徴とする方法。
（付記１７）
　前記領域における点は、前記領域の中心であり、
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の中心から前記分割の境界までの距離に
応じて決定される、
付記１６記載の方法。
（付記１８）
　前記適応的な幾何学的な分割について距離空間と角度空間とをサンプリングして、幾何
学的な分割のディクショナリを構築するために距離のステップと角度のステップが使用さ
れ、
　前記距離のステップと前記角度のステップは、前記点から前記分割の境界までの距離の
関数であり、前記幾何学的な分割のサブセットは、前記幾何学的な分割のディクショナリ
よりも少ない幾何学的な分割を有する、
付記１７記載の方法。
（付記１９）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、閾値となる距離に等しいか又は閾値となる距離よ
りも短い前記点から前記分割の境界までの距離を有する幾何学的な分割を含む、
付記１７記載の方法。
（付記２０）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域及び前記ピクチャにおける前に符号化さ
れた他の領域の少なくとも１つの前に符号化された情報に基づく、
付記１６記載の方法。
（付記２１）
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　前記サブセットは、複数のサブセットのうちの１つであり、
　前記サブセット及び前記複数のサブセットは、全体として全ての可能な分割よりも少な
い分割を表し、
　前記複数のサブセットは、予め記憶されており、
　当該方法は、１以上の高水準のシンタックスエレメントにおいてインデックスを受信す
るステップを更に含み、
　前記インデックスは、復号化のために使用される前記複数のサブセットのうちの特定の
１以上のサブセットを示す、
付記１６記載の方法。
（付記２２）
　前記幾何学的な分割のサブセットは、前記領域の少なくとも前記ピクチャデータの復号
化において使用するため、ビットストリームでエンコーダから受信される、
付記１６記載の方法。
（付記２３）
　前記復号化するステップは、ビットストリームにおいて残差を受信するステップを含み
、
　前記受信するステップは、
　レート歪みの基準に基づいて、幾何学的な分割からなるデフォルトのディクショナリか
ら前記領域の分割を選択するステップと、
　前記領域の残差を得るために幾何学的な動き補償を行うステップと、
　前記幾何学的な分割からなるデフォルトのディクショナリにおける複数の利用可能な分
割から選択された分割のみが、デコーダで前記残差の後続する再構築から推定できるよう
に前記残差を再構築するステップと、
を含む付記１６記載の方法。
（付記２４）
　符号化されたビデオ信号を記録した記録媒体であって、
　適応的な幾何学的な分割を使用して符号化されたピクチャにおける、ある領域のピクチ
ャデータを含み、
　前記領域の前記ピクチャデータを符号化するために使用される幾何学的な分割のサブセ
ットは、距離及び角度の少なくとも１つに応じて決定され、前記距離は、前記領域におけ
るある点と分割の境界の間で測定され、前記角度は、前記領域における前記点から前記分
割の境界に延びる直線に関して測定される、
ことを特徴とする記録媒体。
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