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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ピクチャの領域に関する視差値を決定するステップであって、前記ピクチャは特定の解
像度を有し、前記視差値は前記特定の解像度および前記領域に固有であり、前記ピクチャ
の前記領域は、前記特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち
、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記領域のサイ
ズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい、前記ステップと、
　前記視差値を変換して、前記領域に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度
との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に固有である別の視差値をもたらすス
テップであって、前記別の視差値が前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関
連付けられる、前記ステップと、
を含む、方法。
【請求項２】
　前記領域の前記サイズは、（ｉ）前記特定の解像度におけるピクセルのピクセル寸法と
、（ｉｉ）前記第２の解像度におけるピクセルのピクセル寸法との組み合わせに基づいて
決定される、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　領域の幅は、前記特定の解像度および前記第２の解像度を含む一組の解像度の中の解像
度のピクセルのピクセル幅の倍数に基づいて決定され、
　領域の高さは、前記一組の解像度の中の解像度のピクセルのピクセル高さの倍数に基づ
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いて決定される、請求項２に記載の方法。
【請求項４】
　前記特定の解像度は、特定の水平解像度を含み、
　前記第２の解像度は、第２の水平解像度を含み、
　前記組み合わせ解像度は、組み合わせ水平解像度を含み、
　前記一組の解像度の中の所与の解像度の前記ピクセル幅は、前記組み合わせ水平解像度
を前記所与の解像度の水平解像度で割った数に基づく、請求項３に記載の方法。
【請求項５】
　前記特定の解像度は、特定の垂直解像度を含み、
　前記第２の解像度は、第２の垂直解像度を含み、
　前記組み合わせ解像度は、組み合わせ垂直解像度を含み、
　前記一組の解像度の中の所与の解像度の前記ピクセル高さは、前記組み合わせ垂直解像
度を前記所与の解像度の垂直解像度で割った数に基づく、請求項３に記載の方法。
【請求項６】
　前記組み合わせ解像度は、少なくとも前記特定の解像度および前記第２の解像度の倍数
に基づく、請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記特定の解像度は、水平解像度、垂直解像度、または水平解像度と垂直解像度との両
方を含む、請求項１に記載の方法。
【請求項８】
　前記視差値を決定するステップは、前記第１の整数個のピクセルのうちの２つ以上のピ
クセルに関する前記視差値の値に基づいて前記領域に関する前記視差値を決定するステッ
プを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項９】
　前記視差値を決定するステップは、視差マップからの前記視差値にアクセスするステッ
プを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１０】
　前記領域に関する前記別の視差値を、記憶または送信の少なくとも一方に好適なデータ
構造に挿入するステップをさらに含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１１】
　領域のサイズおよび領域の位置を示す情報を前記データ構造に挿入するステップをさら
に含む、請求項１０に記載の方法。
【請求項１２】
　領域のサイズおよび領域の位置を決定するステップをさらに含む、請求項１に記載の方
法。
【請求項１３】
　前記別の視差値を符号化するステップをさらに含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１４】
　領域のサイズおよび領域の位置を示す情報を符号化するステップをさらに含む、請求項
１に記載の方法。
【請求項１５】
　変換するステップは、前記視差値に、前記組み合わせ解像度と前記特定の解像度との比
を反映する整数を掛けるステップを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項１６】
　ピクチャの領域に関する視差値を決定するステップであって、前記ピクチャは特定の解
像度を有し、前記視差値は前記特定の解像度および前記領域に固有であり、前記ピクチャ
の前記領域は、前記特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち
、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記領域のサイ
ズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい、前記決定するステップと、
　前記視差値を変換して、前記領域に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度
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との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に固有である別の視差値をもたらすス
テップであって、前記別の視差値が前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関
連付けられる、前記ステップと、
を実行するように集合的に構成された１または複数のプロセッサーを備える、装置。
【請求項１７】
　ピクチャの領域に関する視差値を決定するための手段であって、前記ピクチャは特定の
解像度を有し、前記視差値は前記特定の解像度および前記領域に固有であり、前記ピクチ
ャの前記領域は、前記特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持
ち、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記領域のサ
イズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい、前記手段と、
　前記視差値を変換して、前記領域に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度
との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に固有である別の視差値をもたらすた
めの手段であって、前記別の視差値が前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに
関連付けられる、前記手段と、
を備える、装置。
【請求項１８】
　１または複数のプロセッサーに、
　ピクチャの領域に関する視差値を決定するステップであって、前記ピクチャは特定の解
像度を有し、前記視差値は前記特定の解像度および前記領域に固有であり、前記ピクチャ
の前記領域は、前記特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち
、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記領域のサイ
ズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい、決定するステップと、
　前記視差値を変換して、前記領域に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度
との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に固有である別の視差値をもたらすス
テップであって、前記別の視差値が前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関
連付けられる、前記ステップと、
を集合的に実行させるための命令をその上に記憶する、プロセッサー可読媒体。
【請求項１９】
　ピクチャの領域に関する視差値を決定するステップであって、前記ピクチャは特定の解
像度を有し、前記視差値は前記特定の解像度および前記領域に固有であり、前記ピクチャ
の前記領域は、前記特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち
、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記領域のサイ
ズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい、決定するステップ、ならびに
　前記視差値を変換して、前記領域に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度
との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に固有である別の視差値をもたらすス
テップであって、前記別の視差値が前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関
連付けられる、前記ステップと、
　を行うように構成されたプロセッサーと、
　前記別の視差値を示すデータによって信号を変調するように構成された変調器と、
を備える、装置。
【請求項２０】
　ピクチャの領域に関する視差値にアクセスするステップであって、前記ピクチャの前記
領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２の解
像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記視差値は、前記領域に
固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度との組み合わせとして決定される組み
合わせ解像度に固有であり、前記領域のサイズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい、
前記ステップと、
　前記視差値を変換して、前記領域および前記特定の解像度に固有の別の視差値をもたら
すステップと、
　前記別の視差値を、前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関連付けるステ
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ップと、
を含む、方法。
【請求項２１】
　前記領域の前記サイズは、（ｉ）前記特定の解像度におけるピクセルのピクセル寸法と
、（ｉｉ）前記第２の解像度におけるピクセルのピクセル寸法との組み合わせに基づく、
請求項２０に記載の方法。
【請求項２２】
　領域の幅は、前記特定の解像度および前記第２の解像度を含む一組の解像度の中の解像
度のピクセルのピクセル幅の倍数に基づき、
　領域の高さは、前記一組の解像度の中の解像度のピクセルのピクセル高さの倍数に基づ
く、請求項２１に記載の方法。
【請求項２３】
　前記特定の解像度は、特定の水平解像度を含み、
　前記第２の解像度は、第２の水平解像度を含み、
　前記組み合わせ解像度は、組み合わせ水平解像度を含み、
　前記一組の解像度の中の所与の解像度の前記ピクセル幅は、前記組み合わせ水平解像度
を前記所与の解像度の水平解像度で割った数に基づく、請求項２２に記載の方法。
【請求項２４】
　前記特定の解像度は、特定の垂直解像度を含み、
　前記第２の解像度は、第２の垂直解像度を含み、
　前記組み合わせ解像度は、組み合わせ垂直解像度を含み、
　前記一組の解像度の中の所与の解像度の前記ピクセル高さは、前記組み合わせ垂直解像
度を前記所与の解像度の垂直解像度で割った数に基づく、請求項２２に記載の方法。
【請求項２５】
　前記組み合わせ解像度は、少なくとも前記特定の解像度および前記第２の解像度の倍数
に基づく、請求項２０に記載の方法。
【請求項２６】
　前記特定の解像度は、水平解像度、垂直解像度、または水平解像度と垂直解像度との両
方を含む、請求項２０に記載の方法。
【請求項２７】
　前記視差値にアクセスするステップは、前記領域に関する前記視差値、および前記ピク
チャの１または複数のその他の領域に関する他の視差値を与えるようにフォーマットされ
たデータを含むビットストリームにアクセスするステップを含む、請求項２０に記載の方
法。
【請求項２８】
　変換するステップは、前記視差値を、前記組み合わせ解像度と前記特定の解像度との比
を反映する整数で割るステップを含む、請求項２０に記載の方法。
【請求項２９】
　前記視差値は、符号化された視差値を含み、前記方法は、前記符号化された視差値を復
号するステップをさらに含む、請求項２０に記載の方法。
【請求項３０】
　関連付けるステップは、前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関するピク
セル位置を決定するステップを含む、請求項２０に記載の方法。
【請求項３１】
　データ構造は、前記第１の数のピクセルのそれぞれに関して別々のフィールドを有する
、請求項２０に記載の方法。
【請求項３２】
　ピクチャの領域に関する視差値にアクセスするステップであって、前記ピクチャの前記
領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２の解
像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記視差値は、前記領域に
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固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度との組み合わせとして決定される組み
合わせ解像度に固有であるり、前記領域のサイズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい
、前記ステップと、
　前記視差値を変換して、前記領域および前記特定の解像度に固有の別の視差値をもたら
すステップと、
　前記別の視差値を、前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関連付けるステ
ップ、
を実行するように集合的に構成された１または複数のプロセッサーを備える、装置。
【請求項３３】
　ピクチャの領域に関する視差値にアクセスするための手段であって、前記ピクチャの前
記領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２の
解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記視差値は、前記領域
に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度との組み合わせとして決定される組
み合わせ解像度に固有であり、前記領域のサイズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい
、前記手段と、
　前記視差値を変換して、前記領域および前記特定の解像度に固有の別の視差値をもたら
すための手段と、
　前記別の視差値を、前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関連付けるため
の手段と、
を備える、装置。
【請求項３４】
　１または複数のプロセッサーに、
　ピクチャの領域に関する視差値にアクセスするステップであって、前記ピクチャの前記
領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２の解
像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、前記視差値は、前記領域に
固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度との組み合わせとして決定される組み
合わせ解像度に固有であるり、前記領域のサイズは、前記ピクチャのサイズよりも小さい
、前記ステップと、
　前記視差値を変換して、前記領域および前記特定の解像度に固有の別の視差値をもたら
すステップと、
　前記別の視差値を、前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関連付けるステ
ップと、
を集合的に実行させるための命令をその上に記憶する、プロセッサー可読媒体。
【請求項３５】
　ピクチャの領域に関する視差値を示すデータを含む信号を復調するように構成された復
調器であって、前記ピクチャの前記領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセ
ルと同一の広がりを持ち、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がり
を持ち、前記視差値は、前記領域に固有であり、前記特定の解像度と前記第２の解像度と
の組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に固有であり、前記領域のサイズは、前
記ピクチャのサイズよりも小さい、前記復調器と、
　前記視差値を変換して、前記領域および前記特定の解像度に固有の別の視差値をもたら
し、
　前記別の視差値を、前記特定の解像度の前記第１の整数個のピクセルに関連付けるよう
に構成されたプロセッサーと、
を備える、装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　ディジタルピクチャに関する情報を提供することに関連する実装（ｉｍｐｌｅｍｅｎｔ
ａｔｉｏｎ）が、説明される。さまざまな特定の実装は、ビデオ画像に関する視差（ｄｉ
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ｓｐａｒｉｔｙ）マップに関する。
【背景技術】
【０００２】
関連出願の相互参照
　本出願（ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ）は、以下の米国特許仮出願、すなわち、（ｉ）２０
１１年５月２６日に出願された「Ｓｃａｌｅ　Ｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔ　Ｄｉｓｐａｒｉ
ｔｙ　Ｍａｐ」と題された第６１／４９０，１７９号明細書、および（ｉｉ）２０１１年
９月２７日に出願された「Ｓｃａｌｅ－Ｉｎｄｅｐｅｎｄｅｎｔ　Ｍａｐｓ」と題された
第６１／６２６，４９６号明細書の出願日の利益を主張するものであり、これらの両方は
、あらゆる目的でそれらの全体が参照により本明細書に組み込まれている。
【０００３】
　２眼式立体ビデオは、左ビデオ画像および右ビデオ画像を含む２つのビデオ画像を提供
する。これら２つのビデオ画像に関して、デプスおよび／または視差情報も提供され得る
。デプスおよび／または視差情報は、２つのビデオ画像に対するさまざまな処理動作のた
めに使用される可能性がある。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００４】
　包括的な態様によると、ピクチャの領域に対して属性が決定される。ピクチャは、特定
の解像度を有し、属性は、特定の解像度および領域に固有である。ピクチャの領域は、特
定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２の解像度におい
て第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持つ。属性は、領域に固有であり、特定の解
像度と第２の解像度との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度（ｃｏｍｂｉｎａ
ｔｉｏｎ　ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ）に固有である属性をもたらすように変換される。
【０００５】
　別の包括的な態様によると、信号または構造が属性部分を含む。属性部分は、ピクチャ
の領域に関する属性を示すデータを含む。属性は、領域および組み合わせ解像度に固有で
ある。組み合わせ解像度は、特定の解像度と第２の解像度との組み合わせとして決定され
る。ピクチャの領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを
持ち、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持つ。
【０００６】
　別の包括的な態様によると、ピクチャの領域に関して、属性がアクセスされる。ピクチ
ャの領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２
の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持つ。属性は、領域に固有で
あり、特定の解像度と第２の解像度との組み合わせとして決定される組み合わせ解像度に
固有である。属性は、領域および特定の解像度に固有の属性をもたらすように変換される
。変換された属性は、特定の解像度の第１の整数個のピクセルに関連付けられる。
【０００７】
　１または複数の実装の詳細が、添付の図面、および以下の説明で示される。１つの特定
の方法で示されたとしても、実装がさまざまな方法で構成または具現化され得ることは明
らかであるに違いない。例えば、実装は、方法として実行されるか、または、例えば、一
組の動作を実行するように構成された装置、もしくは一組の動作を実行するための命令を
記憶する装置などの装置として具現化されるか、または信号で具現化される可能性がある
。その他の態様および特徴は、以下の詳細な説明を添付の図面および請求項とあわせて考
察することから明らかとなるであろう。
【図面の簡単な説明】
【０００８】
【図１】平行なカメラの実際のデプス値の図形表現の図である。
【図２】視差値の図形表現の図である。
【図３】見かけのデプス（ａｐｐａｒｅｎｔ　ｄｅｐｔｈ）と視差との間の関係の図形表
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現の図である。
【図４】輻湊するカメラの図形表現の図である。
【図５】２眼式立体ビデオ画像のペアにおける隠蔽の図形表現の図である。
【図６】異なるネイティブフォーマットおよび送信フォーマットを有する実装を示すブロ
ック／フロー図である。
【図７】視差値の公倍数表現の一例の表形式の図である。
【図８】視差値の公倍数表現の送信および使用のためのプロセスの一例を示すブロック／
フロー図である。
【図９】異なる解像度のピクセルのいくつかの例のブロック／図形表現の図である。
【図１０】異なる解像度に関するピクセルグリッドの２つの例のブロック／図形表現の図
である。
【図１１】図１０のピクセルグリッドの例のうちの１番目の分離したブロック／図形表現
の図である。
【図１２】図１０のピクセルグリッドの例のうちの２番目の分離したブロック／図形表現
の図である。
【図１３】異なる解像度に関するピクセルグリッドの３つのさらなる例のブロック／図形
表現の図である。
【図１４】図１３のピクセルグリッドの例のうちの１番目の分離したブロック／図形表現
の図である。
【図１５】図１３のピクセルグリッドの例のうちの２番目の分離したブロック／図形表現
の図である。
【図１６】図１３のピクセルグリッドの例のうちの３番目の分離したブロック／図形表現
の図である。
【図１７】スケール非依存視差マップ値を処理する一例を示すブロック／フロー図である
。
【図１８】解像度不変領域（ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ－ｉｎｖａｒｉａｎｔ　ｒｅｇｉｏｎ
）に関する解像度に固有の属性を処理する一例を示すブロック／フロー図である。
【図１９】解像度不変領域に関する解像度に固有の属性を処理する別の例を示すブロック
／フロー図である。
【図２０】１または複数の実装で使用され得る送信システムの一例を示すブロック／フロ
ー図である。
【図２１】１または複数の実装で使用され得る受信システムの一例を示すブロック／フロ
ー図である。
【発明を実施するための形態】
【０００９】
　本出願で示される特徴の一部の事前確認として、少なくとも１つの実装が、対応するセ
ル（複数のピクセル）にそれぞれが当てはまる（ａｐｐｌｙ）１または複数の視差値を与
える視差マップの使用を説明する。実際の視差値は、任意の標準的なディスプレイの最大
の解像度よりもずっと大きく、非標準解像度と呼ばれる解像度に基づく。本出願において
、用語「解像度」は、概して水平解像度を指すが、垂直解像度および／または水平解像度
と垂直解像度との両方を指すためにも使用され、例えば、ディスプレイのピクセル数、ま
たはディスプレイのピクセルのブロック数、またはディジタル画像の要素数で計測される
。非標準解像度は、いくつかの標準的なディスプレイ解像度のうちの１つまたは複数に容
易に変換される整数である。この特定の実装において、有効ディスプレイ解像度は、いく
つかの標準的なディスプレイ解像度の最小公倍数である。有効ディスプレイ解像度に対す
る視差値は、整数フォーマットで表される。視差値は、大きな非ディスプレイ解像度（ｎ
ｏｎ－ｄｉｓｐｌａｙ　ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ）に基づいている結果として、潜在的に大
きい。さらに、整数表現は、視差値が標準的なディスプレイ解像度にダウンコンバートさ
れるときにサブピクセルの精度をもたらす。加えて、セルのサイズおよび位置は、２つ以
上の解像度の整数個のピクセルと同一の広がりを持つ。実際の整数は、異なる解像度にお
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いて異なる。このサイズおよび位置、ならびにセル全体に対する単一の視差値の使用は、
解像度が変更されるときにセルの視差値が同じままであることを可能にする。しかし、視
差値は、異なる解像度においてはさまざまな数のピクセルに関連付けられる。
【００１０】
　上記事前確認から離れて、図１は、ビデオ画像におけるデプスの概念を示す。図１は、
センサー１０７を有する右カメラ１０５と、センサー１１２を有する左カメラ１１０とを
示す。両方のカメラ１０５、１１０は、物体１１５の画像を撮影している。例示を目的と
して、物体１１５は物理的な十字であり、十字の右側に位置する任意の詳細１１６を有す
る（図２参照）。右カメラ１０５は、撮影角１２０を有し、左カメラ１１０は、撮影角１
２５を有する。２つの撮影角１２０、１２５は、３Ｄステレオ領域（３Ｄ　ｓｔｅｒｅｏ
　ａｒｅａ）１３０において重なる。
【００１１】
　物体１１５は、３Ｄステレオ領域１３０内にあるので、両方のカメラ１０５、１１０に
見えており、したがって、デプスを有すると知覚され得る。物体１１５は、実際のデプス
１３５を有する。実際のデプス１３５は、概して、物体１１５からカメラ１０５、１１０
までの距離と呼ばれる。より詳細には、実際のデプス１３５は、物体１１５から、両方の
カメラ１０５、１１０の入射瞳平面によって画定される平面であるステレオカメラベース
ライン（ｓｔｅｒｅｏ　ｃａｍｅｒａ　ｂａｓｅｌｉｎｅ）１４０までの距離と呼ばれる
可能性がある。カメラの入射瞳平面は、通常、ズームレンズの中にあり、したがって、通
常、物理的にアクセスできない。
【００１２】
　また、カメラ１０５、１１０は、焦点距離１４５を有するように示されている。焦点距
離１４５は、射出瞳平面からセンサー１０７、１１２までの距離である。例示を目的とし
て、ほとんどの場合、入射瞳平面および射出瞳平面がわずかに離れているとき、それらは
一致するものとして示されている。加えて、カメラ１０５、１１０は、ベースライン長（
ｂａｓｅｌｉｎｅ　ｌｅｎｇｔｈ）１５０を有するものとして示されている。ベースライ
ン長１５０は、カメラ１０５、１１０の入射瞳の中心の間の距離であり、したがって、ス
テレオカメラベースライン１４０において計測される。
【００１３】
　物体１１５は、カメラ１０５および１１０のそれぞれによって、センサー１０７および
１１２のそれぞれの上の実像（ｒｅａｌ　ｉｍａｇｅ）として撮像される。これらの実像
は、センサー１０７上の詳細１１６の実像１１７と、センサー１１２上の詳細１１６の実
像１１８とを含む。図１に示されるように、実像は、当技術分野で知られているように反
転されている。
【００１４】
　デプスは、視差と緊密に関連している。図２は、カメラ１１０から撮影された左画像２
０５と、カメラ１０５から撮影された右画像２１０とを示す。両方の画像２０５、２１０
は、詳細１１６を有する物体１１５の表現を含む。画像２１０は、詳細１１６の詳細画像
２１７を含み、画像２０５は、詳細１１６の詳細画像２１８を含む。詳細１１６の一番右
の点は、左画像２０５の詳細画像２１８のピクセル２２０で撮影される、右画像２１０の
詳細画像２１７のピクセル２２５で撮影される。ピクセル２２０およびピクセル２２５の
位置の間の水平の差が、視差２３０である。物体の画像２１７、２１８は、垂直方向に位
置合わせされており、したがって、詳細１１６の画像は両方の画像２０５、２１０におい
て垂直方向に同じ位置取りを有すると仮定される。視差２３０は、左画像２０５および右
画像２１０がそれぞれ視聴者の左目および右目によって見られるとき、物体２１５までの
デプスの知覚をもたらす。
【００１５】
　図３は、視差と知覚されるデプスとの間の関係を示す。３人の観察者３０５、３０７、
３０９がそれぞれのスクリーン３１０、３２０、３３０上の物体の２眼式立体映像のペア
を見ているところが示されている。
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【００１６】
　第１の観察者３０５は、正の視差を有する物体の左の像３１５および物体の右の像３１
７を見る。正の視差は、物体の左の像３１５がスクリーン３１０上で物体の右の像３１７
の左にあるという事実を反映する。正の視差は、知覚されるまたは仮想的な物体３１９が
スクリーン３１０の平面の後ろにあるように見える結果をもたらす。
【００１７】
　第２の観察者３０７は、視差がゼロである物体の左の像３２５および物体の右の像３２
７を見る。視差がゼロであることは、物体の左の像３２５がスクリーン３２０上で物体の
右の像３２７と同じ水平位置にあるという事実を反映する。視差がゼロであることは、知
覚されるまたは仮想的な物体３２９がスクリーン３２０と同じデプスにあるように見える
結果をもたらす。
【００１８】
　第３の観察者３０９は、負の視差を有する物体の左の像３３５および物体の右の像３３
７を見る。負の視差は、物体の左の像３３５がスクリーン３３０上で物体の右の像３３７
の右にあるという事実を反映する。負の視差は、知覚されるまたは仮想的な物体３３９が
スクリーン３３０の平面の前にあるように見える結果をもたらす。
【００１９】
　ここで、視差およびデプスは、文脈によってそうでないことが示されるかまたは要求さ
れない限り、実装において交換可能なように使用される可能性があることに留意されたい
。式１を用いて、我々は、視差がシーンのデプスに反比例することを知る。
【００２０】

【数１】

【００２１】
ここで、「Ｄ」はデプス（図１の１３５）を示し、「ｂ」は２つのステレオ画像カメラの
間のベースライン長（図１の１５０）であり、「ｆ」は各カメラの焦点距離（図１の１４
５）であり、「ｄ」は２つの対応する特徴点に関する視差（図２の２３０）である。
【００２２】
　上記の式１は、同じ焦点距離を有する平行なカメラに対して有効である。より複雑な式
がその他のシナリオに関して定義され得るが、ほとんどの場合、式１が近似として使用さ
れ得る。しかし、さらに、当業者に知られているように、以下の式２が、少なくとも、輻
湊するカメラのさまざまな構成に対して有効である。
【００２３】

【数２】

【００２４】
　ｄ∞は、無限遠の物体に関する視差の値である。ｄ∞は、輻湊角および焦点距離に依存
し、ピクセル数ではなく（例えば）メートルで表される。焦点距離は、図１および焦点距
離１４５に関連して既に検討された。輻湊角は、図４に示されている。
【００２５】
　図４は、図１の平行な構成ではなく輻湊する構成で配置されたカメラ１０５およびカメ
ラ１１０を含む。角４１０は、輻湊するカメラ１０５、１１０の視線を示し、角４１０は
、輻湊角と呼ばれる可能性がある。
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【００２６】
　視差マップが、ビデオ画像に関する視差情報を提供するために使用される。視差マップ
は、概して、関連するビデオ画像内のピクセルに対応する幾何学図形的配列を有する一組
の視差値を指す。
【００２７】
　概して、密な視差マップは、通常、関連するビデオ画像の解像度と同一である空間およ
び時間解像度の視差マップを指す。時間解像度は、例えば、フレームレートを指し、例え
ば、５０Ｈｚまたは６０Ｈｚのどちらかである可能性がある。したがって、密な視差マッ
プは、概して、ピクセル位置ごとに１つの視差サンプルを有する。通常、密な視差マップ
の幾何学図形的配列は、対応するビデオ画像の幾何学図形的配列、例えば、以下のピクセ
ル数の水平および垂直サイズを有する長方形と同じである。
　（ｉ）１９２０×１０８０（もしくは１９２０×１２００）、
　（ｉｉ）１４４０×１０８０（もしくは１４４０×９００）、
　（ｉｉｉ）１２８０×７２０（もしくは１２８０×１０２４、１２８０×９６０、１２
８０×９００、１２８０×８００）、
　（ｉｖ）９６０×６４０（もしくは９６０×６００、９６０×５７６、９６０×５４０
）、
　（ｖ）２０４８×１５３６（もしくは２０４８×１１５２）、
　（ｖｉ）４０９６×３０７２（もしくは４０９６×３１１２、４０９６×２３０４、４
０９６×２４００、４０９６×２１６０、４０９６×７６８）、または
　（ｖｉｉ）８１９２×４３０２（もしくは８１９２×８１９２、８１９２×４０９６、
７６８０×４３２０）。
【００２８】
　密な視差マップの解像度は、関連する画像の解像度とほぼ同じであるが、異なる可能性
がある。１つの実装において、画像の境界の視差情報は、取得するのが難しい。したがっ
て、その実装において、境界ピクセルにおける視差値は、視差マップに含められず、視差
マップは、関連する画像よりも小さい。
【００２９】
　概して、ダウンサンプリングされた視差マップは、ネイティブのビデオ解像度よりも小
さい（例えば、４分の１の）解像度の視差マップを指す。ダウンサンプリングされた視差
マップは、例えば、ピクセルのブロックごとに１つの視差値を有する。ブロックは、どち
らの方向についても必ずしも整数のピクセル数ではない。１つの実装において、ダウンサ
ンプリングされた視差マップは、水平方向に２．５ピクセルおよび垂直方向に２．５ピク
セルであるブロックに関する視差値を提供する。
【００３０】
　概して、疎な視差マップは、密でない視差マップを指す。したがって、疎な視差マップ
は、ダウンサンプリングされた視差マップを含む。多くのアプリケーションにおいて、疎
な視差マップは、対応するビデオ画像内で容易に追跡可能と見なされる画像の特徴点に対
応する制限された数の（例えば、１０００個の）ピクセルに対応する一組の視差を含む。
選択される制限された数のピクセルは、概して、内容（ｃｏｎｔｅｎｔ）自体に依存する
。しばしば、画像には１または２百万ピクセル以上（１２８０×７２０または１９２０×
１０８０）が存在する。概して、ピクセルのサブセットの選択は、特徴点を検出すること
ができるトラッカーツールによって自動的または準自動的に行われる。トラッカーツール
は、容易に入手可能である。特徴点は、例えば、その他の画像において容易に追従され得
るピクチャ内のエッジまたはコーナーの点である可能性がある。概して、物体の高コント
ラストのエッジを表す特徴が、ピクセルのサブセットのために好ましい。
【００３１】
　視差マップ、またはより広く、視差情報は、さまざまな処理動作のために使用され得る
。そのような動作は、例えば、コンシューマデバイス上の３Ｄエフェクトの調整、インテ
リジェントな字幕の配置、ＶＦＸ、およびグラフィックスの挿入のための像の内挿（ｉｎ
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ｔｅｒｐｏｌａｔｉｏｎ）（レンダリング）を含む。
【００３２】
　１つの特定の実装においては、グラフィックスが画像の背景に挿入される。この実装に
おいては、３Ｄ表示が、スポーツキャスターとフットボール選手との間の２眼式立体ビデ
オインタビューを含み、それらの両方は前景にある。背景は、スタジアムの像を含む。こ
の例において、視差マップは、対応する視差値が所定値よりも小さい（つまり、より近い
）ときに、２眼式立体ビデオインタビューからのピクセルを選択するために使用される。
対照的に、視差値が所定値よりも大きい（つまり、より遠い）場合、ピクセルはグラフィ
ックから選択される。これは、例えば、ディレクターが、実際のスタジアムの背景の前で
はなくグラフィック画像の前にインタビューの関係者を示すことを可能にする。その他の
変更形態においては、背景が、選手の最も新しい得点を決めたプレーのリプレー中、例え
ば、競技場などの別の環境で置き換えられる。
【００３３】
　１つの実装においては、３Ｄエフェクトが、ユーザのプリファレンスに基づいて和らげ
られる（減らされる）。３Ｄエフェクトを減らす（視差の絶対値を減らす）ために、新し
い像が、視差およびビデオ画像を用いて内挿される。例えば、新しい像は、既存の左の像
と右の像との間の位置に位置を定められ、左の像および右の像のうちの一方を置き換える
。したがって、新しい２眼式立体映像のペアは、より小さなベースライン長を有し、削減
された視差を有し、したがって、削減された３Ｄエフェクトを有する。
【００３４】
　別の実装においては、内挿ではなく外挿が、見かけのデプスを強調し、それによって３
Ｄエフェクトを強めるために実行される。この実装においては、元の左の像および右の像
のうちの一方に対する延長されたベースライン長を有する仮想カメラに対応する新しい像
が、外挿される。
【００３５】
　別の例において、視差マップは、視聴者の不快感を和らげるかまたはなくすために、ビ
デオ画像内の字幕をインテリジェントに配置するために使用される。例えば、字幕は、概
して、字幕が隠蔽しているあらゆる物体の前にある知覚されるデプスを有するべきである
。しかし、知覚されるデプスは、概して、対象の領域と同程度であり、対象の領域内にあ
る物体から前に離れ過ぎないデプスを有するべきである。
【００３６】
　多くの３Ｄ処理動作に関して、ダウンサンプリングされた視差マップまたはその他の疎
な視差マップよりも密な視差マップが好ましい。例えば、ユーザが制御可能な３Ｄエフェ
クトを可能にする（ｅｎａｂｌｅ）ために視差マップが使用されるときは、概して、ピク
セルごとの視差情報が好ましい。疎な視差マップ（例えば、ダウンサンプリングされた視
差マップ）を使用することは合成された像の品質を劣化させる可能性があるので、ピクセ
ルごとの視差情報は、概して、より良い結果が実現されることを可能にする。
【００３７】
　視差値は、さまざまなフォーマットで表され得る。いくつかの実装は、記憶または送信
のために以下のフォーマットを使用して視差値を表現する。
　（ｉ）符号付き整数：２の補数
　　・（ａ）負の視差値はスクリーンの前のデプスを示す。
　　・（ｂ）ゼロは、スクリーン平面内の物体に関する視差値のために使用される。
　（ｉｉ）１／８ピクセル単位
　（ｉｉｉ）視差値を表す１６ビット
　　・（ａ）典型的な視差の範囲は＋８０ピクセルと－１５０ピクセルとの間で変わる。
これは、概して、１９２０または２０４８の解像度を有する４０インチ（１０１．６セン
チメートル）ディスプレイに対して十分である。
　　・（ｂ）１／８ピクセルの精度で、範囲は＋６４０単位と－１２００単位との間であ
り、これは、１１ビット＋符号のための１ビット＝１２ビットで表され得る。
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　　・（ｃ）（１９２０または２０４８ピクセル幅であるディスプレイの水平解像度の約
４倍を有する）８ｋディスプレイで同じ３Ｄエフェクトを維持するために、我々は、通常
、視差を符号化するための２つの追加のビット：１２＋２＝１４ビットを必要とする
　　・（ｄ）これは将来使用するための２ビットを提供する
　さらに、上記のフォーマットを使用するさまざまな実装は、密な視差マップも提供する
。したがって、そのような実装のための密な視差マップを完成させるために、上記の１６
ビットのフォーマットが、対応するビデオ画像内のあらゆるピクセル位置に対して与えら
れる。
【００３８】
　視差と、関連するデプスの変化とは、シーンの異なる像の間の隠蔽をもたらす。図５は
、視聴者の脳内で組み合わさって３Ｄシーン５３０を生じる左の像５１０および右の像５
２０を示す。左の像５１０、右の像５２０、および３Ｄシーン５３０は、それぞれ、太い
円柱５３２、楕円５３４、および細い円柱５３６を含む３つの物体を含む。しかし、図５
に示されるように、３つの物体５３２、５３４、５３６のうちの２つは、像５１０、５２
０および３Ｄシーン５３０のそれぞれで異なる相対位置にある。それらの２つの物体は、
太い円柱５３２および細い円柱５３６である。楕円５３４は、像５１０、５２０、および
３Ｄシーン５３０のそれぞれで同じ相対位置にある。
【００３９】
　異なる相対位置は、以下の簡潔な検討によって説明されるように隠蔽を生じる。左の像
５１０は、隠蔽された領域５４５および５４８も見せる左画像５４０に示される。隠蔽さ
れた領域５４５および５４８は、左の像５１０でのみ可視であり、右の像５２０では不可
視である。これは、（ｉ）隠蔽された領域５４５に対応する右の像５２０内の領域が太い
円柱５３２によって覆われており、（ｉｉ）隠蔽された領域５４８に対応する右の像５２
０内の領域が細い円柱５３６によって覆われているためである。
【００４０】
　同様に、右の像５２０は、２つの隠蔽された領域５５５および５５８も見せる右画像５
５０に示される。隠蔽された領域５５５、５５８は、右の像５２０でのみ可視であり、左
の像５１０では不可視である。これは、（ｉ）隠蔽された領域５５５に対応する左の像５
１０内の領域が太い円柱５３２によって覆われており、（ｉｉ）隠蔽された領域５５８に
対応する左の像５１０内の領域が細い円柱５３６によって覆われているためである。
【００４１】
　隠蔽が２眼式立体映像のペアに存在する可能性があるとすると、２眼式立体映像のペア
に関する２つの視差マップを提供することが有用である。１つのそのような実装において
は、左の視差マップが左のビデオ画像に対して与えられ、右の視差マップが右のビデオ画
像に対して与えられる。知られているアルゴリズムが、標準的な視差ベクトルの方法を使
用して視差値が決定され得ない各画像のピクセル位置に視差値を割当てるために使用され
る可能性がある。そのとき、隠蔽領域は、左の視差値と右の視差値とを比較することによ
って判定され得る。
【００４２】
　左の視差値と右の視差値とを比較する例として、左目画像および対応する右目画像を考
える。ピクセルＬは、行Ｎにあり、左目画像において水平座標ｘＬを有する。ピクセルＬ
は、視差値ｄＬを有すると判定される。ピクセルＲは、対応する右目画像の行Ｎにあり、
ｘＬ＋ｄＬに最も近い水平座標を有する。ピクセルＲは、約「－ｄＬ」の視差値ｄＲを有
すると判定される。そのときは、視差が互いに対応するので、高い信頼度で、ＬまたはＲ
に隠蔽は存在しない。つまり、ピクセルＬおよびＲは、両方とも、それらの判定された視
差でおおむね互いを指す。
【００４３】
　しかし、ｄＲが－ｄＬとほぼ同じではない場合、隠蔽が存在する可能性がある。例えば
、符号を考慮に入れた後、２つの視差値が実質的に異なる場合、概して、隠蔽が存在する
高い信頼度が存在する。１つの実装においては、実質的な違いは、｜ｄＬ－ｄＲ｜＞１に
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よって示される。加えて、視差値のうちの一方（ｄＲまたはｄＬのどちらか）が利用でき
ない場合、概して、隠蔽が存在する高い信頼度が存在する。視差値は、例えば、視差値が
決定され得ないために利用できない可能性がある。隠蔽は、概して、２つの画像のうちの
一方に関する。例えば、より小さい大きさを有する視差に関連するピクセルによって示さ
れるか、または利用できない視差値に対応するピクセルによって示されるシーンの一部は
、概して、他方の画像において隠蔽されていると見なされる。
【００４４】
　視差値を表現するための１つのあり得る方法は、ビデオ画像の所与のピクセル位置に関
する視差のピクセル数を表現するために整数を使用することである。視差値は、ビデオ画
像の特定の水平解像度に対する視差のピクセル数を表す。したがって、視差値は、特定の
水平解像度に応じて決まる。そのような実装は、有用であり、効果的である可能性がある
。
【００４５】
　しかし、その他の実装は、視差値にサブピクセルの精度を必要とする。概して、そのよ
うな実装は、視差値を表現するために浮動小数点数を使用し、したがって、小数部が視差
値に含められ得る。これらの実装のうちのいくつかは、所与の水平解像度に固有の視差値
を提供する。これらの実装も、有用であり、効果的である可能性がある。
【００４６】
　他の一部の実装は、視差値を百分率の値として表現する。したがって、視差をピクセル
数として表現する代わりに、視差は、水平解像度の百分率として表現される。例えば、所
与のピクセル位置の視差が１０ピクセルであり、水平解像度が１９２０である場合、百分
率の視差値は、（１０／１９２０）＊１００である。そのような実装は、やはり、視差に
サブピクセルの精度を与えることができる。百分率の値の表現は、通常、整数表現ではな
く浮動小数点表現である。例えば、水平解像度１９２０を有するディスプレイの１ピクセ
ルの視差は、１／１９２０であり、これは０．０００５２０８または．０５２０８％であ
る。
【００４７】
　さらに、そのような百分率の視差値は、その他の水平解像度に直接適用（ａｐｐｌｙ）
され得る。例えば、（ｉ）ビデオ画像が水平解像度１９２０を有し、（ｉｉ）ビデオ画像
がユーザの家に送信され、（ｉｉｉ）ユーザのディスプレイ装置が水平解像度１４４０を
有すると仮定する。このシナリオにおいては、通常、ユーザのディスプレイ装置（または
セットトップボックス、またはルータ、または何らかのその他のプロセッサーもしくは処
理デバイス）が、ビデオ画像の水平解像度を１９２０から１４４０に変換し、さらに、視
差値が水平解像度１４４０に対応するように視差値を変換する。変換は、例えば、百分率
の視差値に水平解像度を掛けることによって実行され得る。例えば、所与のピクセル位置
に関する百分率の視差が１／２％であり、水平解像度が１９２０である場合、絶対的な視
差値は１／２＊１９２０／１００である。これらの実装のうちのいくつかは、ビデオ画像
および視差マップの水平解像度に関係なく、視差値の送信および記憶に、百分率の視差値
である単一の視差値を使用する。そのような実装も、有用であり、効果的である可能性が
ある。
【００４８】
　上述のように、送信システムが、ビデオ画像の水平解像度とは異なる送信フォーマット
の水平解像度を使用する可能性がある。加えて、受信システムが、ビデオ画像を表示する
ために異なる水平解像度を使用する可能性がある。したがって、１つの水平解像度から別
の水平解像度への変換が、必要とされる可能性がある。そのような変換は、ビデオ画像の
解像度を変更するだけではなく、視差値が調整されることも必要とする。概して、そのよ
うな変換は、絶対的な視差値に対して必要とされるが、百分率の視差値に対しては必要と
されない。
【００４９】
　以下の例は、さまざまな実装の間のトレードオフの一部についてのさらなる詳細を示す
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。
【００５０】
　・（ｉ）１つの実装は、視差値を、所与のビデオ解像度に対して、ピクセルの１／８の
正確性で、絶対値（ピクセル数）としてフォーマットする（例えば、物体が、１９２０水
平ピクセルを有するビデオコンテンツで１０ピクセルの視差を有する可能性がある）。
【００５１】
　・（ｉｉ）操作の簡潔さおよび容易さを含め、そのようなシステムの多くの利点が存在
する。
【００５２】
　・（ｉｉｉ）１つのそのようなシステムにおいては、最大で２５５ピクセルの視差を提
供するための整数部分に関する８ビットと、（１／８の正確性または精度を得るための）
小数部分に関する３ビットとの１１ビットが使用される。符号ビットも使用されるか、ま
たはシステムが＋／－１２７ピクセルの視差値を提供する可能性があることに留意された
い。
【００５３】
　・（ｉｖ）ビデオ画像が送信中に再フォーマットされる必要がある場合、視差マップも
再フォーマットされ、情報の損失につながる可能性がある。例えば、図６を参照すると、
実装が、水平解像度１９２０を有するネイティブのフォーマット６１０と、水平解像度１
２８０（または別の実装においては１４４０）を有するようにダウンサンプリングされて
いる送信フォーマット６２０とを使用する。ビデオ画像と同様に、デプスまたは視差マッ
プが、概して、デプスの詳細の損失につながるサブサンプリングの前に濾波される。濾波
は、濾波およびサブサンプリング動作６３０で行われる。濾波およびサブサンプリング動
作は、ビデオ画像および視差画像に適用される。
【００５４】
　・（ｖ）さらに、新しい視差値が変換され、概して損なわれる。例えば、視差マップの
解像度を下げる（つまり、視差値の数を少なくする）ダウンサンプリングの後、視差値は
、送信フォーマットの解像度に変換される。１９２０から１２８０になるとき、１０ピク
セルの視差値は６．６６６６になる。これは、例えば、小数部分が０．１２５（１／８）
の倍数にしかなれないために、６．６２５への値の切り下げを引き起こす。
【００５５】
　・（ｖｉ）送信の後、ディスプレイが１９２０ピクセルの幅である場合、最終的な視差
値は、６．６２５×１９２０／１２８０＝９．９３７５になる。値９．９３７５は、元の
値１０と比較して、何らかの歪みを表す。値９．９３７５は、例えば、切り上げられるか
、切り下げられるか、または最も近い整数に丸められるか、または最も近い１／８に丸め
られる可能性があり、おそらくは情報の損失を生じる。値が切り下げられるとした場合、
損失は大きい。
【００５６】
　１つの解決策は、すべての水平解像度に共通であることができる百分率の視差を使用す
ることである。上述のそのような実装は、利点および欠点を有する。百分率の視差値の使
用は、送信前の変換動作が省略されることを可能にする。
【００５７】
　別の解決策は、いずれか１つのよくある解像度に固有ではない整数値を使用することで
ある。（ピクチャは、通常、垂直方向に修正されたと想定され、その他の処理を受けてい
ることに留意されたい。したがって、通常、水平方向の変位の観点で視差について検討す
れば十分である。）この解決策は、本出願においてはいくつかの標準的なＴＶの水平解像
度（７２０、９６０、１２８０、１４４０、１９２０）の最小公倍数（ｓｍａｌｌｅｓｔ
　ｃｏｍｍｏｎ　ｍｕｌｔｉｐｌｅ）（「ＳＣＭ」）と呼ばれる１１，５２０ピクセルの
基準解像度（ｒｅｆｅｒｅｎｃｅ　ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ）（または仮想解像度（ｖｉｒ
ｔｕａｌ　ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ））を定義することを提案する。ＳＣＭは、さまざまな
参考文献において「最小公倍数（ｌｏｗｅｓｔ　ｃｏｍｍｏｎ　ｍｕｌｔｉｐｌｅ）」ま
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たは「最小公倍数（ｌｅａｓｔ　ｃｏｍｍｏｎ　ｍｕｌｔｉｐｌｅ）」とも呼ばれ、これ
らは両方ともＬＣＭと略される可能性があることに留意されたい。
【００５８】
　このＳＣＭの解決策の少なくとも１つの実装は、以下を含むいくつかの利点を有する（
その他の実装がこれらの利点のすべてを有するとは限らない）。
【００５９】
　・（ｉ）視差値が整数であるので、視差値の判定および記憶が簡単であり、視差値は操
作および処理が容易である。
【００６０】
　・（ｉｉ）視差値が、もはや完全に絶対的ではなく、相対的な特徴を有し、したがって
、ネイティブのビデオ解像度に依存しない。
【００６１】
　・（ｉｉｉ）小数部分が必要とされない。
【００６２】
　・（ｉｖ）視差値が、相対的であり、ネイティブのビデオ解像度に依存しないので、百
分率に似ている。しかし、視差値は整数であり、したがって、最小の視差値を示すために
０．００８６８％のような複雑な数を符号化する明確な必要性がない。最小の視差値は１
ピクセルであり、１／１１，５２０は０．００８６８％である。
【００６３】
　・（ｖ）視差値が１１，５２０に依拠するので、転送中に視差値をコード変換する明確
な必要性が存在しない。
【００６４】
　・（ｖｉ）ＳＣＭに基づく視差値が例えばセットトップボックス（ＳＴＢ）に到着する
とき、ＳＴＢが、例えば、
　　○（ａ）解像度１９２０に関して視差／６
　　○（ｂ）解像度１４４０に関して視差／８
　　○（ｃ）解像度１２８０に関して視差／９
　　○（ｄ）解像度９６０に関して視差／１２
などの非常に単純な演算（ｏｐｅｒａｔｉｏｎ）を実行することによって所与のビデオ解
像度に対する真の絶対的な視差を計算する。
【００６５】
　・（ｖｉｉ）どのチャネルが使用されるかに関係なく、コード変換がない限り、視差情
報が転送中に劣化しない。
【００６６】
　・（ｖｉｉｉ）２ｋ、４ｋ、８ｋのような比較的新しいコンシューマ解像度に関しても
、演算は実施するのが簡単であり、それはＳＴＢの処理ユニットで容易に実施可能である
。概して、２ｋは水平ピクセル解像度２０４８を有する画像を指し、概して、４ｋは４０
９６を指し、概して、８ｋは８１９２を指すことに留意されたい。演算は、例えば、
　　○（ａ）解像度２０４８に関して視差×８／４５
　　○（ｂ）解像度４０９６に関して視差×１６／４５
　　○（ｃ）解像度８１９２に関して視差×３２／４５
である。
【００６７】
　実際には、１または複数のＳＣＭの実装は、（１）対応するビデオコンテンツの既存の
水平解像度に対する視差値を判定し、（２）単純な乗算および／または除算によってそれ
らの視差値を１１，５２０のスケールに変換してＳＣＭ視差値（ＳＣＭ　ｄｉｓｐａｒｉ
ｔｙ　ｖａｌｕｅ）を生成し、（３）コード変換なしにＳＣＭ視差値を記憶し、送信し、
（４）単純な乗算および／または除算を用いて、受信されたＳＣＭ視差値を出力ディスプ
レイの解像度に変換する。コード変換が存在しないので、この解決策は、概して、コード
変換による情報の損失（例えば、丸めの損失）を被らない。視差マップの解像度は上記プ
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ロセスによって変更されないことに留意されたい。むしろ、（既存の解像度に関する）既
存の視差値が、実際の解像度とは異なる基準解像度（または仮想解像度）に基づくか、ま
たは基準解像度（または仮想解像度）を反映するようにスケール化される。
【００６８】
　さまざまな実装は、上述の演算の逆である単純な数学的演算を実行することによって視
差値を生成する。例えば、ＳＣＭ視差値を生成するために、受信された絶対的な視差値に
、以下のように、１つまたは２つの整数が乗算および／または除算される。
　○（ｉ）１９２０視差＊６＝ＳＣＭ視差
　○（ｉｉ）１４４０視差＊８＝ＳＣＭ視差
　○（ｉｉｉ）１２８０視差＊９＝ＳＣＭ視差
　○（ｉｖ）９６０視差＊１２＝ＳＣＭ視差
　○（ｖ）２０４８視差＊４５／８＝ＳＣＭ視差
　○（ｖｉ）４０９６視差＊４５／１６＝ＳＣＭ視差
　○（ｖｉｉ）８１９２視差＊４５／３２＝ＳＣＭ視差
【００６９】
　図７は、さまざまな異なる水平解像度に関する最小公倍数を決定するプロセスのさらな
る詳細を示す。列７１０は、異なる水平解像度を列挙する。列７２０は、水平解像度の最
小の因数を列挙する。例えば、９６０は、２６＊３＊５と因数分解され、ここで、２６は
２の６乗である。したがって、９６０＝６４＊３＊５である。水平解像度１２８０に関し
て、３０は１に等しいことも留意される。
【００７０】
　最初の４つの解像度９６０、１２８０、１４４０、および１９２０の最小公倍数は、２
８＊３２＊５であり、これは１１，５２０である。解像度１１，５２０は、２の適切な累
乗を乗算し、次に、２ｋ、４ｋ、および８ｋに存在しない因数３２および５で除算するこ
とによって２ｋ、４ｋ、および８ｋの解像度で使用される。２の累乗の乗算は、さまざま
な実装において、実際の乗算の演算ではなくビット単位の左シフト演算を用いて実行され
ることに留意されたい。図７は、１１，５２０と列６１０に示されたさまざまな解像度と
の間の変換を行うための変換式を与える列７３０を含む。
【００７１】
　列６３０の変換式は、複数のよくあるディスプレイサイズ（例えば、インチまたはセン
チメートルで計測されるディスプレイの物理的なサイズを指すディスプレイサイズ）によ
ってサポートされる解像度に基づいて視差値をスケール化するために使用され得る。図６
の例においては、例えば、水平解像度１９２０に基づく入力視差値が、視差値を水平解像
度１１，５２０に基づく新しい視差値に変換するために、因数６によってスケール化され
る。新しい視差値は、水平解像度９６０、１２８０、および１４４０が解像度１１，５２
０によって考慮され、解像度１１，５２０を決定する際に使用されるので、それらにも基
づく。
【００７２】
　代替的な実装は、単純に、視差の解像度１１，５２０＊２５＝３６８，６４０を使用す
る。この代替的な実装においては、３６８，６４０を元の解像度に変換して戻すために乗
算が必要とされない。
【００７３】
　値１１，５２０が、さまざまな実装のために使用される。しかし、その他の実装におい
てはその他の値が使用される。１つの実装においては、値１１，５２０が２倍にされて２
３，０４０になる。第２の実装においては、値３６８，６４０が２倍にされて７３７，２
８０になる。
【００７４】
　代替的に、水平解像度の異なる組が、さまざまな実装で使用され、異なるＳＣＭをもた
らす。例えば、別の実装においては、出力解像度１９２０および１４４０だけが対象であ
り、したがって、実装はＳＣＭ５，７６０を使用する。そのとき、ＳＣＭ視差値を生成す
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るために、解像度１９２０からの視差値は、因数３を乗算され、解像度１４４０からの視
差値は、因数４を乗算される。
【００７５】
　さまざまな実装はＳＣＭの実装ではないことは明らかであるに違いない。例えば、値１
１，５２０でさえも、列７１０に列挙された７つすべての解像度のＳＣＭではない。正し
くは、値３６８，６４０がＳＣＭである。それでもなお、本出願に記載の実装は、概して
、たとえ視差値が水平解像度のすべての最小公倍数ではないとしてもＳＣＭの実装と呼ば
れる。
【００７６】
　ＳＣＭの実装はサブピクセルの精度を提供することに留意されたい。例えば、解像度１
９２０に関して、視差値は、解像度１１，５２０への／からの変換を行うために因数６を
使用し、これは１／６ピクセルの精度を提供する。より詳細には、１１，５２０に基づく
視差値が８３である場合、１９２０に基づく視差値は１３と５／６である。これは、明ら
かに１／６ピクセルの精度を提供する。これは、品質と、将来のニーズのための余裕との
点でさまざまな利点をもたらす。例えば、解像度１９２０が解像度２ｋによって置き換え
られる場合、１１，５２０に基づく視差値は、それでも、８／４５ピクセルの精度のサブ
ピクセルの精度を提供し、これは、１／６（７．５／４５）ピクセルよりも若干低い精度
であるが、１／５（９／４５）ピクセルよりはまだ高い精度である。
【００７７】
　ＳＣＭ解像度（ＳＣＭ　ｒｅｓｏｌｕｔｉｏｎ）１１，５２０を使用する少なくとも１
つの実装は、２バイト（１６ビット）フォーマットで動作する。多くの場合、典型的な視
差の範囲は、１９２０×１０８０のディスプレイ（解像度）において＋８０ピクセルと－
１５０ピクセルとの間で変わる。それらの数に６を掛けることは、基準解像度１１，５２
０において＋４８０から－９００までの範囲をもたらす。１３８０のこの範囲は、１１ビ
ット（２１１＝２０４８）によって表され得る。代替的な実装は、視差の絶対値を表すた
めの１０ビット（視差の最大の絶対値は９００である）と、符号を表すための追加のビッ
トとを使用する。
【００７８】
　さらに別の実装は、視差の符号が暗黙的であると見なすことによって１ビットを節約す
る。例えば、左の像のピクセルの視差が、視差の符号とともに符号化される。しかし、対
応する右の像の対応するピクセルの視差は、反対の符号を有すると見なされる。
【００７９】
　別の実装は、像（左の像と右の像との両方）ごとに１つの密な視差マップを提供し、そ
れにより、隠蔽によって引き起こされる問題を減らすことができるように、密な視差マッ
プが対応する像を示すためのビットを割当てる。別の実装は、画像（左の画像かまたは右
の画像かのどちらか）と対応する密な視差マップとの間の暗黙的な関連付けを提供し、し
たがって、この情報に１ビットを充てる必要がない。これらの実装の変更形態は、その他
の種類のマップまたは画像を導入するために１または複数の追加のビットを使用する。１
つのそのような実装は、マップが（ｉ）左画像の視差マップであるか、（ｉｉ）右画像の
視差マップであるか、（ｉｉｉ）隠蔽マップ（ｏｃｃｌｕｓｉｏｎ　ｍａｐ）であるか、
または（ｉｖ）透過マップ（ｔｒａｎｓｐａｒｅｎｃｙ　ｍａｐ）であるかを示すために
２ビットを使用する。１つの実装は、１６ビットフォーマットを有し、－９００から＋４
８０までの範囲を示すための１１ビットを使用し、マップの種類を示すために２ビットを
使用し、未使用の３ビットを有する。
【００８０】
　図８は、１または複数の実装の動作を示すブロック／フロー図を与える。図８は、異な
る実装の間のトレードオフの一部も示す。
【００８１】
　図８は、ビデオを処理する処理チェーン８１０を含む。ビデオ画像８１１は、水平解像
度１９２０を有する。しかし、処理チェーン８１０の送信フォーマットは、水平解像度１
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２８０を有する。したがって、ビデオ画像８１１は、水平解像度１２８０を有するビデオ
画像８１３を生成するために動作８１２において濾波され、ダウンサンプリングされる。
濾波およびダウンサンプリングは、処理チェーン８１０において一緒に実行される。しか
し、その他の実装は、濾波およびダウンサンプリングを別々に実行する。濾波は、例えば
、ビデオ画像８１１がダウンサンプリングされるときに折り返しひずみを防止する目的で
ビデオ画像８１１を低域通過濾波するために使用される。ビデオ画像８１３は、送信およ
び／または記憶動作８１４で搬送される。
【００８２】
　チェーン８１０の受信側は、ビデオ画像８１３と同じであるか、同様であるか、または
異なる可能性がある受信されたビデオ画像８１５にアクセスする。例えば、１つの実装に
おいて、ビデオ画像８１５は、ビデオ画像８１３の記憶されたバージョンである。加えて
、別の実装においては、ビデオ画像８１５は、情報源符号化および復号動作（図示せず）
の後のビデオ画像８１３の再構成されたバージョンを表す。さらに、別の実装においては
、ビデオ画像８１５は、（誤り訂正を含む）チャネルの符号化および復号動作（図示せず
）の後のビデオ画像８１３の誤り訂正されたバージョンを表す。ビデオ画像８１５は、元
のビデオ画像８１１におけるように水平解像度１９２０を有するビデオ画像８１７を生成
するために、アップサンプリング動作８１６で処理される。
【００８３】
　図８は、チェーン８１０で処理されるビデオ画像に対応する視差画像を処理する処理チ
ェーン８２０も含む。視差画像８２１は、水平解像度１９２０を有し、解像度１１，５２
０に基づく整数値の視差値を含む。概して、視差画像は、例えば、密な視差マップ、ダウ
ンサンプリングされた（疎な）視差マップ、または別の疎な視差マップなどの視差情報の
任意の集積を指すことに留意されたい。さらに、視差マップは、例えば、ピクチャ、フレ
ーム、フィールド、スライス、マクロブロック、パーティション、または視差情報の何ら
かのその他の集まりに対応する可能性がある。
【００８４】
　しかし、処理チェーン８２０の送信フォーマットは、水平解像度１２８０を有する。し
たがって、視差画像８２１は、水平解像度１２８０を有する視差画像８２３を生成するた
めに動作８２２において濾波され、ダウンサンプリングされる。濾波およびダウンサンプ
リングは、処理チェーン８２０において一緒に実行される。しかし、その他の実装は、濾
波およびダウンサンプリングを別々に実行する。濾波は、例えば、視差画像８２１がダウ
ンサンプリングされるときに折り返しひずみを防止する目的で視差画像８２１の視差値を
低域通過濾波するために使用される。
【００８５】
　視差画像８２３の視差値は、整数値である。これは、さまざまな手段で実現され得る。
１つの実装において、濾波およびダウンサンプリング動作の結果は、最も近い整数に丸め
られる。別の実装においては、すべての小数部分が単純に切り捨てられる。さらに別の実
装は、視差画像８２３の視差値に浮動小数点表現を使用する。視差値は、濾波およびダウ
ンサンプリングが視差画像８２３の解像度１２８０を生成した後でさえも、引き続き解像
度１１，５２０に基づくことに留意されたい。
【００８６】
　視差画像８２３は、送信および／または記憶動作８２４で搬送される。チェーン８２０
の受信側は、受信された視差画像８２５にアクセスする。視差画像８２５は、視差画像８
２３と同じであるか、同様であるか、または異なる可能性がある。例えば、１つの実装に
おいて、視差画像８２５は、視差画像８２３の記憶されたバージョンである。さらに、別
の実装においては、視差画像８２５は、情報源符号化および復号動作（図示せず）の後の
視差画像８２３の再構成されたバージョンを表す。さらに、別の実装においては、視差画
像８２５は、（誤り訂正を含む）チャネルの符号化および復号動作（図示せず）の後の視
差画像８２３の誤り訂正されたバージョンを表す。しかし、視差画像８２５の視差値は、
例えば、必要に応じて丸めを使用することによって整数のままである。
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【００８７】
　視差画像８２５は、元の視差画像８２１におけるように水平解像度１９２０を有する視
差画像８２７を生成するために、アップサンプリング動作８２６で処理される。動作８２
６は、例えば、丸めまたは切り捨てを使用して、視差画像８２７の整数値を生成する。
【００８８】
　視差画像８２７の視差値は、変換動作８２８で、解像度１１，５２０に基づく状態から
、解像度１９２０に基づく状態に変換される。変換動作８２８は、上で説明されたように
、それぞれの視差値を６で割る。変換動作８２８は、視差画像８２９を生成する。視差画
像８２９の視差値は、サブピクセルの精度を保つために浮動小数点数として表される。
【００８９】
　処理チェーン８２０が大きな利点を含むことは明らかであるに違いない。第１に、視差
値は、最終的な視差画像８２９がもたらされるまで、チェーン８２０全体を通じて整数で
ある。第２に、実際の視差値は、送信フォーマットの水平解像度がネイティブの視差マッ
プ８２１の水平解像度と異なるという事実にもかかわらず、コード変換されない。したが
って、視差値は、さまざまな異なる水平解像度に適用可能である。
【００９０】
　そして、受信システムが、視差画像８２９を使用してビデオ画像８１７を処理する。処
理は、既に説明されたように、３Ｄエフェクトの調整、字幕の配置、グラフィックスの挿
入、またはＶＦＸの実行を含み得る。
【００９１】
　図８は、比較を目的として、処理チェーン８３０も示す。処理チェーン８３０は、チェ
ーン８１０で処理されるビデオ画像に対応する視差画像をやはり処理する。処理チェーン
８３０は、処理チェーン８２０の代わりである。以下で説明されるように、チェーン８３
０全体は、図８を簡潔にするために示されていないことは明らかであるに違いない。
【００９２】
　視差画像８３１は、水平解像度１９２０を有し、浮動小数点表現を有する百分率に基づ
く視差値を含む。しかし、処理チェーン８３０の送信フォーマットは、水平解像度１２８
０を有する。したがって、視差画像８３１は、水平解像度１２８０を有する視差画像８３
３を生成するために動作８３２において濾波され、ダウンサンプリングされる。動作８３
２は、例えば、濾波およびダウンサンプリング動作８１２または８２２と類似している可
能性がある。視差画像８３３の百分率に基づく視差値は、引き続き浮動小数点フォーマッ
トで表される。
【００９３】
　処理チェーン８３０の残り（図示せず）は、処理チェーン８２０の残りと同じである。
視差画像８３３は、送信および／または記憶動作で搬送される。チェーン８３０の受信側
は、受信された視差画像にアクセスする。受信された視差画像が、水平解像度１９２０に
アップサンプリングされ、次に、視差値が、百分率に基づく状態から解像度１９２０に基
づく状態に変換される。変換動作は、上で説明されたように、百分率掛ける１９２０の操
作である。しかし、処理チェーン８２０とは対照的に、処理チェーン８３０の視差画像の
視差値は、常に浮動小数点フォーマットで表される。
【００９４】
　図８は、比較を目的として、処理チェーン８４０も示す。処理チェーン８４０は、チェ
ーン８１０で処理されるビデオ画像に対応する視差画像をやはり処理する。処理チェーン
８４０は、処理チェーン８２０の代わりである。以下で説明されるように、チェーン８４
０全体は、図８を簡潔にするために示されていないことは明らかであるに違いない。
【００９５】
　視差画像８４１は、水平解像度１９２０を有し、解像度１９２０に基づき、浮動小数点
表現を有する視差値を含む。しかし、処理チェーン８４０の送信フォーマットは、水平解
像度１２８０を有する。したがって、視差画像８４１は、水平解像度１２８０を有する視
差画像８４３を生成するために動作８４２において濾波され、ダウンサンプリングされる
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。動作８４２は、例えば、濾波およびダウンサンプリング動作８１２、８２２、または８
２３と類似している可能性がある。視差画像８４３の視差値は、引き続き浮動小数点フォ
ーマットで表される。
【００９６】
　次に、視差画像８４３の視差値は、視差画像８６０を生成するために、変換動作８５０
で変換される。変換動作８５０は、視差値を、水平解像度１９２０に基づく状態から水平
解像度１２８０に基づく状態に変換する。視差画像８６０の視差値は、引き続き浮動小数
点フォーマットで表される。
【００９７】
　処理チェーン８４０の残り（図示せず）は、処理チェーン８２０の残りと同じである。
視差画像８６０は、送信および／または記憶動作で搬送される。チェーン８４０の受信側
は、受信された視差画像にアクセスする。受信された視差画像が、水平解像度１９２０に
アップサンプリングされ、次に、視差値が、解像度１２８０に基づく状態から解像度１９
２０に基づく状態に変換される。変換動作は、視差値に１９２０／１２８０を乗算するこ
とをともなう。処理チェーン８３０と同様に、処理チェーン８２０とは対照的に、処理チ
ェーン８４０の視差画像の視差値は、常に浮動小数点フォーマットで表される。
【００９８】
　処理チェーン８４０の別の実装においては、変換動作８５０が実行されない。したがっ
て、視差画像８４３の視差値は、水平解像度１９２０に基づく視差値のままである。しか
し、視差画像８４３の水平解像度は、１２８０のままである。したがって、この実装は、
送信の前の変換を避け、おそらくは、受信または取得後の再変換を避ける。変換および再
変換を避けることは、少なくとも一部の実装において、丸め誤差も避ける。この実装は、
本出願のすべてのその他の実装と同様に、利点を有し、有用である可能性がある。しかし
、視差値は、実装全体を通じて浮動小数点数で表される。
【００９９】
　我々は、例えば、解像度１１，５２０が使用されるＳＣＭの実装に再び言及する。幅１
１，５２０は、既に説明されたように、一揃いの所定の画像解像度（例えば、９６０、１
２８０、１４４０、および１９２０）の幅（水平軸）の最小公倍数と呼ばれる。１１，５
２０は、１２８０、１４４０、および１９２０の最小公倍数でもあることに留意されたい
。
【０１００】
　ＳＣＭを用いる水平視差の１つの計数は、「視差単位（ｄｉｓｐａｒｉｔｙ　ｕｎｉｔ
）」（ＤＵ）、または「水平単位（ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ　ｕｎｉｔ）」（ＨＵ）、また
は「水平視差単位（ｈｏｒｉｚｏｎｔａｌ　ｄｉｓｐａｒｉｔｙ　ｕｎｉｔ）」（ＨＤＵ
）と呼ばれる可能性がある。ＤＵによって視差を表すことは、選択された画像の幅の最小
公倍数に関連して視差を効果的に表す。ＤＵによって視差を表すことは、利点を有する。
ＤＵによって視差を表す１つのそのような利点は、選択された解像度のうちの１つのステ
レオ画像のペア内の物体に関して計算された視差が、選択された解像度のうちの異なる１
つにスケール化された同じステレオ画像のペアのバージョン内の同じ物体に関して実質的
に同じであることである。
【０１０１】
　例えば、図９を参照すると、同じ領域を表すが、３つの異なる解像度の画像のピクセル
の３つの行９１０、９２０、および９３０が示されている。加えて、ＳＣＭ解像度１１，
５２０からの視差単位を示す第４の行９４０が存在する。
【０１０２】
　一番上の行９１０は、１２８０ピクセル幅であるピクチャからのピクセルの領域を含む
。一番上の行９１０は、示されるように８ピクセルを含む。実際、一番上の行９１０は、
通常、アスペクト比１：１を有するピクセルに対応する画像アスペクト比１６：９を有す
る解像度１２８０×７２０である。したがって、一番上の行９１０のピクセルは、正方形
として示される。



(21) JP 6005731 B2 2016.10.12

10

20

30

40

50

【０１０３】
　第２の行９２０は、行９１０と同じピクチャからのピクセルの領域を含む。しかし、行
９２０は、通常、同じ画像アスペクト比１６：９を有するが、画素アスペクト比が４：３
である解像度１４４０×１０８０を有する画像全体をもたらすようにピクチャが１４４０
ピクセル幅になるようにリサイズされた後のピクチャから抜き出される。したがって、行
９２０は、単純に行９１０のように８ピクセルを含むのではなく、示されるように９ピク
セルを含む。
【０１０４】
　第３の行９３０は、行９１０および行９２０と同じピクチャからのピクセルの領域を含
む。しかし、行９３０は、ピクチャが全体の画像解像度１９２０×１０８０の１９２０ピ
クセル幅になるようにリサイズされた後のピクチャから抜き出される。ピクチャは、検討
されるその他の解像度と同様にアスペクト比１６：９を有するが、行９１０と同じように
画素アスペクト比１：１（正方形のピクセル）を有する。したがって、行９３０は、単純
に行９１０のように８ピクセルを含むか、行９２０のように９ピクセルを含むのではなく
、示されるように１２ピクセルを含む。行９１０、行９２０、および行９３０は、すべて
、ピクチャの対応する領域を表示し、同じコンテンツを含むことは明らかであるに違いな
い。
【０１０５】
　我々は、これらの４つの異なる解像度における視差の違いを示すための一例を与える。
１つの実装において、物体は、丁度、ステレオ画像のペアのうちの一方の画像の１２８０
ピクセル幅のバージョンの一番上の行９１０の一番左のピクセル９１２に現れ、丁度、ス
テレオ画像のペアのうちの対応する他方の目の画像の第５のピクセル９１４に現れる。視
差は、一番上の行９１０の半分ほど、または（ピクセルで表すと）（５－１と計算される
）丁度４である。
【０１０６】
　しかし、第３の行９３０の再スケール化（ｒｅｓｃａｌｅ）された画像で計測されると
き、物体は、ステレオ画像のペアのうちの一方の画像の一番左のピクセル９３２に現れ、
丁度、ステレオ画像のペアのうちの対応する他方の目の画像の第７のピクセル９３４に現
れる。したがって、第３の行９３０の半分ほどである視差は、６ピクセルある。
【０１０７】
　さらに、第２の行９２０の再スケール化された画像で計測されるとき、物体は、ステレ
オ画像のペアのうちの一方の画像の一番左のピクセル９２２に現れる。物体は、ステレオ
画像のペアのうちの対応する他方の目の画像の第５のピクセル９２４の右半分にも現れる
。したがって、第２の行９２０の半分ほどである視差は、４と１／２ピクセルある。
【０１０８】
　したがって、視差は、行９１０、９２０、および９３０の解像度のそれぞれで異なる。
視差は、４ピクセルから、４と１／２ピクセルまで、６ピクセルまで変わる。
【０１０９】
　しかし、視差がＤＵで表されるとき、この同じ物体は、３つの解像度すべてにおいて３
６ＤＵの視差を有する。これは、第４の行９４０を調べることによって理解され得る。第
４の行９４０の再スケール化された画像で計測されるとき、物体は、ステレオ画像のペア
のうちの一方の画像の一番左のＤＵ９４２に現れ、丁度、ステレオ画像のペアのうちの対
応する他方の目の画像の第３７のＤＵ９４４に現れる。したがって、第４の行９４０の半
分ほどである視差は、３６ＤＵある。視差を計測するためにピクセルではなくＤＵを使用
することにより、ピクチャが、異なる選択された解像度の間でスケール化されるとき、こ
の物体の視差は、再計測、再計算、またはスケール化される必要がない。
【０１１０】
　既に説明されたように、密な視差マップは、通常、（ステレオ画像のペアと呼ばれる）
２眼式立体映像のペアのうちの一方の画像の各ピクセルの内容に関連する視差値を含む。
視差値は、ステレオ画像のペアの他方の画像に関連する。したがって、密な視差マップは
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、通常、対応する画像がピクセルを有するのと同じ数の視差のエントリを含む。
【０１１１】
　高解像度（例えば、１９２０ピクセル幅）の画像に関する第１の密な視差マップから、
より低い解像度の画像に関する第２の密な視差マップが、第２の密な視差マップの値に空
間的に重なる第１の密な視差マップの値の加重平均（またはその他の関数）によって計算
され得る。
【０１１２】
　１つの実装において、視差のダウンスケール化（ｄｏｗｎｓｃａｌｉｎｇ）関数は、加
重平均である。この実装において、第２の密な視差マップの値は、積の和に等しい。合計
される積は、第１のマップの各ピクセルに対応する視差を、視差値が計算されている第２
のマップのピクセルのそれとのその対応するピクセルの交差の（第２のマップのピクセル
に正規化された）面積と乗算した積である。
【０１１３】
　例えば、図１０に関連して、２つのピクセルグリッドの重なりの部分が示されている。
第１のピクセルグリッドは、マップ１と呼ばれ、比較的高い解像度のピクチャのピクセル
グリッドである。第２のピクセルグリッドは、マップ２と呼ばれ、比較的低い解像度のピ
クチャのピクセルグリッドである。マップ１およびマップ２は図１０にそれらの全体が示
されていないことは明らかであるに違いない。図１０は、マップ１およびマップ２の重な
りの部分を示す。
【０１１４】
　図１０のグリッドは、視差マップにやはり対応する。第１の視差マップは、マップ１の
各ピクセル位置に関する視差値を与え、マップ１視差マップと呼ばれることがある。第２
の視差マップは、マップ２の各ピクセル位置に関する視差値を与え、マップ２視差マップ
と呼ばれることがある。マップ１視差マップは、比較的高い解像度のピクチャの密な視差
マップであり、高解像度視差マップと呼ばれることがある。マップ２視差マップは、比較
的低い解像度のピクチャの密な視差マップであり、低解像度視差マップと呼ばれることが
ある。以降のさまざまな実装において、マップ２視差マップは、マップ１視差マップをダ
ウンスケール化することによって生成され、反対に、マップ１視差マップは、マップ２視
差マップをアップスケール化（ｕｐｓｃａｌｉｎｇ）することによって生成される。
【０１１５】
　図１１を参照すると、図１０のマップ１が、マップ２なしに分離して図１１にやはり示
されている。同様に、図１２を参照すると、図１０のマップ２が、マップ１なしに分離し
て図１２にやはり示されている。視差マップは、概して本出願において使用されるとき、
対応するピクチャの視差値を含むことは明らかであるに違いない。視差マップは、通常、
対応するピクチャのピクセル（またはピクセルのグループ）に関する視差値を有すると見
なされる。したがって、特に、対応するピクチャのあらゆるピクセルに関する視差値を有
する密な視差マップに関して、視差マップがピクセルを有すると見なすことが便利である
ことがある。
【０１１６】
　（図１０と１１との両方の）マップ１は、ピクセルＰ１１、ピクセルＰ１２、ピクセル
Ｐ１３、ピクセルＰ１４、ピクセルＰ１５、ピクセルＰ１６、ピクセルＰ１７、ピクセル
Ｐ１８、およびピクセルＰ１９を有する対応するピクチャのピクセルグリッドを示す。（
図１０と１２との両方の）マップ２は、ピクセルＰ２１、ピクセルＰ２２、ピクセルＰ２
３、およびピクセルＰ２４を有する対応するピクチャのピクセルグリッドを示す。理解さ
れ得るように、マップ１のグリッドのピクセルのサイズは、マップ２のグリッドのピクセ
ルのサイズよりも小さい。サイズの違いは、マップ１がマップ２よりも高い解像度のピク
チャに関するものであるという事実を反映している。
【０１１７】
　マップ１視差マップからマップ２視差マップを形成する少なくとも１つの実装において
は、マップ２のピクセルＰ２１に対応する視差値の加重平均が、積の和になる。第１の積
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は、マップ１のピクセルＰ１１に対応する視差値（ｄ（Ｐ１１）と呼ばれる）をピクセル
Ｐ１１とピクセルＰ２１との交差の面積に掛けたものである。ピクセルＰ２１の面積が１
と見なされることに留意されたい。残りの積は、マップ１視差マップの各視差値に関して
同様である。しかし、ピクセルＰ１１、ピクセルＰ１２、ピクセルＰ１４、およびピクセ
ルＰ１５だけが、ピクセルＰ２１との空でない交差を有する。したがって、ピクセルＰ１
１、ピクセルＰ１２、ピクセルＰ１４、およびピクセルＰ１５だけが、ピクセルＰ２１に
対応する視差に視差を与える。式の形式では、加重平均の視差計算を使用するピクセルＰ
２１の視差は、
　ｄ（Ｐ２１）＝ｄ（Ｐ１１）＊４／９＋ｄ（Ｐ１２）＊２／９＋ｄ（Ｐ１４）＊２／９
＋ｄ（Ｐ１５）＊１／９
である。同様に、ピクセルＰ２４に関して、
　ｄ（Ｐ２４）＝ｄ（Ｐ１５）＊１／９＋ｄ（Ｐ１６）＊２／９＋ｄ（Ｐ１８）＊２／９
＋ｄ（Ｐ１９）＊４／９
である。ピクセルＰ２２およびピクセルＰ２３の視差は、同様にして計算される。
【０１１８】
　加重平均ではなく、別の関数が選択される可能性がある。例えば、別の実装は、新しい
マップのピクセルの視差に関する視差のダウンスケール化関数を、交わるピクセルに対応
する視差のうちの最小値と定義する。式の形式では、この視差の最小値（「または最小視
差」）計算を使用するピクセル２１の視差は、
　ｄ（Ｐ２１）＝ｍｉｎ（ｄ（Ｐ１１），ｄ（Ｐ１２），ｄ（Ｐ１４），ｄ（１５））
である。
【０１１９】
　マップ２のそれぞれの特定のピクセル（例えば、ピクセルＰ２１）に関して、この視差
の最小値関数は、マップ２のその特定のピクセルに関する視差値に寄与するマップ１視差
マップからのいかなる視差値も、マップ２のその特定のピクセルに関する視差値よりも小
さくないことを保証する。視差値が小さいほど物体が視聴者に近いことを示すことを思い
出されたい。したがって、視差の最小値関数は、物体が、新しい解像度において、必ず、
少なくとも古い解像度における視聴者との近さと同じだけ視聴者に近いことを保証する新
しい解像度に関する計算された視差マップをもたらす。
【０１２０】
　反対に、特定の実装においては、視差の最小値関数は、最も小さな負の視差に特別な影
響を与える傾向がある。例えば、１つの実装において、マップ１視差マップの視差値は、
小さな視差値を有するピクセルＰ１５に対応する視差値を除いてすべて大きい。それにも
かかわらず、ピクセルＰ１５に関する視差値は、ピクセルＰ２１、ピクセルＰ２２、ピク
セルＰ２３、およびピクセルＰ２４を含む、マップ１のピクセルＰ１５と重なるマップ２
のあらゆるピクセルの視差値に影響を与える。マップ１視差マップおよびマップ２視差マ
ップは、ピクチャに関する視差マップであることを思い出されたい。結果は、ピクチャが
比較的高い解像度（マップ１のピクセルグリッド）から比較的低い解像度（マップ２のピ
クセルグリッド）に変更されるときに、ピクセルＰ１５に関連する視差値を有すると見な
されるピクチャの部分が９倍に増えることである。その理由は、マップ２の４つのピクセ
ルすべてが、マップ１のピクセルＰ１５と少なくとも部分的に重なり、マップ２の面積が
、ピクセルＰ１５の面積の９倍であるからである。
【０１２１】
　関数は、マップ２の比較的低い解像度からマップ１の比較的高い解像度に変換するため
にやはり適用され得る。例えば、加重平均の視差計算および／または視差の最小値計算が
、さまざまな実装において使用される。そのような計算は、これらの計算の先の例と同じ
原理にしたがう。しかし、この場合、マップ２のピクセルではなくマップ１のピクセルが
１と見なされることに留意されたい。
【０１２２】
　１つのそのような実装においては、ピクセルＰ１１およびピクセルＰ１２の視差を計算
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するための加重平均の視差計算は、
　ピクセルＰ２１がピクセルＰ１１と完全に重なるので、ｄ（Ｐ１１）＝ｄ（Ｐ２１）を
与え、
　ピクセルＰ１２がピクセルＰ２１によって半分覆われ、ピクセルＰ２２によって半分覆
われているので、ｄ（Ｐ１２）＝ｄ（Ｐ２１）＊１／２＋ｄ（Ｐ２２）＊１／２を与える
。
【０１２３】
　別のそのような実装においては、ピクセルＰ１５の視差を計算するための視差の最小値
計算は、
　ｄ（Ｐ１５）＝ｍｉｎ（ｄ（Ｐ２１），ｄ（Ｐ２２），ｄ（Ｐ２３），ｄ（２４））
を与える。
【０１２４】
　図１０、１１、および１２の上記の検討は、すべて、主として密な視差マップを扱う。
確かに、特に、２眼式立体映像のペアの見かけのデプスを修正するための画像処理に関連
して、許容できる結果のために密な視差マップを必要とする場合がある。
【０１２５】
　しかし、密な視差マップが必要とされないその他の場合が存在し、それらの場合、（密
でない）疎な視差マップが許容され得る。例えば、２眼式立体表示と合成されるべき字幕
（またはグラフィック、またはオンスクリーンメニュー）を配置するために、概して、字
幕／グラフィック／メニューが重なる領域内の最小の（最も小さな負の）視差以下のそれ
に関する視差を選択する。
【０１２６】
　徹底した検査は、密な視差マップからの、字幕／グラフィック／メニューが重なるあら
ゆるピクセルの視差を調べる可能性がある。しかし、通常、字幕／グラフィック／メニュ
ーの視差を疎な視差マップのみと比較することによって高品質な結果が得られる可能性が
ある。さまざまな実装において、そのような疎な視差マップは、２ピクセルごと、または
１０ピクセルごと、またはそれよりも多いピクセルごとに１つの視差値を提供する。疎な
視差マップの使用は、比較的少ないデータを使用して疎な視差マップを表現する。これは
、例えば、記憶または送信するデータをより少なくし、字幕／グラフィック／メニューを
配置しようとするときに調べるべきデータをより少なくする。
【０１２７】
　しかし、前もって、ピクチャが異なる解像度にスケール化されるときに、疎な視差マッ
プは、視差マップで表される視差と、基礎となるピクセルで示される物体の実際の視差と
が適切に対応するように再計算または再スケール化される。例えば、あなたが完全なまた
は部分的なピクセル単位で表された（密または疎な）視差マップを有し、異なる解像度に
変換すると仮定すると、各ピクセル（または領域）がそれが以前覆っていたのとは異なる
画像の部分をおそらく覆うので、あなたは、通常、ａ）視差値を新しい違うサイズのピク
セル値にスケール化し、ｂ）新しいスケールに対して適切な視差を決定することになる。
これは、例えば、（疎または密な）視差マップが異なる解像度に変換され、例えば、アッ
プサンプリング（アップコンバートとも呼ばれる）またはダウンサンプリング（ダウンコ
ンバートとも呼ばれる）を必要とするときに起こり得る。この変換の例は、例えば、図１
０～１２に関連して、密な視差マップに関して既に検討されている。例えば、折り返しひ
ずみを防止または軽減するために、さまざまな変換に関して濾波が必要とされる可能性が
あることにも留意されたい。
【０１２８】
　密な視差マップの（例えば、マップ２からマップ１に変換する）アップサンプリングお
よび（例えば、マップ１からマップ２に変換する）ダウンサンプリングの前の例は、疎な
視差マップのアップサンプリングおよびダウンサンプリングにも当てはまることに留意さ
れたい。いくつかの例が、以下に続く。
【０１２９】
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　－　さまざまな実装において、疎な視差マップは、選択された、まばらに位置するピク
セルに関する視差値のみからなる。しかし、異なる解像度に変換すると、選択された、ま
ばらに位置するピクセルは、異なる解像度のピクセルと重なる面積を有する。したがって
、１つの実装において、（例えば）加重平均または最小値関数を使用するアップサンプリ
ングおよび／またはダウンサンプリングが使用される。
【０１３０】
　－　別の実装において、ピクチャに関する疎な視差マップは、ピクチャからの別個のセ
ル（ピクセルのグループ）にそれぞれが当てはまる視差値からなる。別個のセルは、ピク
チャ全体を覆う。しかし、異なる解像度に変換すると、別個のセルは、異なる解像度のセ
ルと重なる面積を有する。したがって、１つの実装において、（例えば）加重平均または
最小値関数を使用するアップサンプリングおよび／またはダウンサンプリングが使用され
る。そのような実装の一例は、ピクセルがセルと見なされ、単一のピクセルと見なされな
いとき、図１０に見られる可能性がある。したがって、例えば、「ピクセル」Ｐ１１は、
そのような実装において、セル（ピクセルのグループ）を表し、単に１つのピクセルを表
さず、（ｄ（Ｐ１１）である）単一の視差値は、セル全体に関連付けられる。
【０１３１】
　しかし、さまざまな実装において、所定の解像度のうちのいずれかに対応するように視
差値が再計算される必要がない特別な疎な視差マップが構築される。このスケール非依存
視差マップは、以下で説明されるように、各セルの幅および高さを選択することによって
構築される。
【０１３２】
　視差マップの各セルの幅は、ＤＵまたはその整数倍で計測されるさまざまな解像度のピ
クセルの幅のＳＣＭに等しくなるように選択される。１つの実装においては、所定の水平
解像度１２８０、１４４０、および１９２０に対して、ＤＵでの基準ディスプレイ幅は、
それらのＳＣＭ１１，５２０である。これは、解像度１２８０に関して９ＤＵの幅であり
、解像度１４４０に関して８ＤＵの幅であり、解像度１９２０に関して６ＤＵであるピク
セルに対応する。９ＤＵ、８ＤＵ、および６ＤＵのピクセルの幅のＳＣＭは、７２ＤＵで
ある。したがって、７２ＤＵの水平間隔で、３つのピクチャの解像度の垂直なピクセル境
界が整合する。
【０１３３】
　同様のプロセスを用いて、各セルの高さが選択され、したがって、垂直軸に対する間隔
を与える。この例が構築されるビデオフォーマット（解像度とも呼ばれる）は、１２８０
×７２０、１４４０×１０８０、および１９２０×１０８０である。１２８０×７２０フ
ォーマットおよび１９２０×１０８０フォーマットにおける画素アスペクト比は１：１で
あるが、１４４０×１０８０フォーマットにおいては、ピクセルは、より幅が広い４：３
のアスペクト比を有することに留意されたい。したがって、この技術は、非正方ピクセル
に対しても、正方ピクセルに対しても機能する。
【０１３４】
　したがって、垂直解像度は、７２０および１０８０の２つだけである。これら２つの解
像度のＳＣＭは、２１６０である。このＳＣＭは、例えば、水平方向のＳＣＭを計算する
ために既に検討されたのと同じようにして計算され、（ｉ）７２０＝２４＊３２＊５、（
ｉｉ）１０８０＝２３＊３３＊５、および（ｉｉｉ）２１６０＝２４＊３３＊５であるこ
とを示す。したがって、この実装において、これら３つの画像フォーマットは、２１６０
ＶＵ（垂直単位（ｖｅｒｔｉｃａｌ　ｕｎｉｔ））の高さを有する。高さが７２０ピクセ
ルである画像フォーマットに関して、各ピクセルは、２１６０／７２０＝高さ３ＶＵであ
る。高さが１０８０ピクセルであるその他の画像フォーマットに関して、各ピクセルは、
２１６０／１０８０＝高さ２ＶＵである。
【０１３５】
　視差マップの各セルの高さは、ＶＵまたはその整数倍で計測されるさまざまな解像度の
ピクセル高さのＳＣＭに等しくなるように選択される。したがって、上記の実装に関して
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、各セルの高さは、３ＶＵと２ＶＵとのＳＣＭであり、これは６ＶＵである。
【０１３６】
　我々は、上記の幅および高さの計算を組み合わせることができる。そのような実装にお
いては、セルが、７２ＤＵ（またはその整数倍）の幅と、６ＶＵ（またはその整数倍）の
高さとを有する。この実装は、図１３～１６に示されており、以下で検討される。
【０１３７】
　図１３～１６を参照すると、３つのピクセルグリッドの一部が示されている。グリッド
１と呼ばれ、左斜線で描かれた第１のピクセルグリッドの一部が示されている。グリッド
２と呼ばれ、右斜線で描かれた第２のピクセルグリッドの一部が示されている。グリッド
３と呼ばれ、交差斜線（つまり、左斜線と右斜線との両方）で描かれた第３のピクセルグ
リッドの一部が示されている。３つの部分は、同一の広がりを持ち、したがって、ピクチ
ャの同じ部分を表す。３つの部分が同一の広がりを持つという事実が、互いに重なる３つ
の部分を示す図１３に示されている。対照的に、図１４～１６は、３つの部分のうちの１
つだけを示す。図１４は、グリッド１の部分を分離して示す。図１５は、グリッド２の部
分を分離して示す。図１６は、グリッド３の部分を分離して示す。
【０１３８】
　３つのピクセルグリッドは、３つの異なる解像度を有する。グリッド１は、解像度１９
２０×１０８０を有する。グリッド２は、解像度１４４０×１０８０を有する。グリッド
３は、解像度１２８０×７２０を有する。したがって、グリッド１は、最も高い水平解像
度を有し、さらに、最も高い総解像度を有する。グリッド３は、最も低い（水平、垂直、
および総）解像度を有する。グリッド２は、中間の水平解像度および総解像度を有する。
ピクセルグリッドのそれぞれにおいて、一部のピクセルは、各グリッドのピッチをよりは
っきりと示すために適切な線で斜線が引かれている。「ピッチ」は、概して、ピクセルの
サイズおよび位置、ピクセルの間隔、または空間周波数（ｓｐａｔｉａｌ　ｆｒｅｑｕｅ
ｎｃｙ）を指すと理解される。
【０１３９】
　図１３～１６は、ＶＵ単位およびＤＵ単位をそれぞれ示す縦軸および横軸も含む。ＶＵ
単位およびＤＵ単位は、図１３～１６の３つの解像度に関して、既に説明されたように決
定される。したがって、グリッド１の各ピクセルは、幅６ＤＵ×高さ２ＶＵである。グリ
ッド２の各ピクセルは、幅８ＤＵ×高さ３ＶＵである。グリッド３の各ピクセルは、幅９
ＤＵ×高さ３ＶＵである。
【０１４０】
　図１３から理解され得るように、３つのグリッドすべての垂直なピクセル境界は、６Ｖ
Ｕ（２ＶＵと３ＶＵとのＳＣＭ）ごとに整合する。３つのグリッドすべての水平なピクセ
ル境界は、７２ＤＵ（６ＤＵと、８ＤＵと、９ＤＵとのＳＣＭ）ごとに整合する。
【０１４１】
　したがって、さまざまな実装に関して、視差マップのセルは、高さが６ＶＵの第１の整
数倍であり、幅が７２ＤＵの第２の整数倍であるものとして定義される。セルの視差値は
、グリッド１、グリッド２、またはグリッド３のいずれかのセルに対応するピクセル内の
物体の視差を提供する。そのような実装において、セルの視差値は、ピクチャがグリッド
１、グリッド２、およびグリッド３の３つの解像度の間で変換されるときに再計算される
必要がない。むしろ、セルの視差値は、これら３つの所定のピクチャの解像度のすべてに
当てはまる。
【０１４２】
　セルへと分割された結果として得られた視差マップは、ＤＵで表されたピクチャの幅を
ＤＵで表されたセルの幅で割った数に等しい数のセルの列を有する。セルの行の数は、Ｖ
Ｕで表されたピクチャの高さをＶＵで表されたセルの高さで割った数に等しい。
【０１４３】
　図１３に示された例において、６ＶＵおよび７２ＤＵと乗算される第１の整数と第２の
整数とが両方とも「１」である場合、図１３に示されるグリッドの部分は、３つのスケー
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ル非依存視差マップのセルに対応し、各セルは幅７２ＤＵおよび高さ６ＤＵである。これ
は、高さが低く幅広の視差マップのセルを生じることに留意されたい。これら３つのセル
のそれぞれは、図１３の幅全体に広がる。第１のセルは、０ＶＵから６ＶＵまで垂直方向
に延びる。第２のセルは、６ＶＵから１２ＶＵまで垂直方向に延びる。第３のセルは、１
２ＶＵから１８ＶＵまで垂直方向に延びる。
【０１４４】
　代替的に、第１の整数が「３」であり、第２の整数が「１」である場合、図１３に示さ
れる３つのグリッドの部分は、単一のスケール非依存視差マップのセルに対応する。この
単一のセルの横軸および縦軸は、第１の整数が「１」である上記の例のセルよりも似通っ
た表現を有する。より似通った表現が原因で、この例におけるセルのアスペクト比は、例
えば、基礎となるデータのサイズによっては、いくつかの目的のためにより効果的である
可能性がある。
【０１４５】
　ＤＵおよびＶＵが同じサイズである必要はないことに留意されたい。図１３に関連して
検討された例において、１つのＶＵは１つのＤＵよりも大きい。これは、例えば、７２個
の水平単位のそれぞれの幅が１ＤＵであり、１８個の垂直単位のそれぞれの高さが１ＶＵ
である図１３で理解され得る。１ＤＵ×１ＶＵである領域（「マイクロピクセル（ｍｉｃ
ｒｏｐｉｘｅｌ）」と呼ばれる）は、ＤＵおよびＶＵが同じサイズではないので、この例
においては正方形ではない。我々が検討したように、水平解像度のＳＣＭが、いくつのＤ
Ｕが画像の水平幅を構成するかを設定するために使用され得る。同様に、そのような計算
が、ＶＵおよび画像の垂直方向の高さに関して行われ得る。概して、仮定されたディスプ
レイの結果として得られたマイクロピクセルが正方形のマイクロピクセルである必要はな
い。これは、ＤＵのサイズとＶＵのサイズとが異なる可能性があるためである。マイクロ
ピクセルが正方形ではないとしても、グリッド１およびグリッド３のピクセルは正方形で
あり、一方、グリッド２のピクセルは４：３の画素アスペクト比を有することに留意され
たい。
【０１４６】
　視差マップがスケール非依存視差マップとして提供されるとき、視差マップの値は、所
定の解像度のいずれかの対応するピクチャに対して変更なしに使用され得る。したがって
、例えば、変換プロセスは必要とされない。
【０１４７】
　さまざまな実装において、スケール非依存視差マップは、セルごとに１つのピクセルだ
けを含むセルから構成されることに留意されたい。いくつかのそのような実装において、
所定の解像度は、互いに整数倍である。これらの実装においては、最も粗い解像度の１ピ
クセルが、その他の（より粗さの少ない）解像度のそれぞれの整数個のピクセルに対応す
る。１つの特定の実装においては、最も粗い解像度の１ピクセルが、より細かい（より粗
さの少ない）解像度のうちの１つの４ピクセルに対応する。
【０１４８】
　スケール非依存視差マップのセルは、異なる実装においてさまざまな利点をもたらす。
例えば、さまざまな実装において、スケール非依存視差マップのセルは、解像度が変更さ
れるとき、視差値を変換する必要性を完全になくす。別の例として、さまざまな実装にお
いて、スケール非依存視差マップのセルは、視差値と視差値が当てはまる関連する内容（
例えば、物体）との間の対応を維持する。これらの利点は、以下でさらに検討される。
【０１４９】
　我々は、最初に、視差値の変換について検討する。再び図１０を参照して、ピクセルＰ
１１～Ｐ１６からなるように定義されたピクセルのグループと同一の広がりを持つように
セルのサイズが選択されると仮定する。マップ２の解像度に変換すると、マップ１のセル
の境界がマップ２のいずれのあり得る（完全なピクセルの）セル境界とも完全に一列に揃
わないことは明らかである。したがって、例えば、ピクセルＰ２４を含むセルの視差値は
、おそらく、Ｐ１１～Ｐ１６に関するマップ１のセルの視差と、ピクセルＰ１８～Ｐ１９
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を含むマップ１のセルの視差とに基づく。そのような変換は、追加の処理リソースを必要
とする。
【０１５０】
　しかし、すべての解像度のピクセル境界で整合するセル境界を提供することによって、
すべての解像度のセルの視差値は、セルの外の領域の視差値を考慮する必要がない。加え
て、視差値自体が、解像度のＳＣＭに基づいており、したがって、現在の（しかし最終的
ではない）解像度を反映するために変換される必要がない。確かに、さまざまな実装にお
いて、視差値は、例えば、字幕の配置などの処理の前のいかなる時点においても変換され
る必要がない。
【０１５１】
　ここで、我々は、視差値と内容との間の対応について検討する。再び図１０を参照して
、ピクセルＰ１１～Ｐ１９およびピクセルＰ２１～Ｐ２４が、すべて、ピクセルではなく
セルであると仮定する。セルＰ１５が最も小さな視差を有し、前景の物体を含むピクセル
に対応するとさらに仮定する。視差の最小値計算を用いてマップ１からマップ２に変換す
ると、セルＰ１５の視差が、セルＰ２１～Ｐ２４に適用される。逆にマップ２からマップ
１に再変換すると、セルＰ２１～Ｐ２４の視差が、セルＰ１１～Ｐ１９のすべてに適用さ
れる。したがって、２つの変換において、セルＰ１５の視差が、セルＰ１１～Ｐ１９の領
域全体に広がっている。
【０１５２】
　そのような２つの変換の例は、例えば、典型的な送信環境で起こり得る。１つの実装に
おいて、ピクチャは、送信機の処理チェーン（例えば、処理チェーン８１０の検討を参照
）によって使用される解像度に変換される。そして、受信されたピクチャは、逆に元の解
像度に変換される（例えば、ビデオ画像８１７の検討を参照）。実際、その他の実装は、
追加の変換を含む。例えば、１つの実装においては、（ｉ）受信され、変換されたピクチ
ャが、ピクチャをより低い解像度に変換する（第３の変換）小型スクリーンデバイス（例
えば、セル電話）に提供され、（ｉｉ）次に、ユーザが、小型スクリーンデバイスからピ
クチャを送信し、これは、送信解像度への第４の変換を含み、（ｉｉｉ）ユーザの友人が
、送信を受信し、ピクチャを表示する前にピクチャを変換する（第５の変換）。変換の回
数が増えるにつれて、最小の視差が次第に広がって、グリッドのうちのますます多くの部
分を占める可能性がある。
【０１５３】
　最小の視差の範囲が広がることの１つの影響は、字幕の配置が換わる可能性があること
である。例えば、元のピクチャにおいて、ピクセルＰ１５内の物体は、ほとんど関心のな
い前景の歩道である可能性がある。ピクセルＰ１２内の人は、背景にいるが、注目の的で
ある可能性がある。元のピクチャにおいて、字幕は、字幕テキストであり、人の見かけの
デプスと同様の見かけのデプスで配置されるように意図される可能性がある。しかし、上
述の２つの変換の後、ピクセルＰ１２内の人の示される視差は、今や、ピクセルＰ１５の
前景の歩道と同じである。したがって、字幕テキストは、人の近くに、ただし、歩道と同
じである見かけのデプスで配置されることになる。そのような結果は、視聴者に不快感を
与える可能性がある。
【０１５４】
　上記の複数の変換の実装は、確かにさまざまな利点をもたらすことに留意されたい。加
えて、さまざまな実装が、さらなる利点をもたらす可能性がある異なる視差変換関数を使
用する。
【０１５５】
　一部の実装は、それら自体が分離されており、隣接していないセルを使用することに留
意されたい。そのような実装においては、視差値は、必ずしも、より大きなセルの領域に
関連付けられる必要がない。例えば、セルのサイズが削減される可能性がある。しかし、
異なる解像度のセルが境界のすべてで一列に揃わないとすると、通常、基礎となる内容の
何らかの不一致が存在する。したがって、そのような実装は、概して、いくつかの利点を
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もたらすが、必ずしもスケール非依存視差セルの利点のすべてをもたらすとは限らない。
【０１５６】
　図１７を参照すると、プロセス１７００が与えられている。プロセス１７００は、スケ
ール非依存視差マップの生成および使用のさまざまな態様を扱う。
【０１５７】
　プロセス１７００は、どの解像度をサポートすべきかを決定すること（１７０５）を含
む。例えば、本出願で検討される１または複数の実装においては、解像度１２８０×７２
０、１４４０×１０８０、および１９２０×１０８０がサポートされる。
【０１５８】
　プロセス１７００は、スケール非依存セルのサイズを決定すること（１７１０）を含む
。例えば、３つの解像度１２８０×７２０、１４４０×１０８０、および１９２０×１０
８０に関して、最も小さなスケール非依存セルのサイズは、ＳＣＭ解像度１１，５２０×
２１６０に基づいて７２ＤＵ×６ＶＵである。最も小さなスケール非依存セルのサイズに
関する、１または複数の実装において使用される式は、
【０１５９】
【数３】

【０１６０】
であり、ここで、この例に関しては、Ｒ１、Ｒ２、およびＲ３は、対象の水平解像度かま
たは垂直解像度かのどちらかであり、Ｎ＝３であり、「ｒ」は、（水平が考慮されている
のかまたは垂直が考慮されているのかに応じてＤＵまたはＶＵでの）単位数である。した
がって、例示的な水平解像度１２８０、１４４０、および１９２０に関して、内側の分子
は、１１，５２０であるＳＣＭ（１２８０，１４４０，１９２０）になり、式は、
【０１６１】
【数４】

【０１６２】
になる。
【０１６３】
　垂直解像度に関する同様の計算は、結果が６になる。したがって、スケール非依存セル
のサイズは、（この場合）７２ＤＵの整数倍である幅と、（この場合）６ＶＵの整数倍で
ある高さとを用いて選択される可能性がある。
【０１６４】
　プロセス１７００は、例えば、密な視差マップを受信することによって密な視差マップ
にアクセスすること（１７１５）を含む。その他の実装は、視差値を推定すること、また
は受信されるかもしくは推定されるかのどちらかのデプス値に基づいて視差値を計算する
ことによって密な視差マップを生成する。さらに他の実装は、密な視差マップにアクセス
しない。
【０１６５】
　プロセス１７００は、１または複数のセルの視差値を決定すること（１７２０）を含む
。セルの視差値は、例えば、密な視差マップからの視差値に対する（本出願に記載の）平
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均関数または最小値関数を使用することによって決定される。
【０１６６】
　プロセス１７００は、１または複数のセルの視差値をＳＣＭ視差値にアップコンバート
すること（１７２５）を含む。１つの実装においては、動作１７２０において決定された
セルの視差値が、この動作１７２５においてＳＣＭ視差値にアップコンバートされる。異
なる実装においては、ピクセルに基づく視差値が、動作１７２０の前にＳＣＭ視差値にア
ップコンバートされる。したがって、異なる実装においては、動作１７２０において生成
された１または複数のセルの視差値が既にＳＣＭ視差値であり、動作１７２５が省略され
る。
【０１６７】
　プロセス１７００は、スケール非依存視差マップをフォーマットすること（１７３０）
を含む。スケール非依存視差マップは、異なる実装においてさまざまな異なる方法でフォ
ーマットされる。いくつかの例がこの後に続き、それらのそれぞれは、所与の視差マップ
のセルのＳＣＭに基づくスケール非依存視差値をフォーマットする。
【０１６８】
　第１のフォーマットの実装においては、（ｉ）特定の解像度のみがサポートされ、（ｉ
ｉ）特定のセルのサイズのみが使用されなければならず、（ｉｉｉ）セルの視差値が特定
のセルの順番でフォーマットされなければならないことが理解される。したがって、例え
ば、セルのサイズのＤＵおよびＶＵと、視差マップ内のセルの数とが、決定され得る。こ
の第１のフォーマットの実装においては、スケール非依存視差マップは、以下の擬似コー
ドを用いて形成される。
　ｆｏｒ（ｉ＝０；ｉ＜“セルの数”；ｉ＋＋）｛
　　　ｃｅｌｌ（ｉ）に関するＳＣＭに基づくスケール非依存視差｝
【０１６９】
　第２のフォーマットの実装においては、異なるセルのサイズがサポートされる。しかし
、それぞれのセルのサイズに関して、セルの視差値が、特定のセルの順番でフォーマット
されなければならない。したがって、この第２のフォーマットの実装は、セルのサイズを
選択し、それが、視差マップ内のセルの数を決定する。セルのサイズの選択は、「セルサ
イズフラグ（ｃｅｌｌ　ｓｉｚｅ　ｆｌａｇ）」を用いて示される。例えば、４つの異な
るセルのサイズがサポートされる場合、２ビットのフラグが、セルのサイズの選択を指示
するために使用される。この第２のフォーマットの実装においては、スケール非依存視差
マップは、以下の擬似コードを用いて形成される。
　“セルサイズフラグ”；
　ｆｏｒ（ｉ＝０；ｉ＜“セルの数”；ｉ＋＋）｛
　　　ｃｅｌｌ（ｉ）に関するＳＣＭに基づくスケール非依存視差｝
【０１７０】
　第１のフォーマットの実装の変更形態においては、完全な視差マップが、第１のフォー
マットの実装を用いて形成される。しかし、１または複数のセルの視差値を変更する更新
は、新しい視差マップ全体を形成することなく形成され得る。この変更形態においては、
「更新されるセルの数」と、これらの更新されるセルのそれぞれの「セル番号」とが与え
られる。この変更形態においては、スケール非依存視差マップに対する更新は、以下の擬
似コードを用いて形成される。
　“更新されるセルの数”；
　ｆｏｒ（ｉ＝０；ｉ＜“更新されるセルの数”；ｉ＋＋）｛
　　　“セル番号”（ｉ）；
　　　ｃｅｌｌ（ｉ）に関するＳＣＭに基づくスケール非依存視差｝
【０１７１】
　第３のフォーマットの実装においては、限られた数のセルのみが使用される。特定のセ
ルのサイズが、上述の第１のフォーマットの実装のように使用されると仮定される。しか
し、視差値は、例えば、物体のコーナーまたは物体のエッジなどの対象の特徴を含むセル
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に関してのみ計算される。この第３のフォーマットの実装においては、使用される「セル
の数」が決定され、セル識別子も決定される。セル識別子は、この第３のフォーマットの
実装の１つの変更形態においては、例えば、例えばＤＵおよびＶＵで表された左上隅のピ
クセルおよび右下隅のピクセルの座標などの各セルの座標である。別の変更形態において
、セル識別子は「セル番号」である。この第３のフォーマットの実装のさらに他の変更形
態においては、複数のセルのサイズが使用可能であり、「セルサイズフラグ」が、上述の
第２のフォーマットの実装で示されたように、選択されたセルのサイズを指示するために
使用される。この第３のフォーマットの実装の１つの変更形態においては、スケール非依
存視差マップは、以下の擬似コードを用いて形成される。
　“セルの数”；
　ｆｏｒ（ｉ＝０；ｉ＜“セルの数”；ｉ＋＋）｛
　　　“セル番号”（ｉ）；
　　　ｃｅｌｌ（ｉ）に関するＳＣＭに基づくスケール非依存視差｝
【０１７２】
　プロセス１７００は、スケール非依存視差マップを符号化すること（１７３５）を含む
。スケール非依存視差マップは、例えば、ＳＣＭに基づく視差マップ、またはただ１つの
ディスプレイ解像度に関して生成された視差を提供する視差マップである。
【０１７３】
　プロセス１７００は、スケール非依存視差マップを記憶することおよび／または送信す
ること（１７４０）を含む。スケール非依存視差マップは、例えば、符号化されたＳＣＭ
に基づく視差マップ、符号化されたＳＣＭに基づかない視差マップ、符号化されていない
ＳＣＭに基づく視差マップ、または符号化されていないＳＣＭに基づかない視差マップで
ある。特定のアプリケーションにおいては、符号化されていない視差マップが記憶され、
符号化された視差マップが送信される。したがって、１つのアプリケーションにおいては
、動作１７３０からのフォーマットされた視差マップが記憶され、さらに符号化され、動
作１７３５からの符号化された視差マップが送信される。
【０１７４】
　プロセス１７００は、スケール非依存視差マップにアクセスすること（１７４５）を含
む。１つの実装において、動作１７４５は、送信された符号化されたスケール非依存視差
マップを受信することによってスケール非依存視差マップにアクセスする受信機で行われ
る。別の実装においては、動作１７４５は、記憶されたスケール非依存視差マップを取得
することによってスケール非依存視差マップにアクセスするポストプロセッサーで行われ
る。ポストプロセッサーは、例えば、字幕に関する視差および／またはデプスを決定する
ことなど、視差マップを使用する処理を実行するために視差マップを取得する。
【０１７５】
　プロセス１７００は、スケール非依存視差マップを復号すること（１７５０）を含む。
１つの実装において、動作１７５０は、受信機が、伝送チャネルを介して視差マップを受
信した後、符号化されたスケール非依存視差マップを復号することを含む。
【０１７６】
　プロセス１７００は、解像度を選択すること（１７５５）を含む。１つの実装において
、解像度は、いくつかのサポートされる解像度の中から選択される。例えば、水平解像度
１９２０が、１２８０、１４４０、および１９２０の中から選択される。
【０１７７】
　プロセス１７００は、１または複数のＳＣＭに基づく視差値を特定の解像度にダウンコ
ンバートすること（１７６０）を含む。１つの実装において、ＳＣＭに基づくスケール非
依存視差マップは、ＳＣＭによってサポートされるいくつかの解像度の中から選択された
解像度にダウンコンバートされる。例えば、ＳＣＭ１１，５２０に基づく視差値が、視差
値を６で割ることによって水平解像度１９２０にダウンコンバートされる。
【０１７８】
　プロセス１７００は、１または複数のセルを対応するピクセル位置に関連付けること（
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１７６５）を含む。１つの実装においては、ＳＣＭに基づくスケール非依存視差セルが、
所与の解像度のピクチャ内の対応するピクセル位置にマッピングされる。さらに、所与の
解像度は、ＳＣＭによってサポートされるいくつかの解像度から選択される。そのような
実装は、例えば、特定のセルに関する視差が、対応するピクチャ内の特定のピクセル位置
とそれらのピクセル位置に示される物体とによって特定されることを可能にする。１つの
実装においては、ＳＣＭ解像度１１，５２０×２１６０が、セルのサイズ７２ＤＵ×６Ｖ
Ｕとともに使用される。この実装においては、セルは、例えば、（７２ＤＵ，６ＶＵ）で
始まるセルのように、その左上のコーナーの（ＤＵ，ＶＵ）座標によって特定される。そ
のセルに関連するピクセル位置は、セルの（ＤＵ，ＶＵ）座標をピクセルの（ＤＵ，ＶＵ
）サイズで割ることによって決定される。解像度１９２０×１０８０が選択される場合、
既に説明されたように、ピクセルサイズは（６ＤＵ，２ＶＵ）である。この実装に関して
、（７２ＤＵ，６ＶＵ）のセルに関連するピクセル位置は、ピクセル位置（１２，３）か
ら始まり、ピクセル位置（２４，６）まで延びる（ただしこのピクセル位置を含まない）
ピクセルである。
【０１７９】
　プロセス１７００は、１または複数の関連する視差値を使用してピクチャを処理するこ
と（１７７０）を含む。１つの実装において、視差マップからの視差値は、対応するピク
チャ内のピクセル位置に関連付けられる。ピクチャはピクチャのステレオ画像のペアの一
部であり、ステレオ画像のペアの各ピクチャは字幕を含む。ステレオ画像のペアのピクチ
ャのうちの少なくとも一方は、字幕のピクセル位置に関連する視差値によって示される視
差の量を字幕に与えるように処理される。
【０１８０】
　図１８を参照すると、プロセス１８００が示されている。プロセス１８００は、解像度
不変領域に関する解像度に固有の属性を決定すること（１８１０）を含む。解像度に固有
の属性は、解像度に依存する値を有する属性である。視差は、解像度に依存する属性の例
である。
【０１８１】
　その他の解像度に固有の属性は、例えば、「粒状性（ｇｒａｉｎｉｎｅｓｓ）」または
「テクスチャ特性（ｔｅｘｔｕｒｅ　ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ）」を含む。特定
の実装においては、さまざまなテクスチャ特性が、いくつかのピクセルによって定義され
る。例えば、１つの実装においては、平均粒子サイズ（ｇｒａｉｎ　ｓｉｚｅ）および標
準偏差が、ピクセルを単位として定義される。別の実装においては、繰り返しの多いテク
スチャのピッチが、ピクセルを単位として定義される。
【０１８２】
　別の解像度に固有の属性は、例えば、ピクセルで表される確実性または信頼性である。
１つの実装においては、確実性／信頼性は、ピクセルで計測される予測される誤差を表す
。
【０１８３】
　解像度不変領域は、第１の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持
ち、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持つ（例えば、ピク
チャの）領域である。動作１８１０は、１つの実装においては、１または複数のセルの視
差値を決定する動作１７２０によって実行される。
【０１８４】
　プロセス１８００は、組み合わせ解像度に関連するように属性を変換すること（１８２
０）を含む。組み合わせ解像度は、第１の解像度と第２の解像度との組み合わせとして決
定された解像度である。変換された属性は、領域に固有であり、組み合わせ解像度にも固
有である。動作１８２０は、１つの実装においては、１または複数のセルの視差値をＳＣ
Ｍ視差値にアップコンバートする動作１７２５によって実行される。
【０１８５】
　図１９を参照すると、プロセス１９００が示されている。プロセス１９００は、ピクチ
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ャの解像度不変領域に関する組み合わせ解像度に固有の属性にアクセスすること（１９１
０）を含む。属性は、解像度に依存する値を含んでおり、組み合わせ解像度および領域に
固有である。加えて、解像度不変領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセル
と同一の広がりを持ち、第２の解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを
持つ（例えば、ピクチャの）領域である。さらに、組み合わせ解像度は、特定の解像度と
第２の解像度との組み合わせとして決定された解像度である。動作１９１０は、１つの実
装においては、スケール非依存視差マップにアクセスする動作１７４５によって実行され
る。
【０１８６】
　プロセス１９００は、属性が特定の解像度に関連するようにそれを変換すること（１９
２０）を含む。変換された属性は、領域および特定の解像度に固有である。動作１９２０
は、１つの実装においては、１または複数のＳＣＭに基づく視差値を特定の解像度にダウ
ンコンバートする動作１７６０によって実行される。
【０１８７】
　プロセス１９００は、変換された属性を特定の解像度の領域のピクセルに関連付けるこ
と（１９３０）を含む。変換された属性は、特定の解像度の第１の整数個のピクセルに関
連付けられる。動作１９３０は、１つの実装においては、１または複数のセルを対応する
ピクセル位置に関連付ける動作１７６５によって実行される。
【０１８８】
　ここで図２０を参照すると、上述の特徴および原理が適用され得るビデオ送信システム
または装置２０００が示されている。ビデオ送信システムまたは装置２０００は、例えば
、衛星、ケーブル、電話回線、または地上波放送などのさまざまな媒体のいずれかを使用
して信号を送信するための、例えば、ヘッドエンドまたは送信システムである可能性があ
る。ビデオ送信システムまたは装置２０００は、さらに、または代替的に、例えば、記憶
するための信号を提供するために使用される可能性がある。送信は、インターネットまた
は何らかのその他のネットワークを介して行われ得る。ビデオ送信システムまたは装置２
０００は、例えば、デプスおよび／または視差値を含む、例えば、デプスのインジケータ
などの、例えば、ビデオコンテンツおよびその他のコンテンツを生成し、配信することが
できる。図２０のブロックが、ビデオ送信システムまたは装置のブロック図を提供するこ
とに加えて、ビデオ送信プロセスのフロー図を提供することは明らかであるに違いない。
【０１８９】
　ビデオ送信システムまたは装置２０００は、プロセッサー２００１から入力ビデオを受
信する。１つの実装において、プロセッサー２００１は、単純に、視差画像８２１、８３
１、８４１、および／またはビデオ画像８１１などの元の解像度の画像をビデオ送信シス
テムまたは装置２０００に与える。しかし、別の実装においては、プロセッサー２００１
は、例えば、ビデオ画像８１３および／または視差画像８２３、８３３、８４３などの画
像を提供するための動作８１２、８２２、８３２、８４２に関連して上で説明されたよう
に濾波およびダウンサンプリングを実行するように構成されたプロセッサーである。さら
に別の実装においては、プロセッサー２００１は、例えば、視差画像８６０などの変換さ
れた視差値を有する視差画像を生成するための、例えば、動作８５０などの視差変換を実
行するように構成される。さらに別の実装においては、プロセッサー２００１は、プロセ
ス１７００のさまざまな動作、例えば、動作１７０５～１７３０を実行するように構成さ
れる。さらに別の実装においては、プロセッサー２００１は、プロセス１８００のすべて
または一部を実行するように構成される。さらに、プロセッサー２００１は、ビデオ送信
システムまたは装置２０００にメタデータを提供し、例えば、入力画像の水平解像度と、
視差値が基づく水平解像度と、視差値が百分率に基づくのか、または公倍数に基づくのか
と、入力画像のうちの１つまたは複数を示すその他の情報とを示す可能性がある。
【０１９０】
　ビデオ送信システムまたは装置２０００は、符号化器２００２と、符号化された信号を
送信することができる送信機２００４とを含む。符号化器２００２は、プロセッサー２０
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０１からビデオ情報を受信する。ビデオ情報は、例えば、ビデオ画像および／または視差
（もしくはデプス）画像を含む可能性がある。符号化器２００２は、ビデオ情報および／
または視差情報に基づいて（１または複数の）符号化された信号を生成する。符号化器２
００２は、例えば、ＡＶＣ符号化器である可能性がある。ＡＶＣ符号化器は、ビデオ情報
と視差情報との両方に適用され得る。ＡＶＣは、既存の国際標準化機構／国際電気標準会
議（ＩＳＯ／ＩＥＣ）の動画専門家グループ－４（ＭＰＥＧ－４：Ｍｏｖｉｎｇ　Ｐｉｃ
ｔｕｒｅ　Ｅｘｐｅｒｔｓ　Ｇｒｏｕｐ－４）パート１０　高度ビデオ符号化（ＡＶＣ：
Ａｄｖａｎｃｅｄ　Ｖｉｄｅｏ　Ｃｏｄｉｎｇ）規格／国際電気通信連合、電気通信部門
（ＩＴＵ－Ｔ）Ｈ．２６４勧告（以降、「Ｈ．２６４／ＭＰＥＧ－４　ＡＶＣ規格」、ま
たは「ＡＶＣ規格」、「Ｈ．２６４規格」、もしくは単に「ＡＶＣ」または「Ｈ．２６４
」などのその変形）を指す。
【０１９１】
　符号化器２００２は、例えば、さまざまな情報を受信し、それらの情報を記憶または送
信のための構造化されたフォーマットへと組み立てるための組立ユニットを含むサブモジ
ュールを含む可能性がある。さまざまな情報は、例えば、符号化されたまたは符号化され
ていないビデオと、符号化されたまたは符号化されていない視差（またはデプス）値と、
例えば、動きベクトル、符号化モードインジケータ（ｃｏｄｉｎｇ　ｍｏｄｅ　ｉｎｄｉ
ｃａｔｏｒ）、および構文要素（ｓｙｎｔａｘ　ｅｌｅｍｅｎｔ）などの符号化されたま
たは符号化されていない要素とを含む可能性がある。一部の実装において、符号化器２０
０２は、プロセッサー２００１を含み、したがって、プロセッサー２００１の動作を実行
する。
【０１９２】
　送信機２００４は、符号化器２００２から（１または複数の）符号化された信号を受信
し、１または複数の出力信号で（１または複数の）符号化された信号を送信する。送信機
２００４は、例えば、符号化されたピクチャおよび／またはそれに関連する情報を表す１
または複数のビットストリームを有するプログラム信号を送信するように適合され得る。
典型的な送信機は、例えば、誤り訂正符号化を行うことと、信号のデータをインターリー
ブすることと、信号のエネルギーをランダム化することと、変調器２００６を使用して信
号を１もしくは複数の搬送波に変調することとのうちの１つまたは複数などの機能を実行
する。送信機２００４は、アンテナ（図示せず）を含むか、またはアンテナ（図示せず）
とインターフェースを取ることができる。さらに、送信機２００４の実装は、変調器２０
０６に限られる可能性がある。
【０１９３】
　さらに、ビデオ送信システムまたは装置２０００は、記憶ユニット２００８に通信可能
なように結合される。１つの実装において、記憶ユニット２００８は、符号化器２００２
に結合され、符号化器２００２からの符号化されたビットストリームを記憶する。別の実
装においては、記憶ユニット２００８は、送信機２００４に結合され、送信機２００４か
らのビットストリームを記憶する。送信機２００４からのビットストリームは、例えば、
送信機２００４によってさらに処理された１または複数の符号化されたビットストリーム
を含む可能性がある。記憶ユニット２００８は、異なる実装においては、標準的なＤＶＤ
、ブルーレイディスク、ハードドライブ、または何らかのその他の記憶装置のうちの１つ
または複数である。
【０１９４】
　ここで図２１を参照すると、上述の特徴および原理が適用され得るビデオ受信システム
または装置２１００が示されている。ビデオ受信システムまたは装置２１００は、例えば
、衛星、ケーブル、電話回線、または地上波放送などのさまざまな媒体を介して信号を受
信するように構成され得る。信号は、インターネットまたは何らかのその他のネットワー
クを介して受信される可能性がある。図２１のブロックが、ビデオ受信システムまたは装
置のブロック図を提供することに加えて、ビデオ受信プロセスのフロー図を提供すること
は明らかであるに違いない。
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【０１９５】
　ビデオ受信システムまたは装置２１００は、例えば、セル電話、コンピュータ、セット
トップボックス、ルータ、テレビ、または符号化されたビデオを受信し、例えば、復号さ
れたビデオ信号を、表示する（例えば、ユーザに対して表示する）ため、処理するため、
または記憶するために提供するその他のデバイスである可能性がある。したがって、ビデ
オ受信システムまたは装置２１００は、その出力を、例えば、テレビのスクリーン、コン
ピュータモニター、（記憶、処理、もしくは表示するための）コンピュータ、または何ら
かのその他の記憶、処理、もしくはディスプレイ装置に提供することができる。
【０１９６】
　ビデオ受信システムまたは装置２１００は、ビデオ情報を受信し、処理することができ
、ビデオ情報は、例えば、ビデオ画像および／または視差（もしくはデプス）画像を含む
可能性がある。ビデオ受信システムまたは装置２１００は、例えば、本出願の実装で示さ
れた信号などの符号化された信号を受信するための受信機２１０２を含む。受信機２１０
２は、例えば、ビデオ画像８１５および／もしくは視差画像８２５のうちの１つもしくは
複数を提供する信号、または図２０のビデオ送信システム２０００から出力された信号を
受信することができる。１つの実装において、受信機２１０２は、動作１７３０に関連し
て検討された擬似コードの実装のうちの１つまたは複数にしたがって形成されたデータを
提供する信号を受信する。別の実装においては、受信機２１０２は、プロセス１８００の
出力からのデータを提供する信号を受信する。
【０１９７】
　受信機２１０２は、例えば、符号化されたピクチャを表す複数のビットストリームを有
するプログラム信号を受信するように適合され得る。典型的な受信機は、例えば、変調さ
れ、符号化されたデータ信号を受信することと、復調器２１０４を使用して１もしくは複
数の搬送波からデータ信号を復調することと、信号のエネルギーのランダム化を解除する
ことと、信号のデータのインターリーブを解除することと、信号を誤り訂正復号すること
とのうちの１つまたは複数などの機能を実行する。受信機２１０２は、アンテナ（図示せ
ず）を含むか、またはアンテナ（図示せず）とインターフェースを取ることができる。受
信機２１０２の実装は、復調器２１０４に限られる可能性がある。
【０１９８】
　ビデオ受信システムまたは装置２１００は、復号器２１０６を含む。受信機２１０２は
、受信された信号を復号器２１０６に与える。受信機２１０２によって復号器２１０６に
与えられる信号は、１または複数の符号化されたビットストリームを含み得る。復号器２
１０６は、例えば、ビデオ情報を含む復号されたビデオ信号などの復号された信号を出力
する。復号器２１０６は、例えば、ＡＶＣ復号器である可能性がある。
【０１９９】
　さらに、ビデオ受信システムまたは装置２１００は、記憶ユニット２１０７に通信可能
なように結合される。１つの実装において、記憶ユニット２１０７は、受信機２１０２に
結合され、受信機２１０２が、記憶ユニット２１０７からのビットストリームにアクセス
する。別の実装においては、記憶ユニット２１０７は、復号器２１０６に結合され、復号
器２１０６が、記憶ユニット２１０７からのビットストリームにアクセスする。記憶ユニ
ット２１０７からのアクセスされるビットストリームは、異なる実装においては、１また
は複数の符号化されたビットストリームを含む。記憶ユニット２１０７は、異なる実装に
おいては、標準的なＤＶＤ、ブルーレイディスク、ハードドライブ、または何らかのその
他の記憶装置のうちの１つまたは複数である。
【０２００】
　１つの実装においては、復号器２１０６からの出力ビデオが、プロセッサー２１０８に
与えられる。プロセッサー２１０８は、１つの実装においては、例えば、アップサンプリ
ング動作８１６および／または８２６に関連して説明されたアップサンプリングなどのア
ップサンプリングを実行するように構成されたプロセッサーである。別の実装においては
、プロセッサー２１０８は、例えば、動作１７５５～１７６５のすべてもしくは一部、ま
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たはプロセス１９００を実行するように構成される。別の実装においては、プロセッサー
２１０８は、例えば、動作１７７０、または例えばプロセス１９００の出力によって与え
られた視差値および関連する情報を使用する後処理などの後処理を実行するように構成さ
れる。
【０２０１】
　一部の実装において、復号器２１０６は、プロセッサー２１０８を含み、したがって、
プロセッサー２１０８の動作を実行する。その他の実装においては、プロセッサー２１０
８は、例えば、セットトップボックス、ルータ、コンピュータ、タブレットまたはテレビ
などのダウンストリームデバイスの一部である。
【０２０２】
　その他の実装は、本出願において与えられた例によって想定されている。例えば、解像
度９６０×６４０、１２８０×７２０、１４４０×１０８０、および１９２０×１０８０
のＳＣＭは、１１，５２０×１７，２８０である。「１７，２８０」は、例えば、本出願
で上述した１１，５２０と同じようにして計算される。「１７，２８０」は、６４０＊２
７に等しい。このＳＣＭは、ピクセルサイズ１２ＤＵ×２７ＶＵ、９ＤＵ×２４ＶＵ、８
ＤＵ×１６ＶＵ、および６ＤＵ×１６ＶＵをそれぞれもたらす。これらのピクセルサイズ
は、７２ＤＵ（または整数倍）×４３２ＶＵ（または整数倍）のスケール非依存視差マッ
プのセルサイズをもたらす。
【０２０３】
　少なくとも１つの実装は２つの視差マップが生成されることを可能にするために特別な
ビットを使用することに留意されたい。第１の視差マップは、「左の」像に関して計算さ
れ、第２の視差マップは、「右の」像に関して計算される。物体が隠蔽される可能性があ
るとすると、２つの視差マップを有することは、隠蔽の改善された処理を可能にする。例
えば、対応する視差値を比較することによって、システムは、隠蔽が存在するかどうかを
判定し、存在する場合、結果として生じる穴を埋めるためのステップを行うことができる
。さらなる実装は、より多くの視差マップを提供し、視差マップの数に対応するように適
切な数のビットを割当てる。例えば、例えばＭＶＣ（これは、ＭＶＣ拡張付きのＡＶＣ（
Ａｎｎｅｘ　Ｇ）を指す）などの多視点（ｍｕｌｔｉ－ｖｉｅｗ）の状況においては、あ
らゆる視点からあらゆる他の視点への計算された視差を示す一組の視差マップを送信する
ことが望ましい可能性がある。代替的に、実装は、視点のサブセットに関する視差マップ
のみを送信する可能性がある。
【０２０４】
　視差は、例えば、動きベクトルを計算するのと同様にして計算され得る。代替的に、視
差は、知られており、上で説明されているように、デプス値から計算され得る。
【０２０５】
　また、さまざまな実装は、デプス値の代わりに視差値を使用することによる利点を有す
る。そのような利点は、（１）デプス値が限りなく大きくなる可能性があり、したがって
、表現／符号化することがより難しい一方、視差値は有限であること、（２）潜在的に非
常に大きなデプス値を表現するために、多くの場合、対数のスケール化が必要とされる一
方、視差値は直接表現され得ることを含む可能性がある。加えて、視差からデプスを決定
することは概して容易である。焦点距離、ベースライン距離（長さ）、および輻湊平面距
離などの情報を提供するために、さまざまな実装にメタデータが含まれる。輻湊平面距離
は、カメラが輻湊しているときにカメラの軸が交差する距離である。カメラの軸が交差す
る地点は、図４において、角４１０の頂点として見られ得る。カメラが平行であるときは
、輻湊平面距離は、無限大の距離にある。
【０２０６】
　本出願に記載の実装は、さまざまな属性に適用され得る。１つのそのような属性は、視
差である。
【０２０７】
　－　しかし、その他の実装は、解像度に固有であるその他の属性を使用する。既に説明
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されたように、解像度に固有の属性は、解像度に依存する値を有する属性である。視差は
、解像度に依存する属性の例である。その他の例は、粒状性および信頼性を含む。
【０２０８】
　－　さまざまな実装は、例えば、解像度に固有ではないデプスなどの属性を使用する。
そのような属性は、解像度が変更されるときに修正される必要がないＳＣＭに基づく視差
値とある面では似ている。
【０２０９】
　解像度間の変換中に視差値を決定するために加重平均または最小値関数を使用するさま
ざまな実装が、記載されている。その他の実装は、例えば、非加重平均、最大値（最大の
視差を使用する）、最頻値（ｍｏｄｅ）、中央値、内挿、またはさまざまな濾波関数のい
ずれかなどの異なる関数を使用する。
【０２１０】
　一部の実装は特定の利点または欠点を有することが留意される。しかし、実装の欠点の
検討は、その実装の利点を消し去ることはなく、実装が、実現可能であり、さらには推奨
される実装ではないことを示すこともない。
【０２１１】
　さまざまな実装は、信号および／または信号の構造を生成または処理する。そのような
信号は、特定の実装において、動作１７３０の検討で説明された擬似コードなどの擬似コ
ードを使用して形成される。信号は、さまざまな実装において、プロセッサー２００１、
符号化器２００２、送信機２００４、受信機２１０２、復号器２１０６、またはプロセッ
サー２１０８の出力で生成される。信号および／または信号の構造は、さまざまな実装に
おいて（例えば、プロセッサー可読媒体で）送信および／または記憶される。
【０２１２】
　特定の実装において、信号または信号の構造は、ピクチャの領域に関する属性を示すデ
ータを含む属性部分を含む。属性は、領域および組み合わせ解像度に固有である。組み合
わせ解像度は、特定の解像度と第２の解像度との組み合わせとして決定される。ピクチャ
の領域は、特定の解像度において第１の整数個のピクセルと同一の広がりを持ち、第２の
解像度において第２の整数個のピクセルと同一の広がりを持つ。
【０２１３】
　加えて、その他の実装は、セルのサイズ、セルの位置、およびその他のメタデータに関
連するデータに関する信号または信号の構造内の部分を含む。そのような信号は、さまざ
まな実装において、さまざまな方法のいずれかで符号化される。
【０２１４】
　本出願は、図６、８、および１７～２１のブロック／フロー図を含む複数のブロック／
フロー図を提供する。本出願のブロック／フロー図は、プロセスを示すフロー図と、装置
の機能ブロックを示すブロック図との両方を示すことは明らかであるに違いない。加えて
、本出願は、図１～５の図形表現を含む複数の図形表現を提供する。本出願の図形表現は
、（ｉ）例、結果、または出力と、（ｉｉ）プロセスを示すフロー図との両方を示すこと
は明らかであるに違いない。加えて、本出願は、少なくとも、図７の表形式の図を提供す
る。表形式の図は、データの表を提供し、さらに、異なる解像度における視差値を得るた
めのプロセスを示すことは明らかであるに違いない。さらに、本出願は、図９～１６のブ
ロック／図形表現を含む複数のブロック／図形表現を提供する。本出願のブロック／図形
表現は、さまざまなデータフォーマットおよび解像度の態様を示すブロック図と、コンポ
ーネントとコンポーネントの出力との間の関係を示す図形表現との両方を示すことは明ら
かであるに違いない。
【０２１５】
　さらに、本出願で説明された実装の動作、ブロック、入力、または出力のうちの多くは
、これらの実装の説明および検討で明確に述べられていないとしても任意である。例えば
、既に検討されたように、プロセス１７００の動作のいずれかが、さまざまな実装におい
て省略される可能性がある。特定の実装の特徴の単なる説明は、特徴がすべての実装に必
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須であることを示すものではない。実際は、概して、その反対の結論が通常の解釈である
べきであり、すべての特徴は、そのような特徴が必要とされると述べられていない限り任
意であると見なされる。特徴が必要とされると述べられている場合であっても、その必要
条件は、その特定の実装にのみ当てはまるように意図されており、その他の実装は、その
ような必要条件に縛られないと見なされる。
【０２１６】
　したがって、我々は、特定の特徴および態様を有する１または複数の実装を提供する。
特に、我々は、密な視差マップに関連するいくつかの実装を提供し、疎な視差マップに関
連するいくつかの実装も提供する。密な視差マップは、例えば、コンシューマデバイスに
おける比較的複雑な３Ｄエフェクトの調整などのさまざまなアプリケーションを可能にす
ることができる。疎な視差マップは、例えば、ポストプロダクションでの比較的単純な字
幕の配置などのさまざまなアプリケーションを可能にすることができる。しかし、これら
の実装の変更形態およびさらなるアプリケーションが想定され、我々の開示の範囲内にあ
り、記載された実装の特徴および態様は、その他の実装のために適合され得る。
【０２１７】
　＋８０ピクセルから－１５０ピクセルまでの範囲が、１または複数の特定のディスプレ
イサイズに対して、上述の実装のうちの少なくとも１つで使用されることに留意されたい
。しかし、その他の実装においては、それらの特定のディスプレイサイズに対してであっ
ても、範囲の境界値および／または範囲自体のサイズを変更する異なる視差範囲が使用さ
れる。１つの実装においては、テーマパークにおける表示が、より劇的な効果のために（
例えば、スクリーンから中間を超えて飛び出してくる物体を描くために）負の方向により
いっそう大きな視差を使用する。別の実装においては、業務用のデバイスが、コンシュー
マデバイスよりも広い視差の範囲をサポートする。
【０２１８】
　本出願に記載の実装および特徴のうちのいくつかは、ＡＶＣ規格、および／またはＭＶ
Ｃ拡張付きのＡＶＣ（Ａｎｎｅｘ　Ｈ）、および／またはＳＶＣ拡張付きのＡＶＣ（Ａｎ
ｎｅｘ　Ｇ）に関連して使用され得る。加えて、これらの実装および特徴は、（既存のも
しくは将来の）別の規格に関連して使用されるか、または規格とは関係のないところで使
用される可能性がある。
【０２１９】
　本原理の「一実施形態」または「実施形態」または「１つの実装」または「実装」との
言及およびそれらの他の変化形は、その実施形態に関連して説明された特定の特徴、構造
、特性などが本原理の少なくとも１つの実施形態に含まれることを意味する。したがって
、本明細書中のさまざまな場所に現れる表現「一実施形態において」または「実施形態に
おいて」または「１つの実装において」または「実装において」および任意のその他の変
化形が現れることは、必ずしもすべてが同じ実施形態に言及しているとは限らない。
【０２２０】
　加えて、本出願またはその請求項は、さまざまな情報を「決定すること」に言及する可
能性がある。情報を決定することは、例えば、情報を推定すること、情報を計算すること
、情報を評価すること、情報を予測すること、またはメモリから情報を取得することのう
ちの１つまたは複数を含み得る。
【０２２１】
　さらに、本出願またはその請求項は、さまざまな情報に「アクセスすること」に言及す
る可能性がある。情報にアクセスすることは、例えば、情報を受信すること、情報を取得
すること（例えば、メモリ）、情報を記憶すること、情報を処理すること、情報を送信す
ること、情報を移動すること、情報をコピーすること、情報を削除すること、情報を計算
すること、情報を決定すること、情報を予測すること、または情報を推定することのうち
の１つまたは複数を含み得る。
【０２２２】
　加えて、本出願またはその請求項は、さまざまな情報を「受信すること」に言及する可



(39) JP 6005731 B2 2016.10.12

10

20

30

40

50

能性がある。受信することは、「アクセスすること」と同様に、幅広い用語であるように
意図される。情報を受信することは、例えば、情報にアクセスすること、または（例えば
、メモリから）情報を取得することのうちの１つまたは複数を含み得る。さらに、「受信
すること」は、通常、例えば、情報の記憶、情報の処理、情報の送信、情報の移動、情報
のコピー、情報の削除、情報の計算、情報の決定、情報の予測、または情報の推定などの
動作中にさまざまな形で含まれる。
【０２２３】
　さまざまな実装は、「画像」および／または「ピクチャ」に言及する。用語「画像」お
よび「ピクチャ」は、本明細書全体を通じて交換可能なように使用され、幅広い用語であ
るように意図される。「画像」または「ピクチャ」は、例えば、フレームまたはフィール
ドのすべてまたは一部である可能性がある。用語「ビデオ」は、一連の画像（またはピク
チャ）を指す。画像またはピクチャは、例えば、さまざまなビデオコンポーネントのいず
れかまたはそれらの組み合わせを含み得る。そのようなコンポーネントまたはそれらの組
み合わせは、例えば、輝度、クロミナンス（ｃｈｒｏｍｉｎａｎｃｅ）、（ＹＵＶまたは
ＹＣｂＣｒまたはＹＰｂＰｒの）Ｙ、（ＹＵＶの）Ｕ、（ＹＵＶの）Ｖ、（ＹＣｂＣｒの
）Ｃｂ、（ＹＣｂＣｒの）Ｃｒ、（ＹＰｂＰｒの）Ｐｂ、（ＹＰｂＰｒの）Ｐｒ、（ＲＧ
Ｂの）赤、（ＲＧＢの）緑、（ＲＧＢの）青、Ｓビデオ、およびこれらのコンポーネント
のいずれかのネガ（ｎｅｇａｔｉｖｅｓ）またはポジ（ｐｏｓｉｔｉｖｅｓ）を含む。「
画像」または「ピクチャ」は、さらに、または代替的に、例えば、典型的な２次元のビデ
オ、２Ｄビデオピクチャに関する視差マップ、２Ｄビデオピクチャに対応するデプスマッ
プ、またはエッジマップを含む、さまざまな異なる種類の内容を指す可能性もある。
【０２２４】
　さらに、多くの実装は、「フレーム」に言及する可能性がある。しかし、そのような実
装は、「ピクチャ」または「画像」に等しく適用可能であると見なされる。
【０２２５】
　「デプスマップ」または「視差マップ」または「エッジマップ」または同様の用語も、
幅広い用語であるように意図される。概して、マップは、例えば、特定の種類の情報を含
むピクチャを指す。しかし、マップは、その名称によって示されないその他の種類の情報
を含む可能性がある。例えば、デプスマップは、通常、デプス情報を含むが、例えば、ビ
デオまたはエッジ情報などのその他の情報も含む可能性がある。
【０２２６】
　所与のディスプレイは、複数の異なる解像度をサポートする可能性があることが理解さ
れる。したがって、所与のディスプレイは、例えば、１２８０か、１４４０か、または１
９２０かのどれかの解像度を有するビデオコンテンツを表示することができる可能性があ
る。それにもかかわらず、所与のディスプレイは、サポートされる最も高い解像度が１９
２０であるので、多くの場合、１９２０ディスプレイと呼ばれる。大型のディスプレイが
小さな解像度の画像を表示しているとき、画像の個々の要素は、複数のピクセルを含む可
能性がある。例えば、ディスプレイは、水平解像度８００および１９２０をサポートする
ことができる場合、通常、少なくとも１９２０ピクセル幅である。ディスプレイが解像度
８００の画像を表示しているとき、ディスプレイは、画像の各要素に少なくとも３ピクセ
ル以上の部分を割当てる可能性がある。
【０２２７】
　さまざまな実装は、視差値の浮動小数点表現を使用する。そのような実装の特定の変更
形態は、浮動小数点表現の代わりに、視差値の固定小数点表現を使用する。
【０２２８】
　例えば、「Ａ／Ｂ」、「Ａおよび／またはＢ」、および「ＡおよびＢのうちの少なくと
も一方」の場合の以下の「／」、「および／または」、および「～のうちの少なくとも一
方」のいずれかの使用は、１番目に挙げられた選択肢（Ａ）のみの選択、または２番目に
挙げられた選択肢（Ｂ）のみの選択、または両方の選択肢（ＡおよびＢ）の選択を包含す
るように意図されることを理解されたい。さらなる例として、「Ａ、Ｂ、および／または
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Ｃ」および「Ａ、Ｂ、およびＣのうちの少なくとも１つ」および「Ａ、Ｂ、またはＣのう
ちの少なくとも１つ」の場合、そのような表現法は、１番目に挙げられた選択肢（Ａ）の
みの選択、または２番目に挙げられた選択肢（Ｂ）のみの選択、または３番目に挙げられ
た選択肢（Ｃ）のみの選択、または１番目および２番目に挙げられた選択肢（ＡおよびＢ
）のみの選択、または１番目および３番目に挙げられた選択肢（ＡおよびＣ）のみの選択
、または２番目および３番目に挙げられた選択肢（ＢおよびＣ）のみの選択、または３つ
の選択肢すべて（ＡおよびＢおよびＣ）の選択を包含するように意図される。これは、当
業者にはすぐに分かるように、列挙される項目の数に合わせて拡張され得る。
【０２２９】
　加えて、多くの実装は、符号化器（例えば、符号化器２００２）、復号器（例えば、復
号器２１０６）、復号器からの出力を処理するポストプロセッサー（例えば、プロセッサ
ー２１０８）、または符号化器に入力を与えるプリプロセッサー（例えば、プロセッサー
２００１）のうちの１つまたは複数に実装され得る。本出願で検討されたプロセッサーは
、さまざまな実装において、例えば、プロセス、機能、または動作を実行するように集合
的に構成される複数のプロセッサー（サブプロセッサー）を確かに含む。例えば、さまざ
まな実装において、プロセッサー２００１およびプロセッサー２１０８は、それぞれのプ
ロセッサー２００１および２１０８の動作を実行するように集合的に構成される複数のサ
ブプロセッサーによってそれぞれが構成される。さらに、その他の実装が、本開示によっ
て想定される。
【０２３０】
　本明細書に記載の実装は、例えば、方法もしくはプロセス、装置、ソフトウェアプログ
ラム、データストリーム、または信号で実装され得る。１つの形態の実装に関連してだけ
検討された（例えば、方法としてだけ検討された）としても、検討された特徴の実装は、
その他の形態（例えば、装置またはプログラム）でも実装される可能性がある。装置は、
例えば、適切なハードウェア、ソフトウェア、およびファームウェアで実装され得る。例
えば、方法は、概して、例えば、コンピュータ、マイクロプロセッサー、集積回路、また
はプログラマブルロジックデバイスを含む処理デバイスを指す、例えば、プロセッサーな
どの装置で実装され得る。プロセッサーは、例えば、コンピュータ、セル電話、タブレッ
ト、ポータブル／携帯情報端末（「ＰＤＡ」）、およびエンドユーザ間の情報の通信を容
易にするその他のデバイスなどの通信デバイスも含む。プロセッサーは、例えば、プロセ
ス、機能、または動作を実行するように集合的に構成される複数のプロセッサーも含み得
る。集合的な構成および実行は、例えば、特定のタスクのための専用のサブプロセッサー
の使用、または並列処理の使用などの、当技術分野で知られているさまざまな技術のいず
れかを使用して実現され得る。
【０２３１】
　本明細書に記載のさまざまなプロセスおよび特徴の実装は、さまざまな異なる機器また
はアプリケーション、例えば特に、データの符号化と、データの復号と、像の生成と、デ
プスまたは視差の処理と、画像ならびに関連するデプスおよび／または視差マップのその
他の処理とに関連する機器またはアプリケーションで具現化され得る。そのような機器の
例は、符号化器、復号器、復号器からの出力を処理するポストプロセッサー、符号化器に
入力を与えるプリプロセッサー、ビデオ符号化器、ビデオ復号器、ビデオコーデック、ウ
ェブサーバー、セットトップボックス、ルータ、ラップトップ、パーソナルコンピュータ
、タブレット、セル電話、ＰＤＡ、およびその他の通信デバイスを含む。当然明らかであ
るように、機器は、移動式であり、さらには移動車両に取り付けられる可能性がある。
【０２３２】
　加えて、方法は、命令がプロセッサーによって（またはそのような命令を実行するよう
に集合的に構成された複数のプロセッサーによって）実行されることによって実施される
可能性があり、そのような命令（および／または実装によって生成されるデータ値）は、
例えば、集積回路、ソフトウェア担体（ｃａｒｒｉｅｒ）、または例えばハードディスク
、コンパクトディスク（「ＣＤ」）、（例えば、ディジタルバーサタイルディスクもしく
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はディジタルビデオディスクと呼ばれることが多いＤＶＤなどの）光ディスク、ランダム
アクセスメモリ（「ＲＡＭ」）、もしくは読み出し専用メモリ（「ＲＯＭ」）などのその
他の記憶装置などのプロセッサー可読媒体に記憶される可能性がある。命令は、プロセッ
サー可読媒体に有形で具現化されたアプリケーションプログラムを形成することができる
。命令は、例えば、ハードウェア、ファームウェア、ソフトウェア、または組み合わせの
中にある可能性がある。命令は、例えば、オペレーティングシステム、別個のアプリケー
ション、または２つの組み合わせに見られる可能性がある。したがって、プロセッサーは
、例えば、プロセスを実行するように構成されたデバイスと、プロセスを実行するための
命令を有する（記憶装置などの）プロセッサー可読媒体を含むデバイスとの両方として特
徴付けられる可能性がある。さらに、プロセッサー可読媒体は、命令に加えて、または命
令の代わりに、実装によって生成されたデータ値を記憶する可能性がある。
【０２３３】
　当業者に明らかであろうように、実装は、例えば、記憶または送信され得る情報を搬送
するようにフォーマットされたさまざまな信号を生成することができる。情報は、例えば
、方法を実行するための命令、または説明された実装のうちの１つによって生成されたデ
ータを含み得る。例えば、信号は、説明された実施形態の構文を書くまたは読むための規
則をデータとして搬送するように、または説明された実施形態によって書かれる実際の構
文値（ｓｙｎｔａｘ－ｖａｌｕｅ）をデータとして搬送するようにフォーマットされる可
能性がある。そのような信号は、例えば、（例えば、スペクトルの無線周波数の部分を使
用する）電磁波として、またはベースバンド信号としてフォーマットされる可能性がある
。フォーマットは、例えば、データストリームの符号化と、符号化されたデータストリー
ムによる搬送波の変調とを含む可能性がある。信号が搬送する情報は、例えば、アナログ
情報またはディジタル情報である可能性がある。信号は、知られているように、さまざま
な異なる有線または無線リンクを介して送信される可能性がある。信号は、プロセッサー
可読媒体に記憶される可能性がある。
【０２３４】
　いくつかの実装が、説明された。しかしながら、さまざまな修正がなされ得ることが理
解されるであろう。例えば、異なる実装の要素が、その他の実装をもたらすように組み合
わされるか、補足されるか、修正されるか、または取り除かれる可能性がある。加えて、
当業者は、その他の構造およびプロセスが、開示された構造およびプロセスの代わりにさ
れる可能性があり、結果として得られる実装が、開示された実装と少なくとも実質的に同
じ（１または複数の）機能を、少なくとも実質的に同じ（１または複数の）方法で実行し
て、少なくとも実質的に同じ（１または複数の）結果を実現することを理解するであろう
。したがって、これらのおよびその他の実装は、本出願によって想定される。



(42) JP 6005731 B2 2016.10.12

【図１】 【図２】

【図３】 【図４】



(43) JP 6005731 B2 2016.10.12

【図５】

【図６】

【図７】

【図８】 【図９】



(44) JP 6005731 B2 2016.10.12

【図１０】

【図１１】

【図１２】

【図１３】 【図１４】



(45) JP 6005731 B2 2016.10.12

【図１５】 【図１６】

【図１７】 【図１８】

【図１９】



(46) JP 6005731 B2 2016.10.12

【図２０】 【図２１】



(47) JP 6005731 B2 2016.10.12

10

フロントページの続き

(72)発明者  ウィリアム　ギブンス　レッドマン
            アメリカ合衆国　９１２０５　カリフォルニア州　グレンデール　プリンストン　ドライブ　１２
            ０２

    審査官  岩間　直純

(56)参考文献  特開２００８－１６７２８２（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２０１０－０９８７００（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２００９－２７８４９５（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２０００－３２１０５０（ＪＰ，Ａ）　　　
              米国特許第０５９２６５６７（ＵＳ，Ａ）　　　
              特表２０１５－５０５１９６（ＪＰ，Ａ）　　　

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ｈ０４Ｎ　　１３／００　　　　
              Ｇ０６Ｔ　　　１／００　　　　


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

