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【手続補正書】
【提出日】令和2年5月15日(2020.5.15)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　デコード装置によって行われる映像デコード方法であって、
　ビットストリームから現在ブロックに対する動き予測情報を獲得するステップと、
　前記現在ブロックに対するアフィン動きベクトル予測子（ＭＶＰ）候補を含むアフィン
ＭＶＰ候補リストを生成するステップと、
　前記アフィンＭＶＰ候補リストに含まれた前記アフィンＭＶＰ候補の一つに基づいて、
前記現在ブロックのコントロールポイント（ＣＰ）に対するコントロールポイント動きベ
クトル予測子（ＣＰＭＶＰ）を導き出すステップと、
　前記動き予測情報に基づいて、前記現在ブロックの前記ＣＰに対するコントロールポイ
ント動きベクトル差分（ＣＰＭＶＤ）を導き出すステップと、
　前記ＣＰＭＶＰ及び前記ＣＰＭＶＤに基づいて、前記現在ブロックの前記ＣＰに対する
コントロールポイント動きベクトル（ＣＰＭＶ）を導き出すステップと、
　前記ＣＰＭＶに基づいて前記現在ブロックに対する予測サンプルを導き出すステップと
、
　前記導き出された予測サンプルに基づいて、前記現在ブロックに対する復元ピクチャを
生成するステップと、を含み、
　前記アフィンＭＶＰ候補は、第１アフィンＭＶＰ候補及び第２アフィンＭＶＰ候補を含
み、
　前記第１アフィンＭＶＰ候補は、左下側コーナー周辺ブロック及び左側周辺ブロックを
含む左側ブロックグループ内の第１ブロックに基づいて導き出され、
　前記第１ブロックは、アフィン動きモデルでコーディングされ、前記第１ブロックの参
照ピクチャは、前記現在ブロックの参照ピクチャと同一であり、
　前記第２アフィンＭＶＰ候補は、右上側コーナー周辺ブロック、上側周辺ブロック及び
左上側コーナー周辺ブロックを含む上側ブロックグループ内の第２ブロックに基づいて導
き出され、
　前記第２ブロックは、アフィン動きモデルでコーディングされ、前記第２ブロックの参
照ピクチャは、前記現在ブロックの前記参照ピクチャと同一である、映像デコード方法。
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【請求項２】
　前記第１ブロックは、特定順序に応じて前記左側ブロックグループ内の周辺ブロックを
チェックして、初めて確認された条件を満たすブロックである、請求項１に記載の映像デ
コード方法。
【請求項３】
　前記第２ブロックは、特定順序に応じて前記上側ブロックグループ内の周辺ブロックを
チェックして、初めて確認された条件を満たすブロックである、請求項１に記載の映像デ
コード方法。
【請求項４】
　前記特定順序は、前記上側周辺ブロックから右上側コーナー周辺ブロック、左上側コー
ナー周辺ブロックへの順序である、請求項３に記載の映像デコード方法。
【請求項５】
　前記動き予測情報は、前記現在ブロックに対するアフィンＭＶＰ候補インデックスを含
み、
　前記現在ブロックの前記ＣＰに対する前記ＣＰＭＶＰは、前記アフィンＭＶＰ候補イン
デックスが指すアフィンＭＶＰ候補に基づいて導き出される、請求項１に記載の映像デコ
ード方法。
【請求項６】
　前記アフィンＭＶＰ候補リストを生成するステップは、
　前記現在ブロックの周辺ブロックの動きベクトルを第１グループ、第２グループ、第３
グループに分けるステップと、
　前記第１グループから前記現在ブロックのＣＰ０に対するＣＰＭＶＰ候補、前記第２グ
ループから前記現在ブロックのＣＰ１に対するＣＰＭＶＰ候補、前記第３グループから前
記現在ブロックのＣＰ２に対するＣＰＭＶＰ候補を導き出し、前記ＣＰに対するＣＰＭＶ
Ｐ候補を含むコンストラクテッドアフィンＭＶＰ候補を導き出すステップと、を含む、請
求項１に記載の映像デコード方法。
【請求項７】
　前記周辺ブロックは、周辺ブロックＡ、周辺ブロックＢ、周辺ブロックＣ、周辺ブロッ
クＤ、周辺ブロックＥ、周辺ブロックＦ及び周辺ブロックＧを含み、
　前記現在ブロックのサイズがＷｘＨであり、前記現在ブロックの左上端サンプルポジシ
ョンのｘ成分が０及びｙ成分が０の場合、前記周辺ブロックＡは、（－１、－１）座標の
サンプルを含むブロックで、前記周辺ブロックＢは、（０、－１）座標のサンプルを含む
ブロックで、前記周辺ブロックＣは、（－１、０）座標のサンプルを含むブロックで、前
記周辺ブロックＤは、（Ｗ－１、－１）座標のサンプルを含むブロックで、前記周辺ブロ
ックＥは、（Ｗ、－１）座標のサンプルを含むブロックで、前記周辺ブロックＦは、（－
１、Ｈ－１）座標のサンプルを含むブロックで、前記周辺ブロックＧは、（－１、Ｈ）座
標のサンプルを含むブロックである、請求項６に記載の映像デコード方法。
【請求項８】
　前記第１グループは、前記周辺ブロックＡの動きベクトル、前記周辺ブロックＢの動き
ベクトル、前記周辺ブロックＣの動きベクトルを含み、
　前記第２グループは、前記周辺ブロックＤの動きベクトル、前記周辺ブロックＥの動き
ベクトルを含み、
　前記第３グループは、前記周辺ブロックＦの動きベクトル、前記周辺ブロックＧの動き
ベクトルを含む、請求項７に記載の映像デコード方法。
【請求項９】
　前記ＣＰ０に対するＣＰＭＶＰは、特定順序に応じて前記第１グループ内の動きベクト
ルをチェックして、初めて確認された参照ピクチャが前記現在ブロックの参照ピクチャと
同じ動きベクトルであり、
　前記特定順序は、前記周辺ブロックＡから前記周辺ブロックＢ、前記周辺ブロックＣへ
の順序である、請求項８に記載の映像デコード方法。
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【請求項１０】
　前記ＣＰ１に対したＣＰＭＶＰは、特定順序に応じて前記第２グループ内の動きベクト
ルをチェックして、初めて確認された参照ピクチャが前記現在ブロックの参照ピクチャと
同じ動きベクトルであり、
　前記特定順序は、前記周辺ブロックＤから前記周辺ブロックＥへの順序である、請求項
８に記載の映像デコード方法。
【請求項１１】
　前記ＣＰ２に対したＣＰＭＶＰは、特定順序に応じて前記第３グループ内の動きベクト
ルをチェックして、初めて確認された参照ピクチャが前記現在ブロックの参照ピクチャと
同じ動きベクトルで、
　前記特定順序は、前記周辺ブロックＦから前記周辺ブロックＧへの順序である、請求項
８に記載の映像デコード方法。
【請求項１２】
　エンコード装置によって行われる映像エンコード方法であって、
　現在ブロックに対するアフィン動きベクトル予測子（ＭＶＰ）候補を含むアフィンＭＶ
Ｐ候補リストを生成するステップと、
　前記アフィンＭＶＰ候補リストに含まれた前記アフィンＭＶＰ候補の一つに基づいて、
前記現在ブロックのコントロールポイント（ＣＰ）に対するコントロールポイント動きベ
クトル予測子（ＣＰＭＶＰ）を導き出すステップと、
　前記現在ブロックの前記ＣＰに対するコントロールポイント動きベクトル（ＣＰＭＶ）
を導き出すステップと、
　前記ＣＰＭＶＰ及び前記ＣＰＭＶに基づいて、前記現在ブロックの前記ＣＰに対するコ
ントロールポイント動きベクトル差分（ＣＰＭＶＤ）を導き出すステップと、
　前記ＣＰＭＶＤに対する情報を含む動き予測情報をエンコードするステップと、を含み
、
　前記アフィンＭＶＰ候補は、第１アフィンＭＶＰ候補及び第２アフィンＭＶＰ候補を含
み、
　前記第１アフィンＭＶＰ候補は、左下側コーナー周辺ブロック及び左側周辺ブロックを
含む左側ブロックグループ内の第１ブロックに基づいて導き出され、
　前記第１ブロックは、アフィン動きモデルでコーディングされ、前記第１ブロックの参
照ピクチャは、前記現在ブロックの参照ピクチャと同一であり、
　前記第２アフィンＭＶＰ候補は、右上側コーナー周辺ブロック、上側周辺ブロック及び
左上側コーナー周辺ブロックを含む上側ブロックグループ内の第２ブロックに基づいて導
き出され、
　前記第２ブロックは、アフィン動きモデルでコーディングされ、前記第２ブロックの参
照ピクチャは、前記現在ブロックの前記参照ピクチャと同一である、映像エンコード方法
。
【請求項１３】
　前記第１ブロックは、特定順序に応じて前記左側ブロックグループ内の周辺ブロックを
チェックして、初めて確認された条件を満たすブロックである、請求項１２に記載の映像
エンコード方法。
【請求項１４】
　前記第２ブロックは、特定順序に応じて前記上側ブロックグループ内の周辺ブロックを
チェックして、初めて確認された条件を満たすブロックである、請求項１２に記載の映像
エンコード方法。
【請求項１５】
　前記特定順序は、前記上側周辺ブロックから右上側コーナー周辺ブロック、左上側コー
ナー周辺ブロックへの順序である、請求項１４に記載の映像エンコード方法。
【請求項１６】
　ビットストリームを格納する非一時的コンピュータ読み取り可能記憶において、
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　前記ビットストリームは、実行時に、以下のステップ、
　前記ビットストリームから現在ブロックに対する動き予測情報を獲得するステップと、
　前記現在ブロックに対するアフィン動きベクトル予測子（ＭＶＰ）候補を含むアフィン
ＭＶＰ候補リストを生成するステップと、
　前記アフィンＭＶＰ候補リストに含まれた前記アフィンＭＶＰ候補の一つに基づいて、
前記現在ブロックのコントロールポイント（ＣＰ）に対するコントロールポイント動きベ
クトル予測子（ＣＰＭＶＰ）を導き出すステップと、
　前記動き予測情報に基づいて、前記現在ブロックの前記ＣＰに対するコントロールポイ
ント動きベクトル差分（ＣＰＭＶＤ）を導き出すステップと、
　前記ＣＰＭＶＰ及び前記ＣＰＭＶＤに基づいて、前記現在ブロックの前記ＣＰに対する
コントロールポイント動きベクトル（ＣＰＭＶ）を導き出すステップと、
　前記ＣＰＭＶに基づいて前記現在ブロックに対する予測サンプルを導き出すステップと
、
　前記導き出された予測サンプルに基づいて、前記現在ブロックに対する復元ピクチャを
生成するステップと、
をデコード装置に実行させ、
　前記アフィンＭＶＰ候補は、第１アフィンＭＶＰ候補及び第２アフィンＭＶＰ候補を含
み、
　前記第１アフィンＭＶＰ候補は、左下側コーナー周辺ブロック及び左側周辺ブロックを
含む左側ブロックグループ内の第１ブロックに基づいて導き出され、
　前記第１ブロックは、アフィン動きモデルでコーディングされ、前記第１ブロックの参
照ピクチャは、前記現在ブロックの参照ピクチャと同一であり、
　前記第２アフィンＭＶＰ候補は、右上側コーナー周辺ブロック、上側周辺ブロック及び
左上側コーナー周辺ブロックを含む上側ブロックグループ内の第２ブロックに基づいて導
き出され、
　前記第２ブロックは、アフィン動きモデルでコーディングされ、前記第２ブロックの参
照ピクチャは、前記現在ブロックの前記参照ピクチャと同一である、非一時的コンピュー
タ読み取り可能記憶。
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