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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ビデオデータの現在のピクチャの中の現在のコーディング単位(CU)を復号する方法であ
って、
　前記現在のCUの1つまたは複数の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予
測モードに基づいて、複数のイントラ予測モードの中から33個の角度イントラ予測モード
の部分集合を選択するステップであって、前記複数のイントラ予測モードが65個の角度イ
ントラ予測モードを含む、ステップと、
　33個の角度イントラ予測モードの前記部分集合の中から、前記現在のCUの現在の予測単
位(PU)のための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号するステッ
プと、
　前記選択されたイントラ予測モードに基づいて前記現在のCUを、1/32ペル補間精度を使
用して再構築するステップとを備え、前記現在のCUを再構築するステップが、
　　前記現在のPUの予測ブロックの各それぞれのサンプルに対して、
　　　前記現在のピクチャの2つの隣接する再構築されたサンプルの間の小数位置を、前
記選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予測方向に沿って、前記それぞれのサ
ンプルの座標を前記2つの隣接する再構築されたサンプルを含む隣接する再構築されたサ
ンプルの行または列へと投影することによって決定するステップであって、前記2つの隣
接する再構築されたサンプルが前記現在のPUに隣接する、ステップ、および、
　　　前記2つの隣接する再構築されたサンプルの値を使用して前記決定された小数位置
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における値を補間する補間フィルタを使用して前記それぞれのサンプルの値を計算するス
テップであって、前記補間が1/32ペル精度であり、前記補間フィルタは、前記予測ブロッ
クのサイズと、前記予測ブロック内部の相対的な前記サンプルの位置に少なくとも基づい
て選択されたフィルタである、ステップと、
　　前記CUのPUの前記予測ブロックのサンプルを、前記現在のCUの変換単位(TU)の変換ブ
ロックの対応するサンプルに加算することによって、残差値を使用して前記現在のCUのコ
ーディングブロックを再構築するステップと
　を備える、方法。
【請求項２】
　65個の角度イントラ予測モードを含む前記複数のイントラ予測モードの中から選択され
た前記33個の角度イントラ予測モードは、左および上の隣接ブロックからの情報を使用し
て、前記65個の角度イントラ予測モードから適応的に選択される、請求項1に記載の方法
。
【請求項３】
　コーディング単位サイズまたは予測単位サイズのうちの少なくとも1つに基づいて、前
記複数のイントラ予測モードにおけるイントラ予測モードの総数を決定するステップをさ
らに備える、請求項1に記載の方法。
【請求項４】
　前記複数のイントラ予測モードにおけるイントラ予測モードの総数が、シーケンスパラ
メータセット、ピクチャパラメータセット、またはスライスヘッダのうちの少なくとも1
つにおいてシグナリングされる、請求項1に記載の方法。
【請求項５】
　前記補間フィルタが2タップの双線形補間フィルタである、請求項1に記載の方法。
【請求項６】
　前記補間フィルタが、
pxy=(1-α)・L+α・R
として定式化され、pxyが前記それぞれのサンプルの計算された値であり、LおよびRが前
記2つの再構築された隣接サンプルの値であり、αが前記決定された小数位置である、請
求項1に記載の方法。
【請求項７】
　ビデオデータのブロックを符号化する方法であって、
　ビデオデータの前記ブロックの1つまたは複数の隣接ブロックを符号化するために使用
されるイントラ予測モードに基づいて、複数のイントラ予測モードの中から33個の角度イ
ントラ予測モードの部分集合を選択するステップであって、前記複数のイントラ予測モー
ドが65個の角度イントラ予測モードを含む、ステップと、
　33個の角度イントラ予測モードの前記部分集合の中から、ビデオデータの前記ブロック
の現在の予測単位(PU)のための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を
符号化するステップと、
　前記選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータの前記ブロックを、1/32ペ
ル補間精度を使用して符号化するステップとを備え、ビデオデータの前記ブロックを符号
化するステップが、
　　前記現在のPUの予測ブロックの各それぞれのサンプルに対して、
　　　前記現在のピクチャの2つの隣接する再構築されたサンプルの間の小数位置を、前
記選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予測方向に沿って、前記それぞれのサ
ンプルの座標を前記2つの隣接する再構築されたサンプルを含む隣接する再構築されたサ
ンプルの行または列へと投影することによって決定するステップであって、前記2つの隣
接する再構築されたサンプルが前記現在のPUに隣接する、ステップ、および、
　　　前記2つの隣接する再構築されたサンプルの値を使用して前記決定された小数位置
における値を補間する補間フィルタを使用して前記それぞれのサンプルの予測値を計算す
るステップであって、前記補間が1/32ペル精度であり、前記補間フィルタは、前記予測ブ
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ロックのサイズと、前記予測ブロック内部の相対的な前記サンプルの位置に少なくとも基
づいて選択されたフィルタである、ステップと、
　　ビデオデータの前記ブロックと前記予測ブロックとの間のピクセル差分を表す残差デ
ータを生成するステップと
　を備える、方法。
【請求項８】
　65個の角度イントラ予測モードを含む前記複数のイントラ予測モードの中から選択され
た前記33個の角度イントラ予測モードは、左および上の隣接ブロックからの情報を使用し
て、前記65個の角度予測モードから適応的に選択される、請求項7に記載の方法。
【請求項９】
　コーディング単位サイズまたは予測単位サイズのうちの少なくとも1つに基づいて、前
記複数のイントラ予測モードにおけるイントラ予測モードの総数を決定するステップをさ
らに備える、請求項7に記載の方法。
【請求項１０】
　前記複数のイントラ予測モードにおけるイントラ予測モードの総数が、シーケンスパラ
メータセット、ピクチャパラメータセット、またはスライスヘッダのうちの少なくとも1
つにおいてシグナリングされる、請求項7に記載の方法。
【請求項１１】
　前記補間フィルタが2タップの双線形補間フィルタである、請求項7に記載の方法。
【請求項１２】
　前記補間フィルタが、
pxy=(1-α)・L+α・R
として定式化され、pxyが前記それぞれのサンプルの計算された値であり、LおよびRが前
記2つの再構築された隣接サンプルの値であり、αが前記決定された小数位置である、請
求項7に記載の方法。
【請求項１３】
　ビデオデータを復号するためのデバイスであって、
　前記ビデオデータを記憶するように構成されるメモリと、
　1つまたは複数のプロセッサとを備え、前記1つまたは複数のプロセッサが、
　　ビデオデータの現在のピクチャの中の現在のコーディング単位(CU)の1つまたは複数
の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードに基づいて、複数のイン
トラ予測モードの中から33個の角度イントラ予測モードの部分集合を選択することであっ
て、前記複数のイントラ予測モードが65個の角度イントラ予測モードを含む、選択するこ
とと、
　　33個の角度イントラ予測モードの前記部分集合の中から、前記現在のCUの現在の予測
単位(PU)のための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号すること
と、
　　前記選択されたイントラ予測モードに基づいて前記現在のCUを再構築することであっ
て、補間が1/32ペル精度で実行されるように前記角度イントラ予測モードが定義される、
再構築することと
　を行うように構成され、前記現在のCUを再構築することが、
　　前記現在のPUの予測ブロックの各それぞれのサンプルに対して、
　　　前記現在のピクチャの2つの隣接する再構築されたサンプルの間の小数位置を、前
記選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予測方向に沿って、前記それぞれのサ
ンプルの座標を前記2つの隣接する再構築されたサンプルを含む隣接する再構築されたサ
ンプルの行または列へと投影することによって決定することであって、前記2つの隣接す
る再構築されたサンプルが前記現在のPUに隣接する、決定すること、および、
　　　前記2つの隣接する再構築されたサンプルの値を使用して前記決定された小数位置
における値を補間する補間フィルタを使用して前記それぞれのサンプルの値を計算するこ
とであって、前記補間が1/32ペル精度であり、前記補間フィルタは、前記予測ブロックの
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サイズと、前記予測ブロック内部の相対的な前記サンプルの位置に少なくとも基づいて選
択されたフィルタである、計算することと、
　　前記CUのPUの前記予測ブロックのサンプルを、前記現在のCUの変換単位(TU)の変換ブ
ロックの対応するサンプルに加算することによって、残差値を使用して前記現在のCUのコ
ーディングブロックを再構築することとを備える、デバイス。
【請求項１４】
　ビデオデータのブロックを符号化するためのデバイスであって、
　前記ビデオデータを記憶するように構成されるメモリと、
　1つまたは複数のプロセッサとを備え、前記1つまたは複数のプロセッサが、
　　ビデオデータの前記ブロックの1つまたは複数の隣接ブロックを符号化するために使
用されるイントラ予測モードに基づいて、複数のイントラ予測モードの中から33個の角度
イントラ予測モードの部分集合を選択することであって、前記複数のイントラ予測モード
が65個の角度イントラ予測モードを含む、選択することと、
　　33個の角度イントラ予測モードの前記部分集合の中から、前記ビデオデータの前記ブ
ロックの現在の予測単位(PU)のための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス
情報を符号化することと、
　　前記選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータの前記ブロックを、1/32
ペル補間精度を使用して符号化することと
　を行うように構成され、
　ビデオデータの前記ブロックを符号化することは、
　　前記現在のPUの予測ブロックの各それぞれのサンプルに対して、
　　　前記現在のピクチャの2つの隣接する再構築されたサンプルの間の小数位置を、前
記選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予測方向に沿って、前記それぞれのサ
ンプルの座標を前記2つの隣接する再構築されたサンプルを含む隣接する再構築されたサ
ンプルの行または列へと投影することによって決定することであって、前記2つの隣接す
る再構築されたサンプルが前記現在のPUに隣接する、決定すること、および、
　　　前記2つの隣接する再構築されたサンプルの値を使用して前記決定された小数位置
における値を補間する補間フィルタを使用して前記それぞれのサンプルの予測値を計算す
ることであって、前記補間が1/32ペル精度であり、前記補間フィルタは、前記予測ブロッ
クのサイズと、前記予測ブロック内部の相対的な前記サンプルの位置に少なくとも基づい
て選択されたフィルタである、計算することと、
　ビデオデータの前記ブロックと前記予測ブロックとの間のピクセル差分を表す残差デー
タを生成することとを備える、デバイス。
【請求項１５】
　命令を記憶するコンピュータ可読記憶媒体であって、前記命令が、1つまたは複数のプ
ロセッサによって実行されると、前記1つまたは複数のプロセッサに、請求項1乃至6のい
ずれか1項に記載の前記方法を実行させる、コンピュータ可読記憶媒体。
【請求項１６】
　命令を記憶するコンピュータ可読記憶媒体であって、前記命令が、1つまたは複数のプ
ロセッサによって実行されると、前記1つまたは複数のプロセッサに、請求項7乃至12のい
ずれか1項に記載の前記方法を実行させる、コンピュータ可読記憶媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本出願は、各々の内容全体が参照により本明細書に組み込まれている、2015年6月18日
に出願された米国仮出願第62/181,744号および2015年7月14日に出願された米国仮特許出
願第62/192,310号の利益を主張するものである。
【０００２】
　本開示は、ビデオ符号化およびビデオ復号に関する。
【背景技術】
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【０００３】
　デジタルビデオ能力は、デジタルテレビジョン、デジタルダイレクトブロードキャスト
システム、ワイヤレス放送システム、携帯情報端末(PDA)、ラップトップまたはデスクト
ップコンピュータ、タブレットコンピュータ、電子ブックリーダー、デジタルカメラ、デ
ジタル記録デバイス、デジタルメディアプレーヤ、ビデオゲーミングデバイス、ビデオゲ
ームコンソール、セルラー無線電話または衛星無線電話、いわゆる「スマートフォン」、
ビデオ会議デバイス、ビデオストリーミングデバイスなどを含む広範囲のデバイスに組み
込まれ得る。デジタルビデオデバイスは、MPEG-2、MPEG-4、ITU-T H.263、ITU-T H.264/M
PEG-4, Part 10, アドバンストビデオコーディング(AVC)、高効率ビデオコーディング(HE
VC)規格によって定義された規格、およびそのような規格の拡張に記載されているビデオ
圧縮技法などのビデオ圧縮技法を実装する。ビデオデバイスは、そのようなビデオ圧縮技
法を実装することによって、デジタルビデオ情報をより効率的に送信し、受信し、符号化
し、復号し、および/または記憶し得る。
【０００４】
　ビデオ圧縮技法は、ビデオシーケンスに固有の冗長性を低減または除去するために、空
間(ピクチャ内)予測および/または時間(ピクチャ間)予測を実行する。ブロックベースの
ビデオコーディングの場合、ビデオスライス(すなわち、ビデオフレーム、またはビデオ
フレームの一部分)は、ビデオブロックに区分され得る。ピクチャのイントラコーディン
グされた(I)スライス中のビデオブロックは、同じピクチャ中の隣接ブロック中の参照サ
ンプルに対する空間予測を使用して符号化される。ピクチャのインターコーディングされ
た(PまたはB)スライス中のビデオブロックは、同じピクチャ中の隣接ブロック中の参照サ
ンプルに対する空間的予測、または他の参照ピクチャ中の参照サンプルに対する時間的予
測を使用することができる。ピクチャはフレームと呼ばれることがあり、参照ピクチャは
参照フレームと呼ばれることがある。
【０００５】
　空間予測または時間予測は、コーディングされるべきブロックの予測ブロックをもたら
す。残差データは、コーディングされるべき元のブロックと予測ブロックとの間のピクセ
ル差分を表す。インターコーディングされるブロックは、予測ブロックを形成する参照サ
ンプルのブロックを指す動きベクトルに従って符号化され、残差データは、コーディング
されたブロックと予測ブロックとの差分を示す。イントラコーディングされるブロックは
、イントラコーディングモードと残差データとに従って符号化される。さらなる圧縮のた
めに、残差データはピクセル領域から変換領域に変換されることがあり、結果として残差
係数をもたらし、残差係数は次いで量子化されることがある。最初に2次元アレイに配置
される量子化された係数は、係数の1次元ベクトルを生成するために走査されることがあ
り、なお一層の圧縮を達成するためにエントロピーコーディングが適用されることがある
。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】米国特許出願第13/312,946号
【非特許文献】
【０００７】
【非特許文献１】Matsuo他、「Improved intra angular prediction by DCT-based inter
polation filter」、Signal Processing Conference(EUSIPCO)、2012 Proceedings of th
e 20th European、pp. 1568-1572. IEEE、2012年
【非特許文献２】M. Guo、X. Guo、およびS. Lei、「Improved Intra Mode Coding」、IT
U-T SG16 WP3およびISO/IEC JTC1/SC29/WG11のJoint Collaborative Team on Video Codi
ng(JCT-VC)、第4回会合: 大邱、韓国、2011年1月20～28日
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
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【０００８】
　全般に、本開示は、高効率ビデオコーディング(HEVC)規格の拡張または次世代のビデオ
コーディング規格などの、高度なビデオコーデックの文脈において使用され得る、イント
ラ予測およびイントラ予測モードコーディングのための技法を説明する。
【０００９】
　一例では、本開示は、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロックのた
めの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を符号化するステップであっ
て、複数のイントラ予測モードが33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含み、補間
が1/32ペル精度で実行されるように角度イントラ予測モードが定義される、ステップと、
選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化するステップ
とを含み得る、ビデオデータのブロックを符号化する方法を説明する。
【００１０】
　別の例では、本開示は、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロックの
ための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号するステップであっ
て、複数のイントラ予測モードが33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含み、補間
が1/32ペル精度で実行されるように角度イントラ予測モードが定義される、ステップと、
選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築するステップ
とを含み得る、ビデオデータのブロックを復号する方法を説明する。
【００１１】
　別の例では、本開示は、ビデオデータを記憶するように構成されるメモリと、1つまた
は複数のプロセッサとを含み得る、ビデオデータを符号化するためのデバイスを説明し、
1つまたは複数のプロセッサが、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロ
ックのための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を符号化することで
あって、複数のイントラ予測モードが33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含み、
補間が1/32ペル精度で実行されるように角度イントラ予測モードが定義される、符号化す
ることと、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化す
ることとを行うように構成される。
【００１２】
　別の例では、本開示は、ビデオデータを記憶するように構成されるメモリと、1つまた
は複数のプロセッサとを含み得る、ビデオデータを復号するためのデバイスを説明し、1
つまたは複数のプロセッサが、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロッ
クのための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号することであっ
て、複数のイントラ予測モードが33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含み、補間
が1/32ペル精度で実行されるように角度イントラ予測モードが定義される、復号すること
と、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築すること
とを行うように構成される。
【００１３】
　別の例では、本開示は、ビデオデータのブロックを復号するためのビデオコーディング
デバイスを説明し、ビデオコーディングデバイスが、複数のイントラ予測モードの中から
ビデオデータのブロックのための選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報
をコーディングするための手段であって、複数のイントラ予測モードが33個よりも多くの
角度イントラ予測モードを含み、補間が1/32ペル精度で実行されるように角度イントラ予
測モードが定義される、手段と、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータ
のブロックをコーディングするための手段とを含み得る、ビデオデータのブロックを復号
するためのビデオコーディングデバイスを説明する。
【００１４】
　別の例では、本開示は、命令を記憶するコンピュータ可読媒体を説明し、命令が、1つ
または複数のプロセッサによって実行されると、1つまたは複数のプロセッサに、複数の
イントラ予測モードの中からビデオデータのブロックのための選択されたイントラ予測モ
ードを示すシンタックス情報をコーディングすることであって、複数のイントラ予測モー
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ドが33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含み、補間が1/32ペル精度で実行される
ように角度イントラ予測モードが定義される、コーディングすることと、選択されたイン
トラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックをコーディングすることとを行わせ得
る。
【００１５】
　1つまたは複数の例の詳細が、添付図面および以下の説明に記載される。他の特徴、目
的、および利点は、説明および図面から、ならびに特許請求の範囲から明らかになろう。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】本開示において説明される技法を利用し得る例示的なビデオコーディングシステ
ムを示すブロック図である。
【図２】ビデオデータのブロックのイントラ予測の例を示す概念図である。
【図３】イントラ予測モードおよび対応するモードインデックスの例を示す概念図である
。
【図４】平面イントラ予測モードに従ってビデオデータのブロックの予測サンプルを生成
するための例示的な技法を示す概念図である。
【図５】角度イントラ予測モードに従ってビデオデータのブロックの予測サンプルを生成
するための例示的な技法を示す概念図である。
【図６】本開示において説明される技法を実施し得る例示的なビデオエンコーダを示すブ
ロック図である。
【図７】本開示において説明される技法を実施し得る例示的なビデオデコーダを示すブロ
ック図である。
【図８】本開示の技法による、イントラ予測モードおよび対応するモードインデックスの
例を示す概念図である。
【図９】本開示の技法による例示的なイントラ予測角度を示す概念図である。
【図１０】本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。
【図１１】本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。
【図１２】本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。
【図１３】本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。
【図１４】本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。
【図１５】本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。
【図１６】本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。
【図１７】本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。
【図１８】本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。
【図１９】本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。
【図２０】本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。
【図２１】本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。
【発明を実施するための形態】
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【００１７】
　全般に、本開示は、HEVC規格の拡張または次世代のビデオコーディング規格などの、高
度なビデオコーデックの文脈において使用され得る、イントラ予測およびイントラ予測モ
ードコーディングのための技法を説明する。たとえば、本開示は、イントラ予測のための
最確モード(MPM)を導出し、選択し、および/またはシグナリングするための技法を説明す
る。本開示において説明される例はまた、多数の角度モードを使用するイントラ予測のた
めの技法を含む。多数の角度モードを使用するイントラ予測のための技法は、Nタップの
イントラ補間フィルタを適用するための技法を含むことがあり、Nは2より大きい。本開示
はまた、ブロックごとの複数のイントラ予測方向、たとえばブロックのサブブロックに対
するそれぞれの方向を可能にし得る技法を説明し、これは、複数のイントラ予測モードの
追加のシグナリングを必要としないことがある。
【００１８】
　イントラ予測およびイントラモードコーディングは、高効率ビデオコーディング(HEVC)
規格の拡張または次世代のビデオコーディング規格などの、高度なビデオコーデックの文
脈において使用され得る技法である。
【００１９】
　HEVCにおけるイントラモードコーディングでは、各イントラ予測単位(PU)に対して、選
択されたイントラ予測モードがシグナリングされる。イントラ予測モードを選択するため
に、3つのイントラモードがまず特定され、これらは、実際に選択される可能性がより高
いと想定されており、すなわち最確モード(MPM)である。HEVCでは、平面イントラ予測モ
ードと、DCイントラ予測モードと、角度イントラ予測モードとそれぞれ関連付けられる33
個の異なる予測方向とを含む、ルーマブロックのイントラ予測のための35個のモードがあ
る。
【００２０】
　HEVCにおけるイントラ予測の既存の設計の35個の固定された予測角度は、非常に変わり
やすいエッジ方向の分布を捉えるには非効率であることがある。しかしながら、より多く
の予測角度を適用することは、望ましくないエンコーダの複雑さの増大をもたらし得る。
たとえば、HEVC参照ソフトウェアに基づく65個の予測角度への直接の拡張は、およそ2倍
の数のSATD調査を必要とすることがある。さらに、HEVCにおいて3つのMPMを使用する現在
のイントラモードコーディングの効率は限られることがあり、それは、その現在のイント
ラモードコーディングがすべての利用可能なイントラ予測モードの実際の確率分布に正確
に対応しないことがあるからである。
【００２１】
　本開示は、HEVCにおけるこれらの欠点の1つまたは複数を正すことができる技法を説明
する。たとえば、本開示のいくつかの技法によれば、ビデオコーダは3つよりも多くのMPM
を導出し得る。いくつかのそのような例では、ビデオコーダは、MPMのうちのいずれが現
在のPUのための選択されたMPMであるかを示すMPMインデックスの1つまたは複数のビンを
復号するためのコンテキストモデリングを使用し得る。ビデオコーダが3つよりも多くのM
PMを導出するいくつかの例では、ビデオコーダは、MPMの中から、左の隣接列の代表的な
イントラ予測モードを定義して、左の隣接列のMPMとして左の隣接列の代表的なイントラ
予測モードを使用することができ、かつ/または、上の隣接行の代表的なイントラ予測モ
ードを定義して、上の隣接行のMPMとして上の隣接行の代表的なイントラ予測モードを使
用することができる。さらに、ビデオコーダが3つよりも多くのMPMを導出するいくつかの
例では、ビデオコーダは、MPMの中にすでにある角度モードとの類似性に基づいて、1つま
たは複数の追加の角度MPMを選択し得る。この例では、類似性は、イントラ予測モードイ
ンデックスの差またはイントラ予測角度の差のうちの少なくとも1つに基づいて決定され
る。さらに、本開示のいくつかの例示的な技法では、非MPMインデックスは、非MPMインデ
ックスがある基準を満たす場合には
【００２２】
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【数１】

【００２３】
ビットより短い符号語としてビットストリームにおいて符号化されることがあり、それ以
外の場合には
【００２４】

【数２】

【００２５】
ビットを有する固定長符号として符号化され、ここで全体でN個の非MPMインデックスの利
用可能な値がある。
【００２６】
　ビデオコーダが33個より多くの角度イントラ予測モードを使用し得る本開示のいくつか
の例では、ビデオコーダは、補間が1/32ペル精度である隣接する再構築されたサンプルに
対して補間フィルタを使用し得る。本開示のいくつかの例では、ビデオコーダは、Nタッ
プのイントラ予測フィルタを隣接する再構築されたサンプルに適用して、決定された小数
位置における値を補間することによって、それぞれのサンプルの値を計算することができ
、ここでNは2より大きい。
【００２７】
　図1は、本開示の技法を利用し得る例示的なビデオコーディングシステム10を示すブロ
ック図である。本明細書で使用される「ビデオコーダ」という用語は、総称的に、ビデオ
エンコーダとビデオデコーダの両方を指す。本開示では、「ビデオコーディング」または
「コーディング」という用語は、総称的に、ビデオ符号化またはビデオ復号のいずれかを
指し得る。
【００２８】
　図1に示されるように、ビデオコーディングシステム10は、ソースデバイス12および宛
先デバイス14を含む。ソースデバイス12は、符号化されたビデオデータを生成する。した
がって、ソースデバイス12は、ビデオ符号化デバイスまたはビデオ符号化装置と呼ばれ得
る。宛先デバイス14は、ソースデバイス12によって生成された符号化されたビデオデータ
を復号し得る。したがって、宛先デバイス14は、ビデオ復号デバイスまたはビデオ復号装
置と呼ばれ得る。ソースデバイス12および宛先デバイス14は、ビデオコーディングデバイ
スまたはビデオコーディング装置の例であり得る。ソースデバイス12および宛先デバイス
14は、デスクトップコンピュータ、モバイルコンピューティングデバイス、ノートブック
(たとえば、ラップトップ)コンピュータ、タブレットコンピュータ、セットトップボック
ス、いわゆる「スマート」フォンなどの電話ハンドセット、テレビジョン、カメラ、ディ
スプレイデバイス、デジタルメディアプレーヤ、ビデオゲームコンソール、車載コンピュ
ータなどを含む、広範囲のデバイスを備え得る。
【００２９】
　宛先デバイス14は、符号化されたビデオデータをソースデバイス12からチャネル16を介
して受信し得る。チャネル16は、符号化されたビデオデータをソースデバイス12から宛先
デバイス14に移動させることが可能な1つまたは複数の媒体またはデバイスを備え得る。
いくつかの例では、チャネル16は、ソースデバイス12が符号化されたビデオデータをリア
ルタイムで宛先デバイス14に直接送信することを可能にする、1つまたは複数の通信媒体
を備え得る。この例では、ソースデバイス12は、ワイヤレス通信プロトコルなどの通信規
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格に従って符号化されたビデオデータを変調することができ、変調されたビデオデータを
宛先デバイス14に送信することができる。1つまたは複数の通信媒体は、高周波(RF)スペ
クトルまたは1つまたは複数の物理伝送線路などの、ワイヤレスおよび/または有線の通信
媒体を含み得る。1つまたは複数の通信媒体は、ローカルエリアネットワーク、ワイドエ
リアネットワーク、またはグローバルネットワーク(たとえば、インターネット)などの、
パケットベースネットワークの一部を形成し得る。1つまたは複数の通信媒体は、ルータ
、スイッチ、基地局、またはソースデバイス12から宛先デバイス14への通信を容易にする
他の機器を含み得る。
【００３０】
　いくつかの例では、チャネル16は、ソースデバイス12によって生成された符号化された
ビデオデータを記憶する記憶媒体を含み得る。この例では、宛先デバイス14は、たとえば
、ディスクアクセスまたはカードアクセスを介して記憶媒体にアクセスし得る。記憶媒体
は、Blu-ray(登録商標）ディスク、DVD、CD-ROM、フラッシュメモリ、または符号化され
たビデオデータを記憶するための他の適切なデジタル記憶媒体などの、ローカルにアクセ
スされる様々なデータ記憶媒体を含み得る。
【００３１】
　いくつかの例では、チャネル16は、ソースデバイス12によって生成された符号化された
ビデオデータを記憶するファイルサーバまたは別の中間記憶デバイスを含み得る。この例
では、宛先デバイス14は、ファイルサーバまたは他の中間記憶デバイスに記憶された符号
化されたビデオデータに、ストリーミングまたはダウンロードを介してアクセスし得る。
ファイルサーバは、符号化されたビデオデータを記憶するとともに符号化されたビデオデ
ータを宛先デバイス14へ送信することが可能なタイプのサーバであり得る。例示的なファ
イルサーバは、ウェブサーバ(たとえば、ウェブサイト用の)、ファイル転送プロトコル(F
TP)サーバ、ネットワーク接続ストレージ(NAS)デバイス、およびローカルディスクドライ
ブを含む。
【００３２】
　宛先デバイス14は、インターネット接続などの標準的なデータ接続を通じて符号化され
たビデオデータにアクセスし得る。例示的なタイプのデータ接続は、ファイルサーバに記
憶されている符号化されたビデオデータにアクセスするのに適切である、ワイヤレスチャ
ネル(たとえば、Wi-Fi接続)、有線接続(たとえば、デジタル加入者線(DSL)、ケーブルモ
デムなど)、または両方の組合せを含み得る。ファイルサーバからの符号化されたビデオ
データの送信は、ストリーミング送信、ダウンロード送信、または両方の組合せであり得
る。
【００３３】
　本開示の技法は、ワイヤレスの用途または設定に限定されない。技法は、オーバージエ
アテレビジョン放送、ケーブルテレビジョン送信、衛星テレビジョン送信、たとえば、イ
ンターネットを介したストリーミングビデオ送信、データ記憶媒体に記憶するためのビデ
オデータの符号化、データ記憶媒体に記憶されたビデオデータの復号、または他の用途な
どの様々なマルチメディア用途をサポートするビデオコーディングに適用され得る。いく
つかの例では、ビデオコーディングシステム10は、ビデオストリーミング、ビデオ再生、
ビデオブロードキャスティング、および/またはビデオ電話などの用途をサポートするた
めに、単方向または双方向のビデオ送信をサポートするように構成され得る。
【００３４】
　図1は例にすぎず、本開示の技法は、符号化デバイスと復号デバイスとの間に必ずしも
データ通信を含まないビデオコーディングの状況(たとえば、ビデオ符号化またはビデオ
復号)に適用され得る。他の例では、データは、ローカルメモリからの取出し、ネットワ
ークを介したストリーミングなどが行われる。ビデオ符号化デバイスは、データを符号化
してメモリに記憶することができ、かつ/またはビデオ復号デバイスはメモリからデータ
を取り出して復号することができる。多くの例では、互いに通信しないが、単にデータを
メモリへと符号化し、かつ/またはメモリからデータを取り出して復号するデバイスによ
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って、符号化および復号が実行される。
【００３５】
　図1の例では、ソースデバイス12は、ビデオソース18、ビデオエンコーダ20、および出
力インターフェース22を含む。いくつかの例では、出力インターフェース22は、変調器/
復調器(モデム)および/または送信機を含み得る。ビデオソース18は、ビデオキャプチャ
デバイス、たとえば、ビデオカメラ、以前キャプチャされたビデオデータを含むビデオア
ーカイブ、ビデオデータをビデオコンテンツプロバイダから受信するためのビデオフィー
ドインターフェース、および/もしくはビデオデータを生成するためのコンピュータグラ
フィックスシステム、またはビデオデータのそのようなソースの組合せを含み得る。
【００３６】
　ビデオエンコーダ20は、ビデオソース18からのビデオデータを符号化し得る。いくつか
の例では、ソースデバイス12は、符号化されたビデオデータを宛先デバイス14へ出力イン
ターフェース22を介して直接送信する。他の例では、復号および/または再生のために宛
先デバイス14が後でアクセスするために、符号化されたビデオデータはまた、記憶媒体ま
たはファイルサーバへ記憶され得る。
【００３７】
　図1の例では、宛先デバイス14は、入力インターフェース28、ビデオデコーダ30、およ
びディスプレイデバイス32を含む。いくつかの例では、入力インターフェース28は、受信
機および/またはモデムを含む。入力インターフェース28は、符号化されたビデオデータ
をチャネル16を通じて受信し得る。ビデオデコーダ30は、符号化されたビデオデータを復
号し得る。ディスプレイデバイス32は、復号されたビデオデータを表示し得る。ディスプ
レイデバイス32は、宛先デバイス14と一体化されてよく、または宛先デバイス14の外部に
あってもよい。ディスプレイデバイス32は、液晶ディスプレイ(LCD)、プラズマディスプ
レイ、有機発光ダイオード(OLED)ディスプレイ、または別のタイプのディスプレイデバイ
スなどの様々なディスプレイデバイスを備え得る。
【００３８】
　ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は各々、1つまたは複数のマイクロプロセ
ッサ、デジタル信号プロセッサ(DSP)、特定用途向け集積回路(ASIC)、フィールドプログ
ラマブルゲートアレイ(FPGA)、ディスクリート論理回路、ハードウェア、またはそれらの
任意の組合せなどの、様々な適切な回路のいずれかとして実装され得る。技法が部分的に
ソフトウェアで実装される場合、本開示の技法を実行するために、デバイスは、ソフトウ
ェアのための命令を適切な非一時的コンピュータ可読記憶媒体に記憶することができ、1
つまたは複数のプロセッサを使用するハードウェアにおいて命令を実行することができる
。前述のもの(ハードウェア、ソフトウェア、ハードウェアとソフトウェアの組合せなど
を含む)のいずれもが、1つまたは複数のプロセッサであると見なされ得る。ビデオエンコ
ーダ20およびビデオデコーダ30の各々は、1つまたは複数のエンコーダまたはデコーダに
含まれてよく、それらのいずれかが、組み合わされたエンコーダ/デコーダ(コーデック)
の一部としてそれぞれのデバイスの中で一体化されてよい。ビデオエンコーダ20および/
またはビデオデコーダ30を含む装置は、集積回路、マイクロプロセッサ、および/または
、携帯電話などのワイヤレス通信デバイスを備え得る。
【００３９】
　ソースデバイス12のビデオソース18は、ビデオカメラ、以前にキャプチャされたビデオ
を含むビデオアーカイブ、および/またはビデオコンテンツプロバイダからビデオを受信
するためのビデオフィードインターフェースなどの、ビデオキャプチャデバイスを含み得
る。さらなる代替として、ビデオソース18は、ソースビデオとしてコンピュータグラフィ
ックスベースのデータを、または、ライブビデオ、アーカイブされたビデオ、およびコン
ピュータで生成されたビデオの組合せを生成することができる。いくつかの場合には、ビ
デオソース18がビデオカメラである場合、ソースデバイス12および宛先デバイス14は、い
わゆるカメラ付き携帯電話またはビデオ付き携帯電話を形成することができる。しかしな
がら、上述されたように、本開示において説明される技法は、一般に、ビデオコーディン
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グに適用可能であることがあり、ワイヤレス用途および/または有線用途に適用されるこ
とがある。各々の場合において、キャプチャされたビデオ、前にキャプチャされたビデオ
、またはコンピュータにより生成されたビデオは、ビデオエンコーダ20によって符号化さ
れ得る。符号化されたビデオ情報は次いで、出力インターフェース22によってチャネル16
へと出力され得る。
【００４０】
　本開示において説明される技法の多くが、ビデオエンコーダ20とビデオデコーダ30の両
方によって実行され得る。したがって、説明を簡単にするために、本技法はビデオコーダ
に関して説明されることがあり、ビデオコーダは、ビデオエンコーダ20およびビデオデコ
ーダ30などのビデオエンコーダおよび/またはビデオデコーダであり得る。本開示は一般
に、ビデオエンコーダ20が、ビデオデコーダ30などの別のデバイスにある情報を「シグナ
リング」することに言及することがある。「シグナリング」という用語は一般に、圧縮さ
れたビデオデータを復号するために使用されるシンタックス要素および/または他のデー
タの通信を指すことがある。そのような通信は、リアルタイムまたはほぼリアルタイムで
発生し得る。代替的に、そのような通信は、ある時間の範囲にわたって、たとえば、符号
化の時点において符号化されたビットストリームの中のシンタックス要素をコンピュータ
可読記憶媒体に記憶するときに発生することがあり、次いで、シンタックス要素が、この
媒体に記憶された後の任意の時点において復号デバイスによって取り出され得る。
【００４１】
　ビデオコーディング規格は、ITU-T H.261、ISO/IEC MPEG-1 Visual、ITU-T H.262また
はISO/IEC MPEG-2 Visual、ITU-T H.263、ISO/IEC MPEG-4 Visual、および、そのスケー
ラブルビデオコーディング(SVC)拡張とマルチビュービデオコーディング(MVC)拡張とを含
むITU-T H.264(ISO/IEC MPEG-4 AVCとしても知られる)を含む。加えて、高効率ビデオコ
ーディング(HEVC)が、ITU-T Video Coding Experts Group(VCEG)およびISO/IEC Motion P
icture Experts Group(MPEG)のJoint Collaboration Team on Video Coding(JCT-VC)によ
って最近開発された。HEVC仕様の草案はhttp://phenix.int-evry.fr/jct/doc_end_user/d
ocuments/14_Vienna/wg11/JCTVC-N1003-v1.zip、以後「JCTVC-N1003」から入手可能であ
る。
【００４２】
　HEVCおよび他のビデオコーディング規格では、ビデオシーケンスは通常、一連のピクチ
ャを含む。ピクチャは、「フレーム」と呼ばれることもある。ピクチャは、SL、SCb、お
よびSCrと表記される3つのサンプルアレイを含み得る。SLは、ルーマサンプルの2次元ア
レイ(すなわち、ブロック)である。SCbは、Cbクロミナンスサンプルの2次元アレイである
。SCrは、Crクロミナンスサンプルの2次元アレイである。クロミナンスサンプルは、本明
細書で「クロマ」サンプルと呼ばれることもある。他の事例では、ピクチャはモノクロで
あることがあり、ルーマサンプルのアレイだけを含むことがある。
【００４３】
　ピクチャの符号化された表現を生成するために、ビデオエンコーダ20は、コーディング
ツリーユニット(CTU)の集合を生成し得る。CTUの各々は、ルーマサンプルのコーディング
ツリーブロック、クロマサンプルの2つの対応するコーディングツリーブロック、および
コーディングツリーブロックのサンプルをコーディングするために使用されるシンタック
ス構造を備え得る。モノクロピクチャ、または3つの別個の色平面を有するピクチャでは
、CTUは、単一のコーディングツリーブロックと、コーディングツリーブロックのサンプ
ルをコーディングするために使用されるシンタックス構造とを備え得る。コーディングツ
リーブロックは、サンプルのN×Nブロックであり得る。CTUは、「ツリーブロック」また
は「最大コーディング単位」(LCU)と呼ばれることもある。HEVCのCTUは、H.264/AVCなど
の他の規格のマクロブロックと概ね類似していることがある。しかしながら、CTUは、必
ずしも特定のサイズに限定されず、1つまたは複数のコーディング単位(CU)を含み得る。
スライスは、ラスター走査順序において連続的に順序付けられた整数個のCTUを含み得る
。たとえば、スライスは、1つの独立スライスセグメントに含まれ、同じアクセス単位内
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に次の独立スライスセグメントがもしあればそれに先行するすべての後続の従属スライス
セグメントがもしあればそれらに含まれる、整数個のCTUであり得る。
【００４４】
　コーディングされたCTUを生成するために、ビデオエンコーダ20がCTUのコーディングツ
リーブロック上で4分木区分を再帰的に実行して、コーディングツリーブロックをコーデ
ィングブロックに分割することができ、したがって、「コーディングツリーユニット」と
いう名前である。コーディングブロックは、サンプルのN×Nブロックである。CUは、ルー
マサンプルアレイ、Cbサンプルアレイ、およびCrサンプルアレイを有するピクチャのルー
マサンプルのコーディングブロックおよびクロマサンプルの2つの対応するコーディング
ブロックと、コーディングブロックのサンプルをコーディングするために使用されるシン
タックス構造とを備え得る。モノクロピクチャまたは3つの別々の色平面を有するピクチ
ャでは、CUは、単一のコーディングブロックと、そのコーディングブロックのサンプルを
コーディングするために使用されるシンタックス構造とを備え得る。
【００４５】
　ビデオエンコーダ20は、CUのコーディングブロックを1つまたは複数の予測ブロックに
区分し得る。予測ブロックは、同じ予測が適用されるサンプルの、長方形(すなわち、正
方形または非正方形)のブロックである。CUの予測単位(PU)は、ルーマサンプルの予測ブ
ロック、クロマサンプルの2つの対応する予測ブロック、および予測ブロックを予測する
ために使用されるシンタックス構造を備え得る。モノクロピクチャまたは3つの別個のカ
ラープレーンを有するピクチャでは、PUは、単一の予測ブロックと、その予測ブロックを
予測するために使用されるシンタックス構造とを備え得る。ビデオエンコーダ20は、CUの
各PUのルーマ予測ブロック、Cb予測ブロック、およびCr予測ブロックに対して、予測ルー
マブロック、予測Cbブロック、および予測Crブロックを生成し得る。
【００４６】
　ビデオエンコーダ20は、PUの予測ブロックを生成するために、イントラ予測またはイン
ター予測を使用し得る。ビデオエンコーダ20がPUの予測ブロックを生成するためにイント
ラ予測を使用する場合、ビデオエンコーダ20は、PUと関連付けられるピクチャの復号され
たサンプルに基づいて、PUの予測ブロックを生成し得る。
【００４７】
　ビデオエンコーダ20が、PUの予測ブロックを生成するためにインター予測を使用する場
合、ビデオエンコーダ20は、PUと関連付けられるピクチャ以外の1つまたは複数のピクチ
ャの復号されたサンプルに基づいて、PUの予測ブロックを生成し得る。インター予測は、
単方向インター予測(すなわち、単予測)または双方向インター予測(すなわち、双予測)で
あり得る。単予測または双予測を実行するために、ビデオエンコーダ20は、現在のスライ
スのための第1の参照ピクチャリスト(RefPicList0)および第2の参照ピクチャリスト(RefP
icList1)を生成し得る。参照ピクチャリストの各々は、1つまたは複数の参照ピクチャを
含み得る。単予測を使用するとき、ビデオエンコーダ20は、参照ピクチャ内の参照場所を
決定するために、RefPicList0およびRefPicList1の一方または両方において参照ピクチャ
を探索し得る。さらに、単予測を使用するとき、ビデオエンコーダ20は、参照場所に対応
するサンプルに少なくとも一部基づいて、PUの予測サンプルブロックを生成し得る。その
上、単予測を使用するとき、ビデオエンコーダ20は、PUの予測ブロックと参照場所との間
の空間的な変位を示す単一の動きベクトルを生成し得る。PUの予測ブロックと参照場所と
の間の空間的な変位を示すために、動きベクトルは、PUの予測ブロックと参照場所との間
の水平方向の変位を指定する水平成分を含むことがあり、PUの予測ブロックと参照場所と
の間の垂直方向の変位を指定する垂直成分を含むことがある。
【００４８】
　PUを符号化するために双予測を使用するとき、ビデオエンコーダ20は、RefPicList0中
の参照ピクチャ中の第1の参照場所およびRefPicList1中の参照ピクチャ中の第2の参照場
所を決定し得る。次いで、ビデオエンコーダ20は、第1および第2の参照場所に対応するサ
ンプルに少なくとも一部基づいて、PUの予測ブロックを生成し得る。その上、PUを符号化
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するために双予測を使用するとき、ビデオエンコーダ20は、PUのサンプルブロックと第1
の参照場所との間の空間的な変位を示す第1の動きベクトルおよびPUの予測ブロックと第2
の参照場所との間の空間的な変位を示す第2の動きベクトルを生成し得る。
【００４９】
　通常、Bピクチャの第1または第2の参照ピクチャリスト(たとえば、RefPicList0またはR
efPicList1)のための参照ピクチャリスト構築には、参照ピクチャリスト初期化および参
照ピクチャリスト並べ替え(修正)という2つのステップがある。参照ピクチャリスト初期
化は、POC(ピクチャ順序カウント、ピクチャの表示順序と揃えられる)の値の順序に基づ
いて、参照ピクチャメモリ(復号ピクチャバッファとしても知られている)の中の参照ピク
チャをリストに置く明示的な機構である。参照ピクチャリスト並べ替え機構は、リストの
中で置かれたピクチャの位置を、参照ピクチャリスト初期化の間に任意の新しい位置へと
修正し、または、参照ピクチャメモリの中の任意の参照ピクチャを、そのピクチャが初期
化されたリストに属してすらいない任意の位置に置くことができる。参照ピクチャリスト
並べ替え(修正)の後のいくつかのピクチャは、リストにおいて非常に遠い位置に置かれる
ことがある。しかしながら、ピクチャの位置がリストの有効な参照ピクチャの数を超える
場合、ピクチャは最終的な参照ピクチャリストのエントリとして見なされない。有効な参
照ピクチャの数は、各リストのためのスライスヘッダにおいてシグナリングされ得る。参
照ピクチャリストが構築された後で(利用可能であれば、すなわちRefPicList0およびRefP
icList1)、参照ピクチャリストへの参照インデックスが、参照ピクチャリストに含まれる
任意の参照ピクチャを特定するために使用され得る。
【００５０】
　ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モード符号化を使用してビデオデータのいくつか
のブロックを符号化し、ブロックを符号化するために使用される選択されたイントラ予測
モードを示す情報を提供し得る。ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モードを使用して
、任意のタイプのフレームまたはスライス(たとえば、PフレームまたはPスライスおよびB
フレームまたはBスライスに加えて、IフレームまたはIスライス)のブロックをイントラ予
測符号化し得る。ブロックがイントラ予測モード符号化されるべきであるとビデオエンコ
ーダ20が決定するとき、ビデオエンコーダ20は、レートひずみ分析を実行して最も適切な
イントラ予測モードを選択し得る。イントラ予測モードは「イントラモード」とも呼ばれ
ることがある。たとえば、ビデオエンコーダ20は、1つまたは複数のイントラ予測モード
に対するレートひずみ値を計算し、許容可能なレートひずみ特性を有するモードのうちの
1つを選択し得る。
【００５１】
　ビデオエンコーダ20は、いくつかの例では、コンテキストに基づいて、最確モードにつ
いてイントラ予測モードの選択のための分析を開始するように構成され得る。最確モード
が適切なレートひずみ特性を達成するとき、いくつかの例では、ビデオエンコーダ20は最
確モードを選択し得る。他の例では、ビデオエンコーダ20は、最確モードについての選択
プロセスを開始する必要はない。
【００５２】
　ビデオエンコーダ20がCUの1つまたは複数のPUの予測ブロック(たとえば、予測ルーマブ
ロック、予測Cbブロック、および予測Crブロック)を生成した後、ビデオエンコーダ20は
、CUのルーマ残差ブロックを生成し得る。残差ブロックの中の各サンプルは、予測ブロッ
クの中のサンプルと元のコーディングブロックの中の対応するサンプルとの間の差分を示
し得る。CUのルーマ残差ブロック中の各サンプルは、CUの予測ルーマブロックのうちの1
つの中のルーマサンプルとCUの元のルーマコーディングブロックの中の対応するサンプル
との差分を示す。加えて、ビデオエンコーダ20は、CUのCb残差ブロックを生成し得る。CU
のCb残差ブロックの中の各サンプルは、CUの予測Cbブロックのうちの1つの中のCbサンプ
ルと、CUの元のCbコーディングブロックの中の対応するサンプルとの差分を示し得る。ビ
デオエンコーダ20はまた、CUのCr残差ブロックを生成し得る。CUのCr残差ブロックの中の
各サンプルは、CUの予測Crブロックのうちの1つの中のCrサンプルと、CUの元のCrコーデ
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ィングブロックの中の対応するサンプルとの差分を示し得る。
【００５３】
　さらに、ビデオエンコーダ20は、4分木区分を使用して、CUのルーマ残差ブロック、Cb
残差ブロック、およびCr残差ブロックを、1つまたは複数のルーマ変換ブロック、Cb変換
ブロック、およびCr変換ブロックに分解し得る。変換ブロックは、同じ変換が適用される
サンプルの長方形(たとえば、正方形または非正方形)ブロックである。CUの変換単位(TU)
は、ルーマサンプルの変換ブロックと、クロマサンプルの2つの対応する変換ブロックと
、それらの変換ブロックサンプルを変換するために使用されるシンタックス構造とを備え
得る。したがって、CUの各TUは、ルーマ変換ブロック、Cb変換ブロック、およびCr変換ブ
ロックと関連付けられ得る。TUと関連付けられるルーマ変換ブロックは、CUのルーマ残差
ブロックのサブブロックであり得る。Cb変換ブロックは、CUのCb残差ブロックのサブブロ
ックであり得る。Cr変換ブロックは、CUのCr残差ブロックのサブブロックであり得る。モ
ノクロピクチャまたは3つの別々の色平面を有するピクチャでは、TUは、単一の変換ブロ
ックと、その変換ブロックのサンプルを変換するために使用されるシンタックス構造とを
備え得る。
【００５４】
　ビデオエンコーダ20は、TUのルーマ変換ブロックに1つまたは複数の変換を適用して、T
Uのルーマ係数ブロックを生成することができる。係数ブロックは、変換係数の2次元アレ
イであり得る。変換係数は、スカラー量であり得る。ビデオエンコーダ20は、TUのCb変換
ブロックに1つまたは複数の変換を適用して、TUのCb係数ブロックを生成することができ
る。ビデオエンコーダ20は、TUのCr変換ブロックに1つまたは複数の変換を適用して、TU
のCr係数ブロックを生成することができる。
【００５５】
　係数ブロック(たとえば、ルーマ係数ブロック、Cb係数ブロック、またはCr係数ブロッ
ク)を生成した後に、ビデオエンコーダ20は、係数ブロックを量子化することができる。
量子化は一般に、変換係数を表すために使用されるデータの量をできるだけ減らすために
変換係数が量子化され、さらなる圧縮をもたらすプロセスを指す。
【００５６】
　したがって、予測データおよび残差データを作り出すためのイントラ予測コーディング
またはインター予測コーディングに続いて、また変換係数を作り出すための任意の変換(H
.264/AVCまたは離散コサイン変換DCTにおいて使用される4×4または8×8の整数変換など)
に続いて、変換係数の量子化が実行され得る。量子化は一般に、係数を表すために使用さ
れるデータの量をできるだけ減らすために変換係数が量子化されるプロセスを指す。量子
化プロセスは、係数の一部またはすべてと関連付けられるビット深度を低減し得る。たと
えば、nビット値は、量子化の間にmビット値に丸められることがあり、ここで、nはmより
も大きい。
【００５７】
　ビデオエンコーダ20が係数ブロックを量子化した後に、ビデオエンコーダ20は、量子化
された変換係数を示すシンタックス要素をエントロピー符号化し得る。たとえば、ビデオ
エンコーダ20は、量子化された変換係数を示すシンタックス要素に対してコンテキスト適
応型バイナリ算術コーディング(CABAC)を実行し得る。たとえば、量子化に続いて、量子
化されたデータのエントロピーコーディングが、たとえばコンテンツ適応可変長コーディ
ング(CALVC)、CABAC、または別のエントロピーコーディング方法に従って実行され得る。
エントロピーコーディングのために構成される処理ユニット、または別の処理ユニットが
、量子化された係数のゼロランレングスコーディング、および/または、コーディングブ
ロックパターン(CBP:coded block pattern)値、マクロブロックタイプ、コーディングモ
ード、コーディングされる単位(フレーム、スライス、マクロブロック、またはシーケン
スなど)の最大マクロブロックサイズなどのシンタックス情報の生成などの、他の処理機
能を実行し得る。
【００５８】
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　ビデオエンコーダ20はまた、ブロックに対する符号化コンテキストを決定するように構
成され得る。コンテキストは、たとえば、ピクセル寸法に関して決定され得るブロックの
サイズ、HEVCの例における2N×2N、N×2N、2N×N、N×Nなどの予測単位(PU)のタイプ、2N
×N/2、N/2×2N、2N×1、1×2Nなどの短距離イントラ予測(SDIP)のタイプ、H.264の例に
おけるマクロブロックのタイプ、ブロックのコーディング単位(CU)深度、またはビデオデ
ータのブロックのサイズの他の測定結果などの、ブロックの様々な特性に基づいて決定さ
れ得る。いくつかの例では、ビデオエンコーダ20は、上の隣接ブロック、左の隣接ブロッ
ク、左上の隣接ブロック、右上の隣接ブロック、または他の隣接ブロックのためのイント
ラ予測モードのいずれかまたはすべてに基づいて、コンテキストを決定し得る。いくつか
の例では、ビデオエンコーダ20は、1つまたは複数のブロックのためのイントラ予測モー
ド、ならびに符号化されている現在のブロックのサイズ情報の両方に基づいて、コンテキ
ストを決定する。
【００５９】
　ビデオエンコーダ20は、コーディングされたピクチャの表現および関連するデータを形
成するビットのシーケンスを含むビットストリームを出力し得る。ビットストリームは、
ネットワーク抽象化レイヤ(NAL)ユニットのシーケンスを備え得る。NALユニットは、NAL
ユニット中のデータのタイプを示すものと、必要に応じてエミュレーション防止ビットが
散りばめられているローバイトシーケンスペイロード(RBSP)の形態でそのデータを含むバ
イトとを含む、シンタックス構造である。NALユニットの各々は、NALユニットヘッダを含
み、RBSPを封入する。NALユニットヘッダは、NALユニットタイプコードを示すシンタック
ス要素を含み得る。NALユニットのNALユニットヘッダによって指定されるNALユニットタ
イプコードは、NALユニットのタイプを示す。RBSPは、NALユニット内にカプセル化されて
いる整数個のバイトを含むシンタックス構造であり得る。いくつかの事例では、RBSPは、
0個のビットを含む。
【００６０】
　異なるタイプのNALユニットは、異なるタイプのRBSPをカプセル化し得る。たとえば、
第1のタイプのNALユニットはピクチャパラメータセット(PPS)のためのRBSPをカプセル化
することができ、第2のタイプのNALユニットはコーディングされたスライスのためのRBSP
をカプセル化することができ、第3のタイプのNALユニットはSEIメッセージのためのRBSP
をカプセル化することができ、以下同様である。ビデオコーディングデータのためのRBSP
をカプセル化するNALユニットは(パラメータセットおよびSEIメッセージのためのRBSPと
は対照的に)、ビデオコーディングレイヤ(VCL)NALユニットと呼ばれ得る。パラメータセ
ット(たとえば、ビデオパラメータセット(VPS)、シーケンスパラメータセット(SPS)、ピ
クチャパラメータセット(PPS)など)を含むNALユニットは、パラメータセットNALユニット
と呼ばれ得る。
【００６１】
　ビデオデコーダ30は、ビデオエンコーダ20によって生成されたビットストリームを受信
し得る。加えて、ビデオデコーダ30は、ビットストリームを構文解析して、ビットストリ
ームからシンタックス要素を取得し得る。ビデオデコーダ30は、ビットストリームから取
得されたシンタックス要素に少なくとも一部基づいて、ビデオデータのピクチャを再構築
し得る。ビデオデータを再構築するためのプロセスは、全般に、ビデオエンコーダ20によ
って実行されるプロセスの逆であり得る。たとえば、ビデオデコーダ30は、PUの動きベク
トルを使用して、現在のCUのPUの予測ブロックを決定し得る。加えて、ビデオデコーダ30
は、現在のCUのTUと関連付けられる係数ブロックを逆量子化し得る。ビデオデコーダ30は
、係数ブロックに対して逆変換を実行して、現在のCUのTUと関連付けられる変換ブロック
を再構築し得る。ビデオデコーダ30は、現在CUのPUの予測ブロックのサンプルを、現在CU
のTUの変換ブロックの対応するサンプルに加算することによって、現在CUのコーディング
ブロックを再構築し得る。ピクチャのCUごとにコーディングブロックを再構築することに
よって、ビデオデコーダ30はピクチャを再構築し得る。
【００６２】
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　したがって、本開示のいくつかの例では、ビデオデコーダ30は最終的に、たとえば入力
インターフェース28から、符号化されたビデオデータを受信し得る。本開示のいくつかの
技法によれば、ビデオデコーダ30は、ビデオデータのブロックを符号化するために使用さ
れるイントラ予測モードを表す符号語または他のシンタックスを受信し得る。ビデオデコ
ーダ30は、ビデオエンコーダ20と実質的に同様の方式で、ブロックのコーディングコンテ
キストを決定するように構成され得る。
【００６３】
　上述のように、ビットストリームの特定のNALユニットは、VPS、SPS、およびPPSを含み
得る。いくつかの例では、VPSは、0個以上のコーディングされたビデオシーケンス(CVS:c
oded video sequence)全体に適用されるシンタックス要素を備えるシンタックス構造であ
る。いくつかの例では、SPSは、0個以上のCVS全体に適用されるシンタックス要素を含む
シンタックス構造である。SPSは、SPSが有効であるときに有効であるVPSを特定するシン
タックス要素を含み得る。したがって、VPSのシンタックス要素は、SPSのシンタックス要
素より全般に適用可能であり得る。いくつかの例では、PPSは、各スライスセグメントヘ
ッダにおいて見出されるシンタックス要素により決定されるような0個以上のコーディン
グされたピクチャ全体に適用されるシンタックス要素を含むシンタックス構造である。
【００６４】
　パラメータセット(たとえば、VPS、SPS、PPSなど)は、スライスのスライスヘッダから
直接または間接的に参照される識別情報を含み得る。いくつかの例では、スライスヘッダ
は、現在のスライスセグメントである独立スライスセグメントの、または復号順序におい
て現在の従属スライスセグメントに先行する直近の独立スライスセグメントの、スライス
セグメントヘッダである。そのような例では、スライスセグメントヘッダは、タイル走査
において連続的に順序付けられ単一のNALユニットに含まれている、整数個のコーディン
グツリーユニットである。この参照プロセスは「有効化」として知られている。したがっ
て、ビデオデコーダ30が特定のスライスを復号しているとき、その特定のスライスのスラ
イスヘッダの中のシンタックス要素によって直接または間接的に参照されるパラメータセ
ットは、「有効化されている」と言われる。パラメータセットのタイプに応じて、有効化
は、ピクチャごとに、またはシーケンスごとに行われ得る。たとえば、スライスのスライ
スヘッダは、PPSを特定するシンタックス要素を含み得る。したがって、ビデオコーダが
スライスをコーディングするとき、PPSは有効化され得る。さらに、PPSはSPSを特定する
シンタックス要素を含み得る。したがって、SPSを特定するPPSが有効化されるとき、SPS
は有効化され得る。SPSはVPSを特定するシンタックス要素を含み得る。したがって、VPS
を特定するSPSが有効化されるとき、VPSは有効化される。
【００６５】
　上で簡単に述べたように、ビデオエンコーダ20はCABAC符号化を使用してシンタックス
要素を符号化し得る。CABAC符号化をシンタックス要素に適用するために、ビデオエンコ
ーダ20は、シンタックス要素をバイナリ化して「ビン」と呼ばれる一連の1つまたは複数
のビットを形成し得る。加えて、ビデオエンコーダ20は、コーディングコンテキストを特
定し得る。コーディングコンテキストは、特定の値を有するビンをコーディングすること
の確率を特定し得る。たとえば、コーディングコンテキストは、値0のビンをコーディン
グすることの0.7の確率、および値1のビンをコーディングすることの0.3の確率を示し得
る。コーディングコンテキストを特定した後、ビデオエンコーダ20は、区間を下位の部分
区間および上位の部分区間に分割し得る。部分区間の一方は値0と関連付けられることが
あり、他方の部分区間は値1と関連付けられることがある。部分区間の幅は、特定された
コーディングコンテキストによって関連する値について示される確率に比例し得る。シン
タックス要素のビンが下位の部分区間と関連付けられる値を有する場合、符号化される値
は、下位の部分区間の下方の境界に等しいことがある。シンタックス要素の同じビンが上
位の部分区間と関連付けられる値を有する場合、符号化される値は、上位の部分区間の下
方の境界に等しいことがある。シンタックス要素の次のビンを符号化するために、ビデオ
エンコーダ20は、符号化されるビットの値と関連付けられる部分区間である区間を用いて
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テップを繰り返すとき、ビデオエンコーダ20は、特定されたコーディングコンテキストに
よって示される確率および符号化されるビンの実際の値に基づいて、修正された確率を使
用し得る。いくつかの例では、ビデオエンコーダ20が次のビンのためにこれらのステップ
を繰り返すとき、ビデオエンコーダ20は別のコーディングコンテキストを選択し得る。
【００６６】
　ビデオデコーダ30がCABAC復号をシンタックス要素に対して実行するとき、ビデオデコ
ーダ30は、コーディングコンテキストを特定し得る。ビデオデコーダ30は次いで、区間を
下位の部分区間および上位の部分区間に分割し得る。部分区間の一方は値0と関連付けら
れることがあり、他方の部分区間は値1と関連付けられることがある。部分区間の幅は、
特定されたコーディングコンテキストによって関連する値について示される確率に比例し
得る。符号化された値が下位の部分区間内にある場合、ビデオデコーダ30は、下位の部分
区間と関連付けられる値を有するビンを復号し得る。符号化された値が上位の部分区間内
にある場合、ビデオデコーダ30は、上位の部分区間と関連付けられる値を有するビンを復
号し得る。シンタックス要素の次のビンを復号するために、ビデオデコーダ30は、符号化
された値を含む部分区間である区間を用いて、これらのステップを繰り返し得る。ビデオ
デコーダ30が次のビンのためにこれらのステップを繰り返すとき、ビデオデコーダ30は、
特定されたコーディングコンテキストによって示される確率および復号されたビンに基づ
いて、修正された確率を使用し得る。ビデオデコーダ30は次いで、ビンを非バイナリ化し
てシンタックス要素を復元し得る。
【００６７】
　通常のCABAC符号化をすべてのシンタックス要素に対して実行するのではなく、ビデオ
エンコーダ20は、バイパスCABACコーディングを使用していくつかのビンを符号化し得る
。バイパスCABACコーディングをビンに対して実行することは、通常のCABACコーディング
をビンに対して実行するよりも、計算的にコストがかからない場合がある。さらに、バイ
パスCABACコーディングを実行することは、より高度な並列化およびスループットを可能
にし得る。バイパスCABACコーディングを使用して符号化されたビンは、「バイパスビン
」と呼ばれることがある。バイパスビンを一緒にグループ化することは、ビデオエンコー
ダ20およびビデオデコーダ30のスループットを増大させ得る。バイパスCABACコーディン
グエンジンは、いくつかのビンを単一のサイクルの中でコーディングすることが可能であ
り得るが、通常のCABACコーディングエンジンは、単一のビンしか1つのサイクルの中でコ
ーディングすることが可能ではないことがある。バイパスCABACコーディングエンジンは
、コンテキストを選択せず両方のシンボル(0および1)に対して1/2の確率を前提とし得る
ので、バイパスCABACコーディングエンジンはより簡単であり得る。したがって、バイパ
スCABACコーディングでは、区間はちょうど半分に分割される。
【００６８】
　図2は、ビデオデータのブロックのイントラ予測の例を示す概念図である。イントラ予
測では、ビデオデータのブロック(たとえば、PU)は、空間的に隣接している再構築される
画像サンプルを使用して予測される。画像ブロック40、たとえば16×16の画像ブロックの
ためのイントラ予測の典型的な例が、図2に示されている。イントラ予測を用いると、画
像ブロック40は、選択された予測方向(矢印42により示されるような)に沿った上および左
の隣接する再構築されたサンプル(参照サンプル)により予測される。
【００６９】
　図3は、イントラ予測モードおよび対応するモードインデックスの例を示す概念図であ
る。図3に示されるように、HEVCでは、平面モード(すなわち、平面イントラ予測モード)
、DCモード、および33個の角度モード(すなわち、角度イントラ予測モード)を含めて、ル
ーマブロックのイントラ予測のための35個のモードがある。HEVCにおいて定義されるイン
トラ予測の35個のモードが、以下の表のようにインデックスを付けられる。
【００７０】
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【表１】

【００７１】
　図4は、平面イントラ予測モードに従ってビデオデータのブロックの予測サンプルを生
成するための例示的な技法を示す概念図である。平面モードは通常、最も頻繁に使用され
るイントラ予測モードである。N×Nブロックのために平面予測を実行するために、図4に
示されるように、(x, y)に位置する各サンプルpxyに対して、予測値は、双線形フィルタ
を用いて、4つの特定の隣接する再構築されたサンプル、すなわち参照サンプルを使用し
て計算される。図4に示されるように、4つの参照サンプルは、右上の再構築されたサンプ
ルTR(50)、左下の再構築されたサンプルBL(52)、ならびに現在のサンプルと同じ列(rx,-1
)および行(r-1,y)に位置する2つの再構築されたサンプル(54、56)を含む。平面モードは
、pxy=(N-x-1)・L+(N-y-1)・T+x・TR+・BLとして定式化され得る。この式において、Nは
ブロックの幅および高さである。
【００７２】
　DCモードでは、予測ブロックは単に、隣接する再構築されたサンプルの平均値により埋
められる。たとえば、DCイントラ予測モードを使用してPUの予測ブロックを生成するため
に、ビデオコーダは、PUの予測ブロックの各サンプルを、隣接する再構築されたサンプル
の平均値に等しく設定し得る。一般に、平面イントラ予測モードとDCイントラ予測モード
の両方が、滑らかに変化する画像領域および不変の画像領域をモデル化するために適用さ
れる。
【００７３】
　HEVCは、角度イントラ予測モードに対して33個の異なる予測方向を規定する。与えられ
る各角度イントラ予測に対して、イントラ予測方向が、たとえば図3に従って特定され得
る。図3の例では、イントラ予測モード10は純粋な水平の予測方向に対応し、イントラ予
測モード26は純粋な垂直の予測方向に対応する。
【００７４】
　特定のイントラ予測方向を仮定すると、予測ブロックの各サンプルに対して、その座標
(x, y)がまず、図3の例に示されるように、予測方向に沿って隣接する再構築されたサン
プルの行/列に投影される。(x, y)が2つの隣接する再構築されたサンプルLとRの間の小数
位置αに投影され、(x, y)の予測値がpxy=(1-α)・L+α・Rとして定式化される2タップの
双線形補間フィルタを使用して計算されると仮定する。浮動点演算を避けるために、HEVC
では、上記の計算は実際には整数の算術を使用して、pxy=((32-a)・L+a・R+16)>>5のよう
に近似され、ここでaは32×αに等しい整数である。
【００７５】
　HEVCにおけるイントラモードコーディングでは、各イントラPUに対して、選択されたイ
ントラ予測モードがシグナリングされる。選択されたイントラ予測モードをシグナリング
するために、3つのイントラ予測モードがまず特定され、これらは、実際に選択される可
能性がより高いと想定されており、すなわち最確モード(MPM)である。HEVCでは、candMod
eList[x]、x=0, 1, 2と標識されるMPMが次のように導出される。
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【００７６】
　まず、左隣接モード(candIntraPredModeA)および上隣接モード(candIntraPredModeB)が
、JCTVC-N1003の8.4.2項に従って次にように導出される。
このプロセスへの入力は、現在のピクチャの左上のルーマサンプルに対して相対的に現在
のルーマ予測ブロックの左上のサンプルを指定するルーマ場所(xCb, yCb)である。
1. 隣接場所(xNbA, yNbA)および(xNbB, yNbB)はそれぞれ、(xPb-1, yPb)および(xPb, yPb
-1)に等しく設定される。
2. AまたはBのいずれかにより置き換えられるXに対して、変数candIntraPredModeXは次の
ように導出される。
- 6.4.1項において規定されるようなz走査順序でのブロックのための可用性導出プロセス
が、(xPb, yPb)に等しく設定された場所(xCurr, yCurr)および(xNbX, yNbX)に等しく設定
された隣接場所(xNbY, yNbY)を入力として用いて呼び出され、出力はavailableXに割り当
てられる。
- 候補イントラ予測モードcandIntraPredModeXは次のように導出される。
- availableXがFALSEに等しい場合、candIntraPredModeXはINTRA_DCに等しく設定される
。
- そうではなく、CuPredMode[xNbX][yNbX]がMODE_INTRAに等しくない場合、またはpcm_fl
ag[xNbX][yNbX]が1に等しい場合、candIntraPredModeXはINTRA_DCに等しく設定され、
- そうではなく、XがBに等しくyPb-1が((yPb>>CtbLog2SizeY)<<CtbLog2SizeY)より小さい
場合、candIntraPredModeBはINTRA_DCに等しく設定される。
- それ以外の場合、candIntraPredModeXはIntraPredModeY[xNbX][yNbX]に等しく設定され
る。
【００７７】
　したがって、現在のPUのルーマ予測ブロックの左上のサンプルの左にある隣接サンプル
が利用可能ではない場合、現在のPUのルーマ予測ブロックの左上のサンプルの左にある隣
接サンプルがイントラ予測を使用して予測されない場合、または、現在のPUのルーマ予測
ブロックの左上のサンプルの左にある隣接サンプルがパルス符号変調(PCM)を使用して符
号化される場合、candIntraPredModeAはDCイントラ予測モードに設定される。それ以外の
場合、candIntraPredModeAは、その予測ブロックが現在のPUのルーマ予測ブロックの左上
のサンプルの左にある隣接サンプルを含んでいるPUのイントラ予測モードに設定される。
同様に、PUのルーマ予測ブロックの左上のサンプルの上にある隣接サンプルが利用可能で
はない場合、現在のPUのルーマ予測ブロックの左上のサンプルの上にある隣接サンプルが
イントラ予測を使用して予測されない場合、現在のPUのルーマ予測ブロックの左上のサン
プルの上にある隣接サンプルがPCMを使用して符号化される場合、または、現在のPUのル
ーマ予測ブロックの左上のサンプルの上にある隣接サンプルが現在のPUとは異なるコーデ
ィングツリーブロックの中にある場合、candIntraPredModeBはDCイントラ予測モードに設
定される。それ以外の場合、candIntraPredModeBは、その予測ブロックが現在のPUのルー
マ予測ブロックの左上のサンプルの上にある隣接サンプルを含んでいるPUのルーマイント
ラ予測モードに設定される(すなわち、IntraPredModeY[xNbX][yNbX])。
【００７８】
　そして、JCTVC-N1003の8.4.2項において、導出された左隣接モード(candIntraPredMode
A)および上隣接モード(candIntraPredModeB)を使用して、3つのMPMが次のように導出され
る。
3. x=0...2であるcandModeList[x]が次のように導出される。
- candIntraPredModeBがcandIntraPredModeAに等しい場合、以下が適用される。
- candIntraPredModeAが2より小さい(すなわち、INTRA_PLANARまたはINTRA_DCに等しい)
場合、x=0...2であるcandModeList[x]は次のように導出される。
candModeList[0]=INTRA_PLANAR　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-15)
candModeList[1]=INTRA_DC　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-16)
candModeList[2]=INTRA_ANGULAR26　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-17)
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- それ以外の場合、x=0...2であるcandModeList[x]は次のように導出される。
candModeList[0]=candIntraPredModeA　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-18)
candModeList[1]=2+((candIntraPredModeA+29)%32)　　　　　　　　　　　　 (8-19)
candModeList[2]=2+((candIntraPredModeA-2+1)%32)　　　　　　　　　　　　(8-20)
- それ以外の場合(candIntraPredModeBがcandIntraPredModeAに等しくない)、以下が適用
される。
- candModeList[0]およびcandModeList[1]は次のように導出される。
candModeList[0]=candIntraPredModeA　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-21)
candModeList[1]=candIntraPredModeB　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-22)
- candModeList[0]とcandModeList[1]のいずれもがINTRA_PLANARに等しくない場合、cand
ModeList[2]はINTRA_PLANARに等しく設定され、
- そうではなく、candModeList[0]とcandModeList[1]のいずれもがINTRA_DCに等しくない
場合、candModeList[2]はINTRA_DCに等しく設定され、
- それ以外の場合、candModeList[2]はINTRA_ANGULAR26に等しく設定される。
【００７９】
　3つのMPMが決められた後で、JCTVC-N1003の8.4.2項では、各PUに対して、現在のPUの選
択されたイントラモードが3つのMPMのうちの1つと同じであるかどうかを示すために、1ビ
ットのフラグprev_intra_luma_pred_flag[xPb][yPb]がまずシグナリングされる。
- prev_intra_luma_pred_flag[xPb][yPb]が1としてシグナリングされる場合、すなわち3
つのMPMのうちの1つが現在のPUをコーディングするために選択される場合、どのMPMが現
在のPUをコーディングするために選択されるかを示す、インデックスmpm_idx(0、1、また
は2に等しいことがある)がさらにシグナリングされる。mpm_idxは、切捨て単項符号を使
用してバイナリ化され、コンテキストモデリングを使用せずにバイパスコーディングされ
る。
- それ以外の場合(prev_intra_luma_pred_flag[xPb][yPb]が0としてシグナリングされる)
、すなわち非MPMが現在のPUのために使用される場合、どの非MPMが現在のPUのために選択
されるかを示す、インデックスrem_intra_luma_pred_mode[xPb][yPb]がさらにシグナリン
グされる。rem_intra_luma_pred_mode[xPb][yPb]の値は0、1、...、31であることがあり
、固定長(5ビット)のバイナリ化がバイパスコーディングとともに使用される。
【００８０】
　前に論じられたように、ビデオエンコーダ20は、現在のPUのイントラ予測モードを選択
する。PUのイントラ予測モードを選択するプロセスは、エンコーダ側イントラモード決断
と呼ばれ得る。現在のPUのイントラ予測モードを選択するとき、ビデオエンコーダ20は、
現在のPUのために決定される3つのMPMのうちの1つまたは非MPMイントラ予測モードのうち
の1つを選択し得る。ビデオエンコーダ20が現在のPUのイントラ予測モードとして現在のP
Uのための3つのMPMのうちの1つを選択する場合、ビデオエンコーダ20は、現在のPUのMPM
インデックスをビットストリームにおいてシグナリングし得る。JCTVC-N1003において、
座標(x, y)にある左上のルーマサンプルを有するPUのMPMインデックスは、mpm_ind[x][y]
と表記される。そうではなく、ビデオエンコーダ20が現在のPUのイントラ予測モードとし
て現在のPUのための3つのMPMのうちの1つを選択しない場合、ビデオエンコーダ20は、現
在のPUの非MPMインデックスをビットストリームにおいてシグナリングし得る。JCTVC-N10
03において、座標(x, y)にある左上のルーマサンプルを有するPUの非MPMインデックスは
、rem_intra_pred_mode[x][y]と表記される。さらに、ビデオエンコーダ20は、現在のPU
に対してMPMインデックスがシグナリングされるか非MPMインデックスがシグナリングされ
るかを示すシンタックス要素をビットストリームにおいてシグナリングする。JCTVC-N100
3において、座標(x, y)にある左上のルーマサンプルを有するPUに対するこのシンタック
ス要素は、prev_intra_luma_pred_flag[x][y]と表記される。
【００８１】
　JCTVC-N1003において、MPMインデックスは3つの可能性のある異なる値のみを有し得る
が、非MPMインデックスはより多数の可能性のある値を有し得る。その結果、MPMインデッ
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クスをシグナリングするには、非MPMインデックスよりも少数のビットしか必要とされな
いことがある。
【００８２】
　現在のPUのイントラ予測モードをできる限り効率的に選択するために、HEVC参照ソフト
ウェア(「HM」と呼ばれる)の設計において、いくつかの高速なイントラモード決断方法が
統合されている。HM参照ソフトウェアは、https://hevc.hhi.fraunhofer.de/svn/svn_HEV
CSoftware/tags/HM-14.0/からダウンロードされ得る。
【００８３】
　ルーマブロックに対して35個もの利用可能なイントラ予測モードがあるので、完全なレ
ートひずみの最適化に基づくエンコーダモードの決断は、実際に実施するにはあまりにも
高価であることがある。HMの最新のバージョンでは、イントラモードの決断は2つの段階
として実行される。第1の段階において、N個のイントラモード候補リストがまず、「Sum 
of Absolute Transform Difference」(SATD)として一般に知られているはるかにコストの
低い基準を使用して、大まかに決められる。Nの値はブロックサイズに依存し、HMにおけ
るデフォルトの設定は、4×4および8×8に対してはNが8に等しく、16×16以上のブロック
サイズに対してはNが3に等しいというものである。その後、左隣接モードおよび上隣接モ
ード、すなわち、candIntraPredModeAとcandIntraPredModeBのいずれか、またはこれらの
両方(candIntraPredModeAがcandIntraPredModeBに等しくない場合)が、まだ含まれていな
ければイントラモード候補リストに付加される。第2の段階において、イントラモード候
補リストが高価なレートひずみコスト計算プロセスに与えられ、最終的な最良のイントラ
予測モードが現在のPUに対して決められる。この2段階のイントラモード決断プロセスを
用いると、高価なレートひずみコスト計算に対してはイントラ予測モードの大半がスキッ
プされ、コーディング性能の低下という大きな犠牲を伴わなくても、最良のイントラ予測
モードが選択される。
【００８４】
　Matsuo他、「Improved intra angular prediction by DCT-based interpolation filte
r」、Signal Processing Conference(EUSIPCO)、2012 Proceedings of the 20th Europea
n、pp. 1568-1572. IEEE、2012年においては、4タップのDCTに基づく補間フィルタを4×4
および8×8のブロックサイズに適用することが提案されており、4タップのフィルタが適
用されるときにはイントラ平滑化フィルタもオフにされ、16×16以上のブロックサイズに
対しては、2タップの双線形補間フィルタが適用される。2011年12月6日に出願された、Ma
ani、Ehsan、「Interpolation filter for intra prediction of HEVC」、米国特許出願
第13/312,946号においては、イントラ平滑化フィルタがオフであるときに4タップの補間
フィルタを使用することができるが、この4タップの補間フィルタは、CUBIC補間プロセス
、DCTベースの補間プロセス、またはHermite補間プロセスに基づいて取得され得る。M. G
uo、X. Guo、およびS. Lei、「Improved Intra Mode Coding」、ITU-T SG16 WP3およびIS
O/IEC JTC1/SC29/WG11のJoint Collaborative Team on Video Coding(JCT-VC)、第4回会
合: 大邱、韓国、2011年1月20～28日においては、イントラモードのバイナリ化が、隣接
ブロックのモードに従って事前に定義されたコーディングツリーの集合から適応的に選択
される。
【００８５】
　たとえばHEVC規格に従った、ビデオデータをコーディングするためのイントラ予測のた
めの既存の技法と関連付けられる、いくつかの問題があり得る。たとえば、HEVCにおける
イントラ予測の既存の設計の35個の固定された予測角度は、非常に変わりやすいエッジ方
向の分布を捉えるには非効率であることがある。しかしながら、より多くの予測角度を適
用することは、望ましくないエンコーダの複雑さの増大をもたらし得る。たとえば、HEVC
参照ソフトウェアに基づく65個の予測角度への直接の拡張は、HEVCにおけるイントラ予測
の既存の設計の35個の固定された予測角度と比較して、およそ2倍の数のSATD調査を必要
とすることがある。加えて、HEVCにおいてたとえば3つのMPMを使用する現在のイントラモ
ードコーディングの効率は限られることがあり、それは、その現在のイントラモードコー
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ディングがすべての利用可能なイントラ予測モードの実際の確率分布に正確に対応しない
ことがあるからである。言い換えると、特定のPUのためにHEVCにおいて決定される3つのM
PMは、実際には、その特定のPUのために使用される可能性が最も高いイントラ予測モード
ではないことがある。
【００８６】
　本開示の技法は、たとえばHEVC規格に従ってビデオデータをコーディングするためのイ
ントラ予測のための既存の技法と関連付けられる上で特定された問題、ならびに、イント
ラ予測とビデオのコーディングおよび圧縮という技術分野における他の問題を解決し得る
。以下の箇条書きにされる方法は、個別に適用され得る。代替的に、それらの任意の組合
せが適用され得る。
【００８７】
　本開示のいくつかの態様によれば、3つよりも多くのMPMがイントラ予測モードをシグナ
リングするために使用され得る。たとえば、Mにより表記されるMPMの数の典型的な例は、
4、5、または6であり得る。追加のMPMの使用は、PUのイントラ予測モードをシグナリング
するために非MPMインデックスを使用する可能性を下げ得る。MPMインデックスは通常、非
MPMインデックスよりも少数のビットを使用して表現されるので、追加のMPMの使用はビッ
トストリームのサイズを減らし得る。
【００８８】
　3つよりも多くのMPMがPUのイントラ予測モードをシグナリングするために使用されるい
くつかの例では、ビデオエンコーダ20は、CABACなどのエントロピー符号化プロセスを使
用してMPMインデックスを符号化することができ、ビデオデコーダ30は、CABACなどのエン
トロピー復号プロセスを使用してMPMインデックスを復号することができる。PUのMPMイン
デックスは、MPMのいずれがPUのイントラ予測モードであるかを特定する数値であり得る
。MPMインデックスを符号化するためにエントロピー符号化プロセスを使用することの一
部として、ビデオエンコーダ20はMPMインデックスをバイナリ化し得る。言い換えると、
ビデオエンコーダ20は、MPMインデックスをバイナリ符号へと変換し得る。異なる例では
、ビデオエンコーダ20は、様々なバイナリ化方法を使用して、MPMインデックスをバイナ
リ符号へと変換し得る。たとえば、ビデオコーダは、固定された切捨て単項符号または固
定されたハフマン符号のうちの少なくとも1つを使用してMPMインデックスをバイナリ化し
得る。さらに、いくつかの例では、MPMインデックスをコーディングするとき、バイナリ
化方法は、固定された切捨て単項符号であることがあり、または固定されたハフマン符号
であることがあり、またはコーディングされた隣接イントラモードに基づいて決められる
ことがある。たとえば、ビデオコーダは、1つまたは複数の隣接ブロックをコーディング
するために使用されるイントラ予測モードに基づいて、バイナリ化方法を決定し得る。た
とえば、PUのMPMインデックスに対して、ビデオコーダは、PUと隣り合う1つまたは複数の
隣接ブロックをコーディングするために使用されるイントラ予測モードに基づいて、バイ
ナリ化方法を決定し得る。MPMインデックスをバイナリ化した後、ビデオエンコーダ20は
、バイナリ化されたMPMインデックスをCABAC符号化し、CABAC符号化されたバイナリ化さ
れたMPMインデックスをビットストリームに含め得る。MPMインデックスを復号することの
一部として、ビデオデコーダ30は、ビットストリームからCABAC符号化されたバイナリ化
されたMPMインデックスを取得し、CABAC復号をCABAC符号化されたバイナリ化されたMPMイ
ンデックスに適用してバイナリ化されたMPMインデックスを復元し、MPMインデックスを非
バイナリ化してMPMインデックスを復元し得る。本開示では、「MPMインデックスのビン」
という語句は、バイナリ化されたMPMインデックスのビンを指し得る。
【００８９】
　本開示のいくつかの例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、MPMイン
デックスの1つまたは複数のビンをコーディング(たとえば、CABACコーディング)するとき
、コンテキストモデリングを使用し得る。言い換えると、ビデオエンコーダ20およびビデ
オデコーダ30は、MPMインデックスの1つまたは複数のビンの各それぞれのビンに対して、
それぞれのビンのそれぞれのコーディングコンテキストを選択し得る。ビデオエンコーダ
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20およびビデオデコーダ30は、それぞれのビンのそれぞれのコーディングコンテキストを
使用してそれぞれのビンをコーディングし得る。たとえば、MPMインデックスをコーディ
ングするとき、最初のまたは選択されたN個のコーディングされたビンはコンテキストモ
デルを使用してコーディングされ得るが、コンテキストインデックスはコーディングされ
た隣接イントラ予測モードを使用して決められる。たとえば、現在のピクチャの中のPUの
MPMインデックスに対して、ビデオコーダは、PUに対して現在のピクチャの中で隣り合う1
つまたは複数の隣接PUをコーディングするために使用されるイントラ予測モードに基づい
て、コンテキストインデックスを決定し得る。この例では、Nは整数である。いくつかの
様々な例では、Nは1、2、または3に等しいことがある。したがって、いくつかの例では、
1つまたは複数のコンテキストモデリングされたビンは、MPMインデックスの第1のビンか
らなる。他の例では、1つまたは複数のコンテキストモデリングされたビンは、MPMインデ
ックスの選択されたN個のビンからなり、NはM-Kに等しく設定され、Kは事前に定義された
数である。
【００９０】
　現在のPUのMPMインデックスの1つまたは複数のビンをコーディングするときにビデオエ
ンコーダ20およびビデオデコーダ30がコンテキストモデリングを使用する一例では、コン
テキストインデックスは、左隣接イントラ予測モードおよび上隣接イントラ予測モードの
ケースに依存する。この例のケース0では、左隣接イントラ予測モードおよび上隣接イン
トラ予測モードは同じであり、いずれのイントラ予測モードもDCまたは平面ではない。こ
の例のケース1では、左隣接イントラ予測モードおよび上隣接イントラ予測モードは同じ
であり、これらのイントラ予測モードのうちの少なくとも1つがDCまたは平面である。こ
の例のケース2では、左隣接イントラ予測モードおよび上隣接イントラ予測モードは異な
り、いずれのイントラ予測モードも平面ではない。この例のケース3では、左隣接イント
ラ予測モードおよび上隣接イントラ予測モードは異なり、これらのイントラ予測モードの
うちの少なくとも1つが平面である。左隣接イントラ予測モードおよび上隣接イントラ予
測モードは、現在のPUの左および上のPUのイントラ予測モードであり得る。この例では、
ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、ケースインデックス(たとえば、ケース0
、ケース1、ケース2、またはケース3)からコンテキストインデックス番号にマッピングす
る、事前に定義されたマッピングテーブルに基づいてコンテキストインデックスを計算し
得る。言い換えると、ビデオコーダは、コンテキストインデックスマッピングテーブルに
対するケースインデックスを使用して、ケースインデックスからコンテキストインデック
スを決定し得る。コンテキストインデックス番号は、事前に定義されたコーディングコン
テキストの集合の中のある事前に定義されたコーディングコンテキストを特定し得る。
【００９１】
　したがって、この例では、ビデオコーダがMPMインデックスのコンテキストモデリング
されたビンのコンテキストインデックスを選択するとき、ビデオコーダは、左の隣接ブロ
ックを復号するために使用されるイントラ予測モードと上の隣接ブロックを復号するため
に使用されるイントラ予測モードが同じであり、かつ、左の隣接ブロックを復号するため
に使用されるイントラ予測モードも上の隣接ブロックを復号するために使用されるイント
ラ予測モードもDCまたは平面ではない場合、第1のコンテキストインデックスを選択し得
る。さらに、この例では、ビデオコーダは、左の隣接ブロックを復号するために使用され
るイントラ予測モードと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モー
ドが同じであり、かつ、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モー
ドと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードのうちの少なくと
も1つがDCまたは平面である場合、第2のコンテキストインデックスを選択し得る。この例
では、ビデオコーダは、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モー
ドと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードが異なり、かつ、
左の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードも上の隣接ブロックを
復号するために使用されるイントラ予測モードも平面ではない場合、第3のコンテキスト
インデックスを選択し得る。この例では、ビデオコーダは、左の隣接ブロックを復号する
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ために使用されるイントラ予測モードと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイ
ントラ予測モードが異なり、かつ、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイント
ラ予測モードと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードのうち
の少なくとも1つがDCまたは平面である場合、第4のコンテキストインデックスを選択し得
る。
【００９２】
　いくつかの例では、コンテキストインデックスマッピングテーブルに対する異なるケー
スインデックスが、異なるビンのために使用される。たとえば、ビデオエンコーダ20また
はビデオデコーダ30などのビデオコーダは、MPMインデックスのビン0のためにコンテキス
トインデックスマッピングテーブルに対する第1のケースインデックスを使用し、MPMイン
デックスのビン1のためにコンテキストインデックスマッピングテーブルに対する第2のケ
ースインデックスを使用し、MPMインデックスのビン2のためにコンテキストインデックス
マッピングテーブルに対する第3のケースインデックスを使用し、以下同様であり得る。
この例のコンテキストインデックスマッピングテーブルに対する異なるケースインデック
スは、上で説明されたケース(たとえば、ケース0、ケース1、ケース2、およびケース3)に
異なるコンテキストを割り当て得る。たとえば、前の段落において説明されるマッピング
は、MPMインデックスの第1のビンに適用され得るが、MPMインデックスの第2のビンに対し
ては、ビデオコーダは、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モー
ドと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードが同じであり、か
つ、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードも上の隣接ブロッ
クを復号するために使用されるイントラ予測モードもDCまたは平面ではない場合、第2の
コンテキストインデックスを選択し、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイン
トラ予測モードと上の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードが同
じであり、かつ、左の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードと上
の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ予測モードのうちの少なくとも1つ
がDCまたは平面である場合、第3のコンテキストインデックスを選択し、以下同様であり
得る。
【００９３】
　現在のPUのMPMインデックスの1つまたは複数のビンをコーディングするときにビデオエ
ンコーダ20およびビデオデコーダ30がコンテキストモデリングを使用するいくつかの例で
は、1つだけのコンテキストが最初のまたは選択されたN個のビンの各々をコーディングす
るために適用され、コンテキストは隣接イントラ予測モードに依存しないことがある。た
とえば、そのような例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、MPMインデ
ックスに対してコーディングコンテキスト選択プロセスを一度実行し、MPMインデックス
の後続のビンに対してコーディングコンテキスト選択プロセスを繰り返さない。言い換え
ると、ビデオコーダは、MPMインデックスの1つまたは複数のコンテキストモデリングされ
たビンの各々に対して、共通のコンテキストインデックスを選択し得る。
【００９４】
　上で言及されたように、いくつかの例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ
30は、MPMインデックスのN個のコーディングされたビンをコーディングするとき、コンテ
キストモデリングを使用し得る。1つのそのような例では、Nが(M-K)に等しく設定され、K
は事前に定義された数であり、MはMPMの数である。たとえば、Kは1、2、または3に等しい
ことがある。
【００９５】
　したがって、上の例では、ビデオエンコーダ20は、複数のイントラ予測モードの中から
、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出し得る。この例では、
Mは3より大きい。さらに、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複数のイント
ラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、最確モードインデッ
クスが使用されるか非最確モードインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素が
符号化される。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ予測
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モードであるかを示し、非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ予測モー
ドのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。MPMインデックスま
たは非MPMインデックスのうちの示されるものがMPMインデックスであることに基づいて、
ビデオエンコーダ20は、MPMインデックスの1つまたは複数のコンテキストモデリングされ
たビンの各々に対して、1つまたは複数の隣接ブロックを復号するために使用されるイン
トラ予測モードに基づいて、コンテキストモデリングされたビンのコンテキストインデッ
クスを選択し得る。ビデオエンコーダ20は、選択されたイントラ予測モードに基づいてビ
デオデータのブロックを符号化し得る。
【００９６】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。この例では、選択されたイント
ラ予測モードを示すためにMPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用され
るかを示すシンタックス要素を符号化するために、ビデオエンコーダ20は、PUのイントラ
予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すた
めに、MPMインデックス(たとえば、mpm_idx)が使用されるか、または非MPMインデックス(
たとえば、rem_intra_luma_pred_mode)が使用されるかを示す、シンタックス要素(たとえ
ば、prev_intra_luma_pred_flag)を符号化し得る。ビデオエンコーダ20は、MPMインデッ
クスの1つまたは複数のコンテキストモデリングされたビンの各々に対して、コンテキス
トモデリングされたビンの選択されたコンテキストインデックスを使用してコンテキスト
モデリングされたビンのCABAC符号化を実行し得る。さらに、選択されたイントラ予測モ
ードに基づいてビデオデータのブロックを符号化することの一部として、ビデオエンコー
ダ20は、現在のPUの選択されたイントラ予測モードに基づいて、現在のPUの予測ブロック
を生成し得る。ビデオエンコーダ20は、現在のCUと予測ブロックとの間のピクセル差分を
表す残差データを生成し得る。この例では、ビデオエンコーダ20は、コーディングされた
ピクチャの表現および関連するデータを形成するビットのシーケンスを含むビットストリ
ームを出力することができ、コーディングされたピクチャは現在のピクチャを含む。
【００９７】
　同様に、いくつかの例では、ビデオデコーダ30は、複数のイントラ予測モードの中から
、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出し得る。この例では、
Mは3より大きい。さらに、ビデオデコーダ30は、ビデオデータのブロックのイントラ予測
のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために
、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス
要素を復号し得る。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ
予測モードであるかを示し、非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ予測
モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。MPMインデック
スまたは非MPMインデックスのうちの示されるものがMPMインデックスであることに基づい
て、ビデオデコーダ30は、MPMインデックスの1つまたは複数のコンテキストモデリングさ
れたビンの各々に対して、1つまたは複数の隣接ブロックを復号するために使用されるイ
ントラ予測モードに基づいて、コンテキストモデリングされたビンのコンテキストインデ
ックスを選択し得る。さらに、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モードに基
づいてビデオデータのブロックを再構築し得る。
【００９８】
　たとえば、この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの
中の現在のCUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モー
ドは、現在のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。この例では、選択さ
れたイントラ予測モードを示すためにMPMインデックスが使用されるか非MPMインデックス
が使用されるかを示すシンタックス要素を復号するために、ビデオデコーダ30は、現在の
PUのイントラ予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モ
ードを示すために、MPMインデックス(たとえば、mpm_idx)が使用されるか、または非MPM
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インデックス(たとえば、rem_intra_luma_pred_mode)が使用されるかを示す、シンタック
ス要素(たとえば、prev_intra_luma_pred_flag)をビットストリームから復号し得る。こ
の例では、MPMインデックスの1つまたは複数のコンテキストモデリングされたビンの各々
に対して、ビデオデコーダ30は、コンテキストモデリングされたビンの選択されたコンテ
キストインデックスを使用して、MPMインデックスのコンテキストモデリングされたビン
のCABAC復号を実行し得る。さらに、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデ
ータのブロックを再構築することの一部として、ビデオデコーダ30は、選択されたイント
ラ予測モードを使用して現在のPUの予測ブロックを生成し得る。この例では、ビデオデコ
ーダ30は、CUのPUの予測ブロックのサンプルを、現在のCUのTUの変換ブロックの対応する
サンプルに加算することによって、残差値を使用して現在のCUを再構築し得る。この例で
は、ビデオデコーダ30は、コーディングされたピクチャの表現および関連するデータを形
成するビットのシーケンスを含むビットストリームを受信することができ、コーディング
されたピクチャは現在のピクチャを含む。
【００９９】
　上で簡単に論じられたように、HEVCにおいて規定される3つのMPMを使用するイントラ予
測モードコーディングの効率は限られることがあり、それは、HEVCにおいて規定される3
つのMPMが頻繁に、すべての利用可能なイントラ予測モードの実際の確率分布に正確に対
応しないからである。たとえば、PUのイントラ予測モードが特定の非MPMイントラ予測モ
ードである確率は、PUのイントラ予測モードがHEVCにおいて規定される3つのMPMのうちの
いずれかである確率より高いことがある。
【０１００】
　したがって、本開示のいくつかの例によれば、MPMを導出するとき、代表的なイントラ
予測モードは左の(または上の)隣接列(または行)のために定義され、代表的なイントラ予
測モードは左の(または上の)隣接列からのMPM候補として使用される。たとえば、ビデオ
コーダは、左の隣接列のための代表的なイントラ予測モードを定義し、左の隣接列のため
の代表的なモードをMPM候補として使用し得る。ビデオコーダは、左の隣接ブロックに対
してHEVCにおいて定義されるMPMに加えて、または左の隣接ブロックに対してHEVCにおい
て定義されるMPMの代わりに、左の隣接列のための代表的なモードをMPM候補として使用し
得る(candIntraPredModeA)。その上、ビデオコーダは、上の隣接行のための代表的なイン
トラ予測モードを定義し、上の隣接行のための代表的なモードをMPM候補として使用し得
る。ビデオコーダは、上の隣接ブロックに対してHEVCにおいて定義されるMPMに加えて、
または上の隣接ブロックに対してHEVCにおいて定義されるMPMの代わりに、上の隣接行の
ための代表的なモードをMPM候補として使用し得る(candIntraPredModeB)。
【０１０１】
　左の隣接列は、ピクチャのCUのための現在のPUの現在のサンプルを含むサンプルの列の
、ピクチャにおいてすぐ左のサンプルの列を含み得る。たとえば、左の隣接列は、現在の
PUのすぐ左の各サンプルを含み得る(またはそれらからなり得る)。上の隣接行は、ピクチ
ャのCUのための現在のPUの現在のサンプルを含むサンプルの行の、ピクチャにおいてすぐ
上のサンプルの行を含み得る。たとえば、上の隣接行は、現在のPUのすぐ上の各サンプル
を含み得る(またはそれらからなり得る)。
【０１０２】
　たとえば、ビデオデータを符号化することの一部として、ビデオエンコーダ20は、一部
には、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロックのイントラ予測のため
のM個のMPMを導出することによって、ビデオデータのブロックを符号化し得る。いくつか
の例では、Mは3より大きい。この例では、MPMは、左の隣接列のためのMPMおよび上の隣接
行のためのMPMを含み得る。いくつかの例では、ビデオエンコーダ20は、左の隣接列のた
めの代表的なイントラ予測モードを定義し、左の隣接列のためのMPMとして左の隣接列の
ための代表的なイントラ予測モードを使用する。いくつかの例では、ビデオエンコーダ20
は、上の隣接行のための代表的なイントラ予測モードを定義し、上の隣接行のためのMPM
として上の隣接行のための代表的なイントラ予測モードを使用する。
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【０１０３】
　さらに、ビデオエンコーダ20は、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複数
のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMインデ
ックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を符号
化することができ、MPMインデックスまたは非MPMインデックスのうちの示されるものを符
号化する。たとえば、ビデオエンコーダ20は、ビットストリームがmpm_indexシンタック
ス要素を示すデータを含むかrem_intra_luma_pred_modeシンタックス要素を示すデータを
含むかを示す、prev_intra_luma_pred_flagシンタックス要素を示すデータをビットスト
リームに含め得る。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ
予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外のイントラ予測モード
のうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。ビデオエンコーダ20は
、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化する。
【０１０４】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在のCUの現在
のPUの選択されたイントラ予測モードである。選択されたイントラ予測モードに基づいて
ビデオデータのブロックを符号化するために、ビデオエンコーダ20は、一部には、選択さ
れたイントラ予測モードを使用して現在のPUの予測ブロックを生成することによって、ビ
デオデータのブロックを再構築し得る。さらに、ビデオエンコーダ20は、CUのPUの予測ブ
ロックのサンプルを、現在のCUのTUの変換ブロックの対応するサンプルに加算することに
よって、残差値を使用して現在のCUを再構築し得る。
【０１０５】
　ビデオデータをコーディングするためのイントラ予測のために使用されるべきイントラ
予測モードを選択する類似の例において、ビデオデコーダ30は、一部には、複数のイント
ラ予測モードの中からビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出す
ることによって、ビデオデータのブロックを復号し得る。この例では、Mは3より大きいこ
とがある。MPMは、左の隣接列のためのMPMおよび上の隣接行のためのMPMを含み得る。い
くつかの例では、ビデオデコーダ30は、左の隣接列のための代表的なイントラ予測モード
を定義し、左の隣接列のためのMPMとして左の隣接列のための代表的なイントラ予測モー
ドを使用する。いくつかの例では、ビデオデコーダ30は、上の隣接行のための代表的なイ
ントラ予測モードを定義し、上の隣接行のためのMPMとして上の隣接行のための代表的な
イントラ予測モードを使用する。
【０１０６】
　さらに、ビデオデコーダ30は、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複数の
イントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMインデッ
クスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を復号す
ることができ、最確モードインデックスまたは非最確モードインデックスのうちの示され
るものを復号する。たとえば、ビデオデコーダ30は、ビットストリームからprev_intra_p
red_flagを取得し得る。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイン
トラ予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ
予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。
【０１０７】
　ビデオデコーダ30は次いで、得られる選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオ
ブロックを再構築し得る。この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在
のピクチャの中の現在のCUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイン
トラ予測モードは、現在のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。この例
では、得られる選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオブロックを再構築するこ
との一部として、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モードを使用してビデオ
ブロックの予測ブロックを生成し得る。たとえば、ビデオブロックはCUであることがあり
、ビデオデコーダ30は選択されたイントラ予測モードを使用してCUのPUの予測ブロックを
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生成することがある。さらに、ビデオデコーダ30は、ビデオブロックの対応する残差サン
プルに予測ブロックのサンプルを加算することによって、ビデオブロックの少なくともい
くつかのサンプルを再構築し得る。たとえば、ビデオブロックはCUであることがあり、ビ
デオデコーダ30は予測ブロックのサンプルをCUのTUの1つまたは複数の変換ブロックの中
の対応する残差サンプルに加算し得る。
【０１０８】
　様々な例において、ビデオコーダは、様々な方法で代表的なイントラ予測モードを決定
し得る。一例では、代表的なイントラ予測モードは、隣接ブロックによって使用されるす
べてのイントラ予測モードの関数として定義される。たとえば、最小のPUサイズ(たとえ
ば、4)の単位での、左(または上)の隣接列(または行)の実際に使用されるイントラ予測モ
ードの数がカウントされ、最も頻繁に使用されるものが代表的なイントラ予測モードとし
て定義される。したがって、上の例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は
、左の隣接列の最も頻繁なイントラ予測モードに基づいて左の隣接列の代表的なイントラ
予測モードを定義し、上の隣接行の最も頻繁なイントラ予測モードに基づいて上の隣接列
の代表的なイントラ予測モードを定義し得る。
【０１０９】
　代替的に、カウントは現在のブロックのPUサイズに基づく。たとえば、ビデオコーダは
、(i)最小の予測単位サイズ、または(ii)ビデオデータのブロックの予測単位サイズのう
ちの少なくとも1つに基づいて、隣接ブロックの最も頻繁なイントラ予測モードを決定し
得る。一例では、最小のPUサイズ(たとえば、4×4)の単位に基づいてカウントする代わり
に、現在のブロックの異なるPUに対して異なる単位のサイズが使用され得る。たとえば、
現在のブロックのPUサイズが64×64である場合、カウントは、最小のPUサイズ(4×4)の代
わりに、8×8のPUサイズまたは16×16のPUサイズに基づく。
【０１１０】
　いくつかの例では、代表的なイントラ予測モードは、左(または上)の隣接列(または行)
における選択された隣接ブロックによって使用されるイントラ予測モードのうちの1つと
して定義され得る。たとえば、一番左(上)または一番右(下)のものではない、左(右)の隣
接列(行)の中心の位置にあるサンプル(または最小のPUサイズに等しいブロック)のイント
ラ予測モードは、左(または上)隣接モードの代表的なイントラ予測モードとして定義され
る。さらに、上の例では、隣接ブロックの最も頻繁なイントラ予測モードは、最小の予測
単位サイズ、またはビデオデータのブロックの予測単位サイズのうちの少なくとも1つに
基づいて決定され得る。別の例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、左
の隣接列の中の選択された隣接ブロックによって使用されるイントラ予測モードとして、
左の隣接列の代表的なイントラ予測モードを定義することができ、上の隣接行の中の選択
された隣接ブロックによって使用されるイントラ予測モードとして、上の隣接行の代表的
なイントラ予測モードを定義することができる。
【０１１１】
　上で言及されたように、本開示の特定の例はM個のMPMを許容し、Mは3より大きい。した
がって、本開示のそのような例によれば、ビデオエンコーダ20は、複数のイントラ予測モ
ードの中から、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出し得る。
言い換えると、ビデオエンコーダ20は、複数のイントラ予測モードの中から、ビデオデー
タの現在のピクチャのCUのPUのイントラ予測のためのM個のMPMを導出し得る。この例では
、Mは3より大きい。この例では、Mは、複数のイントラ予測モードの中のイントラ予測モ
ードの総数より小さい。さらに、この例では、ビデオエンコーダ20は、ビデオデータのブ
ロックのイントラ予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予
測モードを示すために、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用される
かを示すシンタックス要素を符号化し得る。この例では、ビデオエンコーダ20は、MPMイ
ンデックスまたは非MPMインデックスのうちの示されるものを符号化し得る。MPMインデッ
クスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示し、非MP
Mインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ予測モードのうちのいずれが選択され
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たイントラ予測モードであるかを示す。ビデオエンコーダ20は、選択されたイントラ予測
モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化し得る。
【０１１２】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。この例では、ビデオエンコーダ
20は、選択されたイントラ予測モードを示すためにMPMインデックスが使用されるか非MPM
インデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を符号化することができ、ビデオエ
ンコーダ20は、PUのイントラ予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択された
イントラ予測モードを示すために、MPMインデックス(たとえば、mpm_idx)が使用されるか
、または非MPMインデックス(たとえば、rem_intra_luma_pred_mode)が使用されるかを示
す、シンタックス要素(たとえば、prev_intra_luma_pred_flag)を符号化することができ
る。さらに、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化
することの一部として、ビデオエンコーダ20は、現在のPUの選択されたイントラ予測モー
ドに基づいて、現在のPUの予測ブロックを生成し得る。ビデオエンコーダ20は、現在のCU
と予測ブロックとの間のピクセル差分を表す残差データを生成し得る。この例では、ビデ
オエンコーダ20は、コーディングされたピクチャの表現および関連するデータを形成する
ビットのシーケンスを含むビットストリームを出力することができ、コーディングされた
ピクチャは現在のピクチャを含む。
【０１１３】
　その上、本開示のそのような例によれば、ビデオデコーダ30は、複数のイントラ予測モ
ードの中から、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出し得る。
この例では、Mは3より大きい。Mは、複数のイントラ予測モードの中のイントラ予測モー
ドの総数より小さいことがある。さらに、この例では、ビデオデコーダ30は、ビデオデー
タのブロックのイントラ予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイン
トラ予測モードを示すために、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用
されるかを示すシンタックス要素を復号し得る。この例では、ビデオデコーダ30は、MPM
インデックスまたは非MPMインデックスのうちの示されるものを復号し得る。ビデオデコ
ーダ30は、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築し
得る。
【０１１４】
　たとえば、この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの
中の現在のCUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モー
ドは、現在のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。この例では、選択さ
れたイントラ予測モードを示すためにMPMインデックスが使用されるか非MPMインデックス
が使用されるかを示すシンタックス要素を復号するために、ビデオデコーダ30は、現在の
PUのイントラ予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モ
ードを示すために、MPMインデックス(たとえば、mpm_idx)が使用されるか、または非MPM
インデックス(たとえば、rem_intra_luma_pred_mode)が使用されるかを示す、シンタック
ス要素(たとえば、prev_intra_luma_pred_flag)をビットストリームから復号し得る。さ
らに、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築するこ
との一部として、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モードを使用して現在の
PUの予測ブロックを生成し得る。この例では、ビデオデコーダ30は、CUのPUの予測ブロッ
クのサンプルを、現在のCUのTUの変換ブロックの対応するサンプルに加算することによっ
て、残差値を使用して現在のCUを再構築し得る。この例では、ビデオデコーダ30は、コー
ディングされたピクチャの表現および関連するデータを形成するビットのシーケンスを含
むビットストリームを受信することができ、コーディングされたピクチャは現在のピクチ
ャを含む。
【０１１５】
　いくつかの例では、M(M>3)個のMPMを決めるとき、HEVCにおいて定義される元の3つのMP
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えば、いくつかの例では、追加の3つのイントラ予測モードが、平面モードおよびDCモー
ドが常にMPMに含まれるように選択され得る。言い換えると、M個のMPMを導出するプロセ
スは、M個のMPMの中に平面モードおよびDCモードを含めることを備え得る。
【０１１６】
　代替的に、いくつかの例では、追加の(M-3個の)イントラ予測モードは、平面モード、D
Cモード、垂直(すなわち、INTRA_ANGULAR26)モード、および/または水平(すなわち、INTR
A_ANGULAR10)モード、および/または対角(すなわち、INTRA_ANGULAR18)モードが常にMPM
に含まれるように選択され得る。言い換えると、M個のMPMを導出するプロセスは、平面モ
ードと、DCモードと、垂直モード、水平モード、または対角モードのうちの少なくとも1
つとを、M個のMPMの中に含めることを備え得る。
【０１１７】
　いくつかの例では、追加の(M-3個の)イントラ予測モードは、最初の3つのMPMにすでに
含まれている角度モードに最も近い角度モードから選択され得る。この例では、「最も近
い」という用語は、イントラ予測モードインデックスの差分、またはイントラ予測モード
インデックスの差分の絶対値、またはイントラ予測角度の差分により測られる。たとえば
、この例では、M個のMPMを導出することの一部として、ビデオコーダ(たとえば、ビデオ
エンコーダ20またはビデオデコーダ30)は3つのMPMを導出することができ、3つのMPMは少
なくとも1つの角度モードを含む。さらに、この例では、ビデオコーダは、少なくとも角
度モードとの類似性に基づいて、1つまたは複数の追加の角度MPMを選択し得る。この例で
は、類似性は、イントラ予測モードインデックスの差またはイントラ予測角度の差のうち
の少なくとも1つに基づいて決定される。
【０１１８】
　本開示のいくつかの例によれば、インデックス値をコーディングするために使用される
ビットの数を減らすために、非MPMインデックスをコーディングするときには、インデッ
クス値をコーディングするために利用されるビットの数のある程度の変動が含まれ得る。
したがって、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30などのビデオコーダは、複数の
イントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すためにMPMインデック
スが使用されているか非MPMインデックスが使用されているかを決定し、非MPMインデック
スが特定されるとき、1つまたは複数の基準が満たされているかどうかに応じて、非MPMイ
ンデックスを表すための固定長符号と非MPMインデックスを表すための可変長符号のいず
れかを使用し得る。様々な例において、ビデオコーダは、異なる方法で様々な基準を決定
し得る。たとえば、基準は、非MPMインデックスが複数のイントラ予測モードの所定の数
の最初の非MPMインデックスのうちの1つである場合、満たされ得る。いくつかの例では、
基準は、非MPMインデックスが所定の数の最後の非MPMインデックスのうちの1つである場
合、満たされる。いくつかの例では、基準は、非MPMインデックスが所定の数の選択され
た非MPMインデックスのうちの1つである場合、満たされる。
【０１１９】
　したがって、本開示の一例によれば、ビデオエンコーダ20は、複数のイントラ予測モー
ドの中から、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個の最確モードを導出し
得る。この例では、Mは3より大きいことがある。さらに、ビデオエンコーダ20は、ビデオ
データのブロックのイントラ予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択された
イントラ予測モードを示すために、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが
使用されるかを示すシンタックス要素を符号化し得る。さらに、この例では、ビデオエン
コーダ20は、選択されたイントラ予測モードを示すために非MPMインデックスが使用され
ることを示すシンタックス要素に基づいて、非MPMインデックスを符号化し得る。この例
では、非MPMインデックスは、非MPMインデックスがある基準を満たす場合には
【０１２０】
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【数３】

【０１２１】
ビットより短い符号語としてビットストリームにおいて符号化されることがあり、それ以
外の場合には
【０１２２】

【数４】

【０１２３】
ビットを有する固定長符号として符号化される。この例では、全体でN個の非MPMインデッ
クスの利用可能な値があり得る。さらに、ビデオエンコーダ20は、選択されたイントラ予
測モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化し得る。本開示では、
【０１２４】
【数５】

【０１２５】
は切り上げ演算を表す。
【０１２６】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードであり得る。さらに、この例では、選択
されたイントラ予測モードを示すためにMPMインデックスが使用されるか非MPMインデック
スが使用されるかを示すシンタックス要素を符号化するために、ビデオエンコーダ20は、
現在のPUに対して複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示
すために、MPMインデックス(たとえば、mpm_idx)が使用されるか、または非MPMインデッ
クス(たとえば、rem_intra_luma_pred_mode)が使用されるかを示す、シンタックス要素(
たとえば、prev_intra_luma_pred_flag)を示すデータをビットストリームに含め得る。さ
らに、いくつかのそのような例では、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデ
ータのブロックを符号化するために、ビデオエンコーダ20は選択されたイントラ予測モー
ドを使用してPUの予測ブロックを生成することができ、ビデオエンコーダ20は現在のCUと
予測ブロックとの間のピクセル差分を表す残差データを生成することができる。いくつか
の例では、ビデオエンコーダ20は、残差データを変換し量子化して、得られた量子化され
た変換係数を表すエントロピー符号化されたシンタックス要素をビットストリームに含め
得る。
【０１２７】
　一例では、基準は、非MPMインデックスが複数のイントラ予測モードの所定の数の最初
の非MPMインデックスのうちの1つである場合、満たされ得る。たとえば、非MPMモードに
対して、エンコーダとデコーダの両方が、利用可能な非MPMモードの各々にインデックス
値を割り当て得る。復号されたインデックス値を用いて、デコーダはどの非MPMモードが
シグナリングされるかを知る。一例では、非MPMインデックスが最初のM個のインデックス
値のうちの1つであるとき、非MPMインデックスは0～(M-1)の範囲内にあり得る。別の例で
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は、基準は、非MPMインデックスが所定の数の最後の非MPMインデックスのうちの1つであ
る場合、満たされ得る。別の例では、基準は、非MPMインデックスが所定の数の選択され
た非MPMインデックスのうちの1つである場合、満たされ得る。
【０１２８】
　同様の例において、ビデオデコーダ30は、複数のイントラ予測モードの中から、ビデオ
データのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出し得る。この例では、Mは3より
大きいことがある。さらに、この例では、ビデオデコーダ30は、ビデオデータのブロック
のイントラ予測のための複数のイントラ予測モードの選択されたイントラ予測モードを示
すために、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシン
タックス要素を復号し得る。前のように、MPMインデックスは、M個の最確モードのうちの
いずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示し、非MPMインデックスは、M個のMP
M以外の複数のイントラ予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであ
るかを示す。さらに、この例では、選択されたイントラ予測モードを示すMPMインデック
スに基づいて、ビデオデコーダ30は非MPMインデックスを復号し得る。この例では、非MPM
インデックスは、非MPMインデックスがある基準を満たす場合には
【０１２９】
【数６】

【０１３０】
ビットより短い符号語としてビットストリームにおいて符号化され、それ以外の場合には
【０１３１】
【数７】

【０１３２】
ビットを有する固定長符号としてビットストリームにおいて符号化される。この例では、
全体でN個の非MPMインデックスの利用可能な値がある。ビデオデコーダ30は、選択された
イントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築し得る。
【０１３３】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードであり得る。さらに、この例では、現在
のPUのイントラ予測のための選択されたイントラ予測モードを示すためにMPMインデック
スが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を復号する
ために、ビデオデコーダ30は、現在のPUの選択されたイントラ予測モードを示すために、
MPMインデックス(たとえば、mpm_idx)が使用されるか、または非MPMインデックス(たとえ
ば、rem_intra_luma_pred_mode)が使用されるかを示す、シンタックス要素(たとえば、pr
ev_intra_luma_pred_flag)をビットストリームから復号し、または別様に取得し得る。さ
らに、いくつかの例では、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロ
ックを再構築することの一部として、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モー
ドを使用して現在のPUの予測ブロックを生成し得る。そのような例では、ビデオデコーダ
30は、CUのPUの予測ブロックのサンプルを、現在のCUのTUの変換ブロックの対応するサン
プルに加算することによって、残差値を使用して現在のCUを再構築し得る。
【０１３４】
　一例では、基準は、非MPMインデックスが複数のイントラ予測モードの所定の数の最初
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の非MPMインデックスのうちの1つである場合、満たされ得る。たとえば、基準は、非MPM
インデックスが複数のイントラ予測モードの最初のX個の非MPMインデックスのうちの1つ
であるということであってよく、Xは整数である。別の例では、基準は、非MPMインデック
スが所定の数の最後の非MPMインデックスのうちの1つである場合、満たされ得る。たとえ
ば、基準は、非MPMインデックスが複数のイントラ予測モードの最後のX個の非MPMインデ
ックスのうちの1つであるということであってよく、Xは整数である。別の例では、基準は
、非MPMインデックスが所定の数の選択された非MPMインデックスのうちの1つである場合
、満たされ得る。たとえば、基準は、非MPMインデックスが複数のイントラ予測モードのX
個の選択された非MPMインデックスのうちの1つであるということであってよく、Xは整数
である。
【０１３５】
　したがって、非MPMインデックスをコーディングするとき、すべての利用可能なN個の非
MPMインデックスが、最初のM個または最後のM個または選択されたM個を除いて、
【０１３６】

【数８】

【０１３７】
ビットを有する固定長符号を使用してコーディングされることがあり、一方、M個のイン
デックス値は、
【０１３８】

【数９】

【０１３９】
ビットよりも短い符号語を使用してシグナリングされる。この例では、MはMPMの数に等し
いことも等しくないこともある。代替的に、すべての利用可能なN個の非MPMインデックス
は、
【０１４０】
【数１０】

【０１４１】
ビットを有する固定長符号を使用してコーディングされる。
【０１４２】
　代替的に、いくつかの例では、非MPMインデックスが水平モードを参照するか垂直モー
ドを参照するかを示す1ビットのフラグがまずコンテキストモデリングとともにシグナリ
ングされ、次いで、どの非MPMが選択されるかを指定するインデックスがさらにシグナリ
ングされる。したがって、この例では、ビデオエンコーダ20は、ビデオデータのブロック
の選択されたイントラ予測モードを示すために非MPMインデックス(たとえば、rem_intra_
luma_pred_mode)が使用されることを示すシンタックス要素(たとえば、prev_intra_luma_
pred_flag)に基づいて、非MPMインデックスが水平モードまたは垂直モードのうちの1つを
参照するかどうかを示す第2のシンタックス要素を符号化し得る。同様に、ビデオデコー
ダ30は、ビットストリームから、非MPMインデックスが使用されることを示すシンタック
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ス要素(たとえば、prev_intra_luma_pred_flag)に基づいて、非MPMインデックスが水平モ
ードまたは垂直モードのうちの1つを参照するかどうかを示す第2のシンタックス要素を復
号し得る。
【０１４３】
　いくつかの例では、イントラ予測モードをシグナリングするために3つよりも多くのMPM
が使用されるとき、エンコーダモードの決断の間、各PUに対して、最初のK個(K≧2)のMPM
が、レートひずみ最適化によって調査されるべき候補イントラ予測モードへと挿入される
。Kの値は、左隣接イントラ予測モードIntraModeLおよび上隣接イントラ予測モードIntra
ModeAが同じであるかどうかに依存し得る。たとえば、K=(IntraModeL==IntraModeA)?2:3
である。言い換えると、この例では、IntraModeLがIntraModeAに等しい場合、Kは2に等し
く設定され、それ以外の場合、3に等しく設定される。
【０１４４】
　いくつかの例では、MPMの数はCUサイズまたはPUサイズに依存し得る。たとえば、MPMの
数はより大きなCUサイズまたはPUサイズに対してはより大きいことがある。代替的に、い
くつかの例では、MPMの数は、シーケンスパラメータセット、ピクチャパラメータセット
、またはスライスヘッダにおいてシグナリングされ得る。
【０１４５】
　本開示のいくつかの例によれば、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30などのビ
デオコーダは、33個よりも多くの角度イントラ予測モードを使用し得る。たとえば、ビデ
オコーダは65個の角度モードを使用し得る。この例では、65個の予測角度(方向)は、補間
が1/32ペル(ピクセル)精度で実行されるように定義され得る。上で論じられたように、PU
が角度イントラ予測モードを使用して符号化されるとき、ビデオコーダは、角度イントラ
予測モードと関連付けられる予測方向に沿ってPUの予測ブロックのサンプルの座標を投影
することによって、2つの再構築された隣接サンプルの間の小数位置を決定し得る。補間
が1/32ペル精度で実行されるとき、31個の等距離の位置が2つの隣り合う再構築された隣
接サンプルの間で定義され、ビデオコーダは、再構築された隣接ピクセルまたは31個の位
置のうちの最も近いものとして、決定された小数位置を設定する。実数直線の代わりに限
られた数の位置を使用することで、補間計算を実行する際に伴う処理を簡略化することが
できる。上で簡単に論じられたように、33個よりも多くの角度イントラ予測モードが利用
可能であるにもかかわらず1/32ペル精度を使用して補間を実行することで、複雑さを同じ
レベルに保ちながら精度を上げることができる。具体的には、高い精度で補間を実行する
ためには、エンコーダとデコーダの両方において多数の異なる補間フィルタが設計され記
憶される必要がある。したがって、たとえば、高い補間精度に対する必要性をなくすこと
によって、ビデオコーダの複雑さ(32個だけの異なる補間フィルタが依然として利用され
ている)は、1/32ペルの補間を使用すると同じままになり得る。
【０１４６】
　したがって、33個よりも多くの角度イントラ予測モードが使用され(たとえば、65個の
角度イントラ予測モードが使用され)、補間が1/32ペルの精度で実行される上の例では、
ビデオデータのブロックを符号化することの一部として、ビデオエンコーダ20は、33個よ
りも多くの角度イントラ予測モードを含む複数のイントラ予測モードの中からビデオデー
タのブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報(たとえば、mpm_i
dxまたはrem_intra_luma_pred_mode)を符号化し得る。この例では、角度イントラ予測モ
ードは、補間が1/32ペル精度で実行されるように定義される。さらに、この例では、ビデ
オエンコーダ20は、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを
符号化し得る。
【０１４７】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。さらに、この例では、ビデオデ
ータのブロックを符号化することの一部として、ビデオエンコーダ20は、現在のPUの予測
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ブロックの各それぞれのサンプルに対して、現在のピクチャの2つの隣接する再構築され
たサンプルの間の小数位置を決定し得る。図5は、角度イントラ予測モードに従ってビデ
オデータのブロックの予測サンプルを生成するための例示的な技法を示す概念図である。
たとえば、図5の例では、ビデオエンコーダ20は、隣接するサンプルLとRの間の小数位置
αを決定し得る。2つの隣接する再構築されたサンプルは現在のPUに隣接する。ビデオエ
ンコーダ20は、選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予測方向に沿って、それ
ぞれのサンプルの座標を、2つの隣接する再構築されたサンプルを含む隣接する再構築さ
れたサンプルの行または列へと投影することによって、小数位置を決定し得る。たとえば
、図5の例では、線60は選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予測方向を示し
、(x, y)はそれぞれのサンプル62の座標である。この例では、ビデオエンコーダ20は、2
つの隣接する再構築されたサンプルの値を使用して決定された小数位置における値を補間
する、補間フィルタを使用してそれぞれのサンプルの予測値を計算し得る。この補間は1/
32ペル精度である。加えて、この例では、ビデオデータを符号化することの一部として、
ビデオエンコーダ20は、現在のブロックと予測ブロックとの間のピクセル差分を表す残差
データを生成し得る。ビデオエンコーダ20は、残差データを変換し量子化して、得られた
量子化された変換係数を表すエントロピー符号化されたシンタックス要素をビットストリ
ームに含め得る。
【０１４８】
　同様に、一例では、ビデオデコーダ30は、複数のイントラ予測モードの中からビデオデ
ータのブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報(たとえば、mpm
_idxまたはrem_intra_luma_pred_mode)を復号し得る。この例では、複数のイントラ予測
モードは、33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含む。角度イントラ予測モードは
、補間が1/32ペル精度で実行されるように定義され得る。ビデオデコーダ30は、選択され
たイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築し得る。
【０１４９】
　したがって、この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャ
の中の現在のCUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モ
ードは、現在のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードであり得る。ビデオデータ
のブロックを再構築することの一部として、現在のPUの予測ブロックの各それぞれのサン
プルに対して、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モードと関連付けられる予
測方向に沿って、それぞれのサンプルの座標を、2つの隣接する再構築されたサンプルを
含む隣接する再構築されたサンプルの行または列へと投影することによって、現在のピク
チャの2つの隣接する再構築されたサンプルの間の小数位置を決定し得る。加えて、ビデ
オデコーダ30は、2つの隣接する再構築されたサンプルの値を使用して決定された小数位
置における値を補間する、補間フィルタを使用してそれぞれのサンプルの予測値を計算し
得る。この例では、この補間は1/32ペル精度である。ビデオデコーダ30は、CUのPUの予測
ブロックのサンプルを、現在のCUのTUの変換ブロックの対応するサンプルに加算すること
によって、残差値を使用して現在のCUのコーディングブロックを再構築し得る。
【０１５０】
　上の例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、33個よりも多くの角度イ
ントラ予測モードを使用し得る。たとえば、複数の角度イントラ予測モードは65個の角度
イントラ予測モードを含み得る。さらに、上の例では、補間フィルタは2タップの双線形
補間フィルタであり得る。いくつかのそのような例では、補間フィルタは次のように定式
化され、
pxy=(1-α)・L+α・R
ここでpxyはそれぞれのサンプルの計算された値であり、LおよびRは2つの再構築された隣
接サンプルの値であり、αは決定された小数位置である。
【０１５１】
　上で示されたように、本開示のいくつかの例によれば、ビデオコーダは33個よりも多く
の角度イントラ予測モードを使用し得る。1つのそのような例では、各PUに対して、N個の
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角度モードだけが使用可能であるように制約され、N個の角度モードは、左および上の隣
接ブロックのコーディングされた情報を使用してすべての利用可能な角度モードから適応
的に選択される。たとえば、この例では、ビデオエンコーダ20は、ピクチャのブロック(
たとえば、PU)を符号化するときに特定の角度イントラ予測モードを選択することを禁止
される(すなわち、選択することを制約される)。この例では、ビデオエンコーダ20は、同
じピクチャの他のブロックを符号化する際に使用するために特定の角度イントラ予測モー
ドがビデオエンコーダ20に対して利用可能であるにもかかわらず、および、その特定の角
度イントラ予測モードが、ブロックを符号化するためにビデオエンコーダ20が使用するこ
とを許可されている角度イントラ予測モードよりも良好な圧縮性能を提供し得るという事
実にもかかわらず、その特定の角度イントラ予測モードを選択することを禁止され得る。
【０１５２】
　したがって、N個の角度イントラ予測モードのみが使用されることが可能である例では
、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、1つまたは複数の隣接ブロックを復号
するために使用されるイントラ予測モードに基づいて、複数の角度イントラ予測モードの
中からN個の角度イントラ予測モードの部分集合を選択し得る。この例では、現在のPUの
選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報は、選択されたイントラ予測モー
ドを示すインデックスを備え得る。この例では、インデックスは
【０１５３】
【数１１】

【０１５４】
ビットからなる固定長符号である。この例では、Nは33などの様々な整数であり得る。
【０１５５】
　いくつかの例では、全体のイントラ予測モードの数はCUサイズまたはPUサイズに依存す
る。たとえば、ビデオコーダ(たとえば、ビデオエンコーダ20またはビデオデコーダ30)は
、CUサイズまたはPUサイズのうちの少なくとも1つに基づいて、複数のイントラ予測モー
ドの中のイントラ予測モードの総数を決定し得る。たとえば、CUサイズまたはPUサイズが
ある特定の閾値未満である場合、ある特定の数未満のインデックス値を有する角度イント
ラ予測モードのみが利用可能である。いくつかの例では、イントラ予測モードの総数は、
SPS、PPS、またはスライスヘッダにおいてシグナリングされ得る。
【０１５６】
　上で論じられたように、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、再構築された
隣接サンプルに補間フィルタを適用して、予測ブロックの中のサンプルの値を決定し得る
。本開示のいくつかの技法によれば、Nタップのイントラ補間フィルタが適用されること
が可能であり、Nは2より大きい。たとえば、Nは3および4であり得る。ビデオエンコーダ2
0またはビデオデコーダ30などのビデオコーダがNタップのイントラ補間フィルタを使用し
て予測ブロックの中のサンプルの値を決定するとき、ビデオコーダは、N個の再構築され
た隣接サンプルの値に基づいて値を計算し得る。Nタップ(N>2)の補間を使用することは、
補間の間により多くの参照サンプル(N個の参照サンプル)を含めることによってより正確
な補間結果を提供し得るので、既存の2タップの補間より有利であり得る。統計的には、
より多くの参照サンプルを使用することは、より複雑度の高いより良好な補間精度をもた
らす。Nタップのイントラ補間フィルタは、同期補間フィルタ、ガウシアン補間フィルタ
、および画像相関モデルを使用して導出される補間フィルタを含み得る。同期フィルタは
、より低い周波数に影響を与えることなく所与のカットオフ周波数より上のすべての周波
数成分を除去し、線形の位相応答を有する。したがって、Nタップの補間フィルタは、同
期補間フィルタ、ガウシアン補間フィルタ、および画像相関モデルを使用して導出される
補間フィルタのうちの少なくとも1つを備え得る。
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【０１５７】
　このようにして、ビデオエンコーダ20は、複数のイントラ予測モードの中からビデオデ
ータのブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を符号化し得る
。たとえば、ビデオエンコーダ20は、現在のPUのためのmpm_idxシンタックス要素またはr
em_intra_luma_pred_modeシンタックス要素をビットストリームにおいてシグナリングし
得る。さらに、ビデオエンコーダ20は、選択されたイントラ予測モードに従って、Nタッ
プのイントラ補間フィルタをビデオデータのブロックの隣接する再構築されたサンプルに
適用することがあり、Nは2より大きい。ビデオエンコーダ20は、Nタップのイントラ予測
フィルタを適用して、フルペルの隣接する再構築されたサンプルの間の位置に対応し得る
、フィルタリングされた隣接する再構築されたサンプルを決定し得る。ビデオエンコーダ
20は、選択されたイントラ予測モードに従って、フィルタリングされた隣接する再構築さ
れたサンプルに基づいてビデオデータのブロックを符号化し得る。たとえば、ビデオエン
コーダ20は、フィルタリングされた隣接する再構築されたサンプルを使用して、予測ブロ
ックを生成し、予測ブロックに基づいてビデオデータのブロックの残差データを生成し得
る。
【０１５８】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。さらに、この例では、現在のPU
の予測ブロックの各それぞれのサンプルに対して、ビデオエンコーダ20は、選択されたイ
ントラ予測モードと関連付けられる予測方向に沿って、それぞれのサンプルの座標を、2
つの隣接する再構築されたサンプルを含む隣接する再構築されたサンプルの行または列へ
と投影することによって、隣接する再構築されたサンプルの集合の2つの隣接する再構築
されたサンプルの間の小数位置を決定し得る。隣接する再構築されたサンプルの集合は、
現在のピクチャの中の現在のPUの上および左にある再構築されたサンプルを含む。さらに
、ビデオエンコーダ20は、Nタップのイントラ予測フィルタを隣接する再構築されたサン
プルに適用して、決定された小数位置における値を補間することによって、それぞれのサ
ンプルの値を計算することができ、ここでNは2より大きい。フィルタリングされた隣接す
る再構築されたサンプルに基づいてビデオデータのブロックを符号化することの一部とし
て、ビデオエンコーダ20は、現在のCUと予測ブロックとの間のピクセル差分を表す残差デ
ータを生成し得る。ビデオエンコーダ20は、残差データを変換し量子化して、得られた量
子化された変換係数を表すエントロピー符号化されたシンタックス要素をビットストリー
ムに含め得る。
【０１５９】
　同様に、ビデオデコーダ30は、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロ
ックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号し得る。たとえば、
ビデオデコーダ30は、mpm_idxシンタックス要素またはrem_intra_luma_pred_modeシンタ
ックス要素をビットストリームから取得し得る。さらに、ビデオデコーダ30は、選択され
たイントラ予測モードに従って、Nタップのイントラ予測フィルタをビデオデータのブロ
ックの隣接する再構築されたサンプルに適用することがあり、Nは2より大きい。さらに、
ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モードに従って、フィルタリングされた隣
接する再構築されたサンプルに基づいてビデオデータのブロックを再構築し得る。
【０１６０】
　この例では、ビデオデータのブロックは、ビデオデータの現在のピクチャの中の現在の
CUであることがあり、ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードは、現在
のCUの現在のPUの選択されたイントラ予測モードである。この例では、現在のPUの予測ブ
ロックの各それぞれのサンプルに対して、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測
モードと関連付けられる予測方向に沿って、それぞれのサンプルの座標を、2つの隣接す
る再構築されたサンプルを含む隣接する再構築されたサンプルの行または列へと投影する
ことによって、隣接する再構築されたサンプルの集合の2つの隣接する再構築されたサン
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プルの間の小数位置を決定し得る。隣接する再構築されたサンプルの集合は、現在のピク
チャの中の現在のPUの上および左にある再構築されたサンプルを含む。ビデオデコーダ30
は、Nタップのイントラ補間フィルタを隣接する再構築されたサンプルに適用して、決定
された小数位置における値を補間することによって、それぞれのサンプルの予測値を計算
することができ、ここでNは2より大きい。この例では、ビデオデータのブロック(たとえ
ば、現在のCU)を再構築することの一部として、ビデオデコーダ30は、CUのPUの予測ブロ
ックのサンプルを、現在のCUのTUの変換ブロックの対応するサンプルに加算することによ
って、残差値を使用して現在のCUのコーディングブロックを再構築し得る。
【０１６１】
　補間フィルタが画像相関モデルを使用して導出されるとき、一般化されたガウシアン関
数に基づく画像相関関数が適用されることがあり、各小数位置に対する補間関数がさらに
少なくとも最小二乗平均推定を使用して導出される。たとえば、画像相関モデルを使用し
て補間フィルタを導出するとき、画像相関モデルがR(i,i)=ρx

|i|・ρy
|j|であり、iおよ

びjが水平軸および垂直軸における2つの画像サンプルの間の距離を示すと仮定すると、ρ

xは水平方向の画像相関係数であり、ρyは垂直方向の画像相関係数であり、ρxとρyの両
方が[0, 1]の範囲内にあることがあり、これは、より大きな画像距離がより小さな相関を
出力することを意味する。別の例では、4つのサンプルa、b、c、およびdがあると仮定す
ると、分数サンプルeが補間されることになる。望ましい補間フィルタ[f0, f1, f2, f3]
を導出するために、補間プロセス[a, b, c, d]*[f0, f1, f2, f3]T=[e]がA*F=Eと書き直
されることがあり、ここでA=[a, b, c, d]、F=[f0, f1, f2, f3]T、かつE=[e]である。最
小二乗平均推定によれば、最適なフィルタFはF*=(AT*A)-1*ATEであり、「(AT*A)-1*ATE」
は仮定される画像相関モデルによって決定され得る。したがって、画像相関モデルを使用
すると、各分数サンプルに対する補間フィルタは、最小二乗平均推定を使用して導出され
得る。
【０１６２】
　したがって、ビデオコーダが画像相関モデルを使用してイントラ補間フィルタを導出す
るいくつかの例では、ビデオコーダは、一般化されたガウシアン関数に基づく画像相関関
数を適用し得る。加えて、ビデオコーダは、最小二乗平均推定を使用して各小数位置に対
して補間関数を導出し得る。
【０１６３】
　いくつかの例では、ビデオコーダがガウシアン補間フィルタを適用するとき、フィルタ
の平滑化の強さを制御するパラメータはブロックサイズに応じて変化し得る。したがって
、そのような例では、イントラ補間フィルタは、ガウシアン補間フィルタを備えることが
あり、ガウシアン補間フィルタの平滑化の強さを制御するパラメータは、ブロックサイズ
に基づいて変化する。たとえば、ガウシアン補間フィルタは次のように定式化されること
があり、
【０１６４】
【数１２】

【０１６５】
ここで、xは小数位置を示し、σは平滑化の強さを制御する。したがって、より大きな値
のσは、平滑化の強さが大きいガウシアン補間フィルタを生成する。
【０１６６】
　さらに、いくつかの例では、ビデオコーダは適用すべき補間フィルタを選択し得る。そ
のような例では、フィルタの選択は、ブロックサイズと、ブロックの内部の相対的なサン
プル位置とに依存し得る。したがって、そのような例では、ビデオコーダは、ブロックサ
イズまたはブロックの内部の相対的なサンプル位置に少なくとも基づいて、イントラ補間
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フィルタを選択し得る。たとえば、異なる補間フィルタの集合、すなわちf1、f2、...fy
が設計されたと仮定すると、異なる補間フィルタが現在のブロックの内部の異なるピクセ
ル位置のために使用され得る。たとえば、補間フィルタf1は現在のブロックの内部のピク
セルの最初の2行のために利用されることがあり、補間フィルタf2はピクセルの残りの行
のために利用されることがある。
【０１６７】
　異なる補間フィルタが単一のブロックのイントラ予測のために利用可能であることがあ
り、補間フィルタの選択は、明示的にシグナリングされることがあり、または、再構築さ
れたサンプル値およびイントラ予測モードを含む隣接する復号された情報から導出される
ことがある。したがって、そのような例では、ビデオコーダは、再構築されたサンプル値
または隣接ブロックのイントラ予測モードのうちの少なくとも1つに基づいてイントラ補
間フィルタを選択し得る。たとえば、異なる補間フィルタの集合、すなわちf1、f2、...f
yが設計されたと仮定すると、異なる補間フィルタが異なるイントラ予測モードのために
使用され得る。たとえば、補間フィルタf1は対角イントラ予測モードのために利用される
ことがあり、補間フィルタf2は垂直イントラ予測モードのために利用されることがある。
【０１６８】
　本開示のいくつかの例によれば、複数のイントラ予測方向が、複数のイントラ予測モー
ドの追加のシグナリングを伴わずに1つのPUに対して許容され得る。たとえば、ビデオデ
コーダ30は、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロック(たとえば、PU)
の選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号し得る。さらに、ビデオ
デコーダ30は、追加のイントラ予測モードを示す追加のシンタックス情報を復号すること
なく、ブロックの1つまたは複数の追加のイントラ予測モードを決定し得る。この例では
、ビデオデコーダ30は、選択されたイントラ予測モードおよび1つまたは複数の追加のイ
ントラ予測モードに従ってビデオデータのブロックを再構築し得る。たとえば、ビデオデ
コーダ30は、CUの残差データに基づくブロックと、選択されたイントラ予測モードおよび
1つまたは複数の追加のイントラ予測モードに基づいて生成されたブロックの予測ブロッ
クとを含む、CUを再構築し得る。
【０１６９】
　複数のイントラ予測方向が複数のイントラ予測モードの追加のシグナリングを伴わずに
1つのPUに対して許可されるいくつかの例では、PUは複数のサブブロックを備え、PU内の
各サブブロックは固有のイントラ予測モードを有し得る。この例では、PU内のサブブロッ
クは4×4のブロックである。このようにして、一例では、上で言及されたビデオデータの
ブロックの1つまたは複数の追加のイントラ予測モードを決定することの一部として、ビ
デオデコーダ30は、追加のイントラ予測モードを示す追加のシンタックス情報を復号する
ことなく、ビデオデータのブロックの複数のサブブロックのそれぞれのイントラ予測モー
ドを決定し得る。さらに、この例では、ビデオデータのブロックを再構築することの一部
として、ビデオデコーダ30は、それぞれの決定されたイントラ予測モードに従ってサブブ
ロックを再構築し得る。
【０１７０】
　さらに、いくつかの例では、1つのサブブロックのイントラ予測方向は、最も近い上ま
たは左の参照ブロックのイントラ予測モードとして導出され得る。このようにして、ビデ
オデータのブロックの複数のサブブロックのそれぞれのイントラ予測モードを決定するこ
との一部として、ビデオデコーダ30は、サブブロックの少なくとも1つのそれぞれのイン
トラ予測モードを、最も近い上または左の参照ブロックのイントラ予測モードとして導出
し得る。いくつかの例では、現在のPUの各サブブロックに対して、予測は2つの予測方向
の加重和であり、2つの予測方向は上の参照行および左の参照列の中の最も近いブロック
から来る。このようにして、ビデオデータのブロックの複数のサブブロックのそれぞれの
イントラ予測モードを決定することの一部として、ビデオデコーダ30は、サブブロックの
少なくとも1つのそれぞれのイントラ予測モードを、上の参照ブロックと左の参照ブロッ
クの一方または両方に基づいて導出し得る。
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【０１７１】
　同様に、ビデオデータを符号化するプロセスの一部として、ビデオエンコーダ20は、複
数のイントラ予測モードの中からビデオデータのブロック(たとえば、PU)の選択されたイ
ントラ予測モードを示すシンタックス情報を符号化し得る。ビデオエンコーダ20は、追加
のイントラ予測モードを示す追加のシンタックス情報を符号化することなく、ビデオデー
タのブロックの1つまたは複数の追加のイントラ予測モードを決定し得る。ビデオエンコ
ーダ20は、選択されたイントラ予測モードおよび1つまたは複数の追加のイントラ予測モ
ードに従ってビデオデータのブロックを符号化し得る。いくつかの例では、ビデオデータ
のブロックの1つまたは複数の追加のイントラ予測モードを決定することの一部として、
ビデオエンコーダ20は、追加のイントラ予測モードを示す追加のシンタックス情報を符号
化することなくビデオデータのブロックの複数のサブブロックのそれぞれのイントラ予測
モードを決定することができ、ビデオデータのブロックを符号化することの一部として、
ビデオエンコーダ20は、それぞれの決定されたイントラ予測モードに従ってサブブロック
を符号化することができる。いくつかの例では、ビデオデータのブロックの複数のサブブ
ロックのそれぞれのイントラ予測モードを決定することの一部として、ビデオエンコーダ
20は、サブブロックの少なくとも1つのそれぞれのイントラ予測モードを、最も近い上ま
たは左の参照ブロックのイントラ予測モードとして導出し得る。いくつかの例では、ビデ
オデータのブロックの複数のサブブロックのそれぞれのイントラ予測モードを決定するこ
との一部として、ビデオエンコーダ20は、サブブロックの少なくとも1つのそれぞれのイ
ントラ予測モードを、上の参照ブロックと左の参照ブロックの一方または両方に基づいて
導出し得る。
【０１７２】
　上で言及されたように、ビデオエンコーダ20は、PUのためにどのイントラ予測モードを
選択すべきかを決めるためのプロセスを実行し得る。HEVCにおける35個すべての利用可能
なイントラ予測モードに対して完全なレートひずみ最適化プロセスを実行することは、い
くつかの事例では現実的ではないことがあるので、ビデオエンコーダ20は、「Sum of Abs
olute Transform Difference」(SATD)基準を使用してイントラ予測モードを調査すること
によって、N個のイントラ予測モード候補のリストを決定し得る。本開示のいくつかの例
のように、35個よりも多くのイントラ予測モードが利用可能であるときには、SATD基準を
使用してイントラ予測モードを調査することすらも、過剰に時間がかかるものになること
があり、またはリソース集約的になることがある。
【０１７３】
　したがって、本開示の例によれば、ビデオエンコーダ20におけるイントラ角度予測のた
めのSATD調査の数を減らすために、たとえば大きく減らすために、K段階のSATD調査方式
が提案される。この例では、Kは2より大きい。この例では、SATD調査の各段階に対して、
イントラ予測角度の事前に定義された部分集合から来る、選択された数のイントラ予測モ
ードだけが、SATDコストを用いて調査され得る。たとえば、SATD調査の第1の段階におい
て、ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モードの事前に定義された部分集合からのイン
トラ予測角度の各々をSATDコストを用いて調査することができ、最良のN個のイントラ予
測モードを決めることができる。この例では、Nはブロックサイズに応じた事前に定義さ
れた定数値である。その後、SATD調査の各々の残っている段階に対して、ビデオエンコー
ダ20は、予測角度の差分に関して、前の段階において決められた最良のN個のイントラ予
測モードに近いイントラ予測角度だけを、SATDコストを用いて調査し、ビデオエンコーダ
20は、次の段階のための最良のN個のイントラ予測モードを決める。
【０１７４】
　一例では、提案される65個の角度モードが適用されるとき、ビデオエンコーダ20は、イ
ントラ予測モードのいずれがエンコーダ側でより効率的なコスト基準(たとえば、レート
ひずみ(R-D)コスト)を用いてさらに検査されるかを決めるために、2段階のSATD調査方式
を適用する。第1の段階において、ビデオエンコーダ20は、平面モード、DCモード、およ
び33個の角度モードを含む、HEVCにおいて定義される元の35個のイントラ予測モードのみ
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を、SATDコストを用いて調査し、次いで最良のN個の(NはHEVC参照ソフトウェアにおいて
使用されるものと同じであり得る)イントラ予測モードが決められる。第2の段階において
、ビデオエンコーダ20はさらに、最良のN個の角度モードの直接の近隣である、すなわち
直接隣り合う(角度モードインデックス±1)、イントラ角度モードのみを、SATDコストを
用いて調査する。ビデオエンコーダ20は、最終的な裁量のN個のイントラ予測モードを、R
-Dコストを用いてさらに調査すると決め得る。
【０１７５】
　したがって、いくつかの例では、ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モードの第1の
部分集合の各々に従って、ビデオデータのブロックを符号化するためのそれぞれのSATDコ
ストを決定し得る。加えて、ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モードの第1の部分集
合の決定されたSATDコストに基づいて、イントラ予測モードの第2の部分集合を決定し得
る。ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モードの第2の部分集合の各々に従って、ビデ
オデータのブロックを符号化するためのそれぞれのSATDコストを決定し得る。さらに、ビ
デオエンコーダ20は、イントラ予測モードの第1の部分集合および第2の部分集合の決定さ
れたSATDコストに基づいて、イントラ予測モードのうちの1つを選択し得る。ビデオエン
コーダ20は、イントラ予測モードのうちの選択された1つに従ってビデオデータのブロッ
クを符号化し得る。
【０１７６】
　この例では、イントラ予測モードの第1の部分集合の決定されたSATDコストに基づいて
イントラ予測モードの第2の部分集合を決定することの一部として、ビデオエンコーダ20
は、下からN番目までの決定されたSATDコストを有する、イントラ予測モードの第1の部分
集合のうちのN個のイントラ予測モードを特定し得る。ビデオエンコーダ20は、イントラ
予測モードの第2の部分集合に、特定されたN個のイントラ予測モードのイントラ予測角度
に近いイントラ予測角度を有するイントラ予測モードを含め得る。イントラ予測モードの
第2の部分集合に特定されたN個のイントラ予測モードのイントラ予測角度に近いイントラ
予測角度を有するイントラ予測モードを含めることの一部として、ビデオエンコーダ20は
、イントラ予測モードの第2の部分集合に、特定されたN個のイントラ予測モードのイント
ラ予測角度に隣り合うイントラ予測角度を有するイントラ予測モードを含め得る。
【０１７７】
　さらに、いくつかの例では、イントラ予測モードの第1の部分集合および第2の部分集合
の決定されたSATDコストに基づいてイントラ予測モードの1つを選択することの一部とし
て、ビデオエンコーダ20は、下からN番目までの決定されたSATDコストを有する、イント
ラ予測モードの第1の部分集合および第2の部分集合のうちのN個のイントラ予測モードを
特定し得る。この例では、ビデオエンコーダ20は、特定されたN個のイントラ予測モード
の各々のそれぞれのレートひずみコストを決定し得る。その上、この例では、ビデオエン
コーダ20は、決定されたレートひずみコストに基づいて、特定されたN個のイントラ予測
モードの1つを選択し得る。
【０１７８】
　SATD調査に関する本開示の例では、Nの値はビデオデータのブロックのブロックサイズ
に依存する。さらに、いくつかのそのような例では、イントラ予測モードの第1の部分集
合は、平面イントラ予測モード、DCイントラ予測モード、および33個の角度予測モードを
含み得る。
【０１７９】
　SATD調査に関する本開示のいくつかの例では、イントラ予測モードの第1の部分集合お
よび第2の部分集合は、イントラ予測モードのK個の部分集合のうちの第1の部分集合およ
び第2の部分集合を備え、Kは2以上である。そのような例では、イントラ予測モードのK個
の部分集合の現在の各部分集合に対して、ビデオエンコーダ20は、イントラ予測モードの
現在の部分集合の各イントラ予測モードに従って、ビデオデータのブロックを符号化する
ためのそれぞれのSATDコストを決定し得る。加えて、ビデオエンコーダ20は、イントラ予
測モードの現在の部分集合の決定されたSATDコストに基づいて、イントラ予測モードのK
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個の部分集合の次の部分集合を決定し得る。
【０１８０】
　図6は、本開示の技法を実装し得る例示的なビデオエンコーダ20を示すブロック図であ
る。図6は説明のために提供され、本開示において広く例示され説明されるような技法の
限定と見なされるべきでない。本開示の技法は、様々なコーディング規格または方法のい
ずれにも適用可能であり得る。
【０１８１】
　図6の例では、ビデオエンコーダ20は、予測処理ユニット100、ビデオデータメモリ101
、残差生成ユニット102、変換処理ユニット104、量子化ユニット106、逆量子化ユニット1
08、逆変換処理ユニット110、再構築ユニット112、フィルタユニット114、復号ピクチャ
バッファ116、およびエントロピー符号化ユニット118を含む。予測処理ユニット100は、
インター予測処理ユニット120およびイントラ予測処理ユニット126を含む。インター予測
処理ユニット120は、動き推定(ME)ユニット122および動き補償(MC)ユニット124を含む。
他の例では、ビデオエンコーダ20は、より多数の、より少数の、または異なる機能構成要
素を含み得る。
【０１８２】
　ビデオデータメモリ101は、ビデオエンコーダ20の構成要素によって符号化されるべき
ビデオデータを記憶し得る。ビデオデータメモリ101に記憶されるビデオデータは、たと
えば、ビデオソース18から取得され得る。復号ピクチャバッファ116は、たとえば、イン
トラコーディングモードまたはインターコーディングモードにおいて、ビデオエンコーダ
20によってビデオデータを符号化する際に使用するための参照ビデオデータを記憶する参
照ピクチャメモリであり得る。ビデオデータメモリ101および復号ピクチャバッファ116は
、シンクロナスDRAM(SDRAM)を含むダイナミックランダムアクセスメモリ(DRAM)、磁気抵
抗性RAM(MRAM)、抵抗性RAM(RRAM(登録商標）)、または他のタイプのメモリデバイスなど
の、様々なメモリデバイスのいずれかによって形成され得る。ビデオデータメモリ101お
よび復号ピクチャバッファ116は、同じメモリデバイスまたは別個のメモリデバイスによ
って提供され得る。
【０１８３】
　ビデオエンコーダ20は、ビデオデータを受信し得る。ビデオエンコーダ20は、ビデオデ
ータのピクチャのスライスの中の各CTUを符号化し得る。CTUの各々は、ピクチャの、等し
いサイズのルーマコーディングツリーブロック(CTB)、および対応するCTBと関連付けられ
得る。CTUを符号化することの一部として、予測処理ユニット100は、4分木区分を実行し
て、CTUのCTBを次第に小さくなるブロックに分割し得る。より小さいブロックは、CUのコ
ーディングブロックであり得る。たとえば、予測処理ユニット100は、CTUと関連付けられ
るCTBを4つの等しいサイズのサブブロックに区分することができ、サブブロックの1つま
たは複数を4つの等しいサイズのサブサブブロックに区分することができ、以下同様であ
る。
【０１８４】
　ビデオエンコーダ20は、CTUのCUを符号化して、CUの符号化された表現(すなわち、コー
ディングされたCU)を生成し得る。CUを符号化することの一部として、予測処理ユニット1
00は、CUの1つまたは複数のPUの間でCUと関連付けられるコーディングブロックを区分し
得る。したがって、各PUは、ルーマ予測ブロックおよび対応するクロマ予測ブロックと関
連付けられ得る。ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、様々なサイズを有する
PUをサポートし得る。上に示されたように、CUのサイズは、CUのルーマコーディングブロ
ックのサイズを指すことがあり、PUのサイズは、PUのルーマ予測ブロックのサイズを指す
ことがある。特定のCUのサイズが2N×2Nであると仮定すると、ビデオエンコーダ20および
ビデオデコーダ30は、イントラ予測に対して2N×2NまたはN×NというPUサイズ、およびイ
ンター予測に対して2N×2N、2N×N、N×2N、N×N、または類似の、対称のPUサイズをサポ
ートし得る。ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30はまた、インター予測に対して
、2N×nU、2N×nD、nL×2N、およびnR×2NというPUサイズのための非対称区分をサポート
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し得る。
【０１８５】
　インター予測処理ユニット120は、インター予測をCUの各PUに対して実行することによ
って、PUの予測データを生成し得る。PUの予測データは、PUの予測ブロックおよびPUの動
き情報を含み得る。イントラ予測処理ユニット126は、イントラ予測をPUに対して実行す
ることによって、PUの予測データを生成し得る。PUの予測データは、PUの予測ブロックお
よび様々なシンタックス要素を含み得る。イントラ予測処理ユニット126は、Iスライス、
Pスライス、およびBスライスの中のPUに対して、イントラ予測を実行し得る。
【０１８６】
　イントラ予測をPUに対して実行するために、イントラ予測処理ユニット126は、複数の
イントラ予測モードを使用して、PUの予測ブロックの複数の集合を生成し得る。特定のイ
ントラ予測モードを使用してイントラ予測を実行するとき、イントラ予測処理ユニット12
6は、近隣ブロックからのサンプルの特定の集合を使用してPUの予測ブロックを生成し得
る。PU、CU、およびCTUに対して左から右、上から下への符号化順序を仮定すると、隣接
ブロックは、PUの予測ブロックの上、右上、左上、または左であってよい。イントラ予測
処理ユニット126は、本明細書において説明されるように、様々な数のイントラ予測モー
ド、たとえば、DC予測モード、平面予測モード、または対角/角度予測モードを使用し得
る。いくつかの例では、イントラ予測モードの数は、PUの予測ブロックのサイズに依存し
得る。
【０１８７】
　予測処理ユニット100は、PUのためにインター予測処理ユニット120によって生成される
予測データ、またはPUのためにイントラ予測処理ユニット126によって生成される予測デ
ータの中から、CUのPUの予測データを選択し得る。いくつかの例では、予測処理ユニット
100は、予測データの集合のレート/ひずみの尺度に基づいて、CUのPUの予測データを選択
する。選択される予測データの予測ブロックは、選択予測ブロックと本明細書で呼ばれる
ことがある。
【０１８８】
　残差生成ユニット102は、CUのルーマコーディングブロック、Cbコーディングブロック
、およびCrコーディングブロック、ならびにCUのPUの選択された予測ルーマブロック、選
択された予測Cbブロック、および選択された予測Crブロックに基づいて、CUのルーマ残差
ブロック、Cb残差ブロック、およびCr残差ブロックを生成し得る。たとえば、残差生成ユ
ニット102は、残差ブロックの中の各サンプルがCUのコーディングブロックの中のサンプ
ルとCUのPUの対応する選択された予測ブロックの中の対応するサンプルとの間の差分に等
しい値を有するように、CUの残差ブロックを生成し得る。
【０１８９】
　変換処理ユニット104は、4分木区分を実行して、CUの残差ブロックをCUのTUと関連付け
られる変換ブロックに区分し得る。したがって、TUは、ルーマ変換ブロックおよび2つの
対応するクロマ変換ブロックと関連付けられ得る。CUのTUのルーマ変換ブロックおよびク
ロマ変換ブロックのサイズおよび位置は、CUのPUの予測ブロックのサイズおよび位置に基
づいてもよく、基づかなくてもよい。
【０１９０】
　変換処理ユニット104は、1つまたは複数の変換をTUの変換ブロックに適用することによ
って、CUのTUごとに変換係数ブロックを生成し得る。変換処理ユニット104は、TUと関連
付けられた変換ブロックに様々な変換を適用し得る。たとえば、変換処理ユニット104は
、離散コサイン変換(DCT)、方向変換、または概念的に類似の変換を、変換ブロックに適
用し得る。いくつかの例では、変換処理ユニット104は、変換ブロックに変換を適用しな
い。そのような例では、変換ブロックは変換係数ブロックとして扱われてよい。
【０１９１】
　量子化ユニット106は、係数ブロックの中の変換係数を量子化し得る。量子化プロセス
は、変換係数の一部またはすべてと関連付けられるビット深度を低減し得る。たとえば、
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nビットの変換係数は、量子化においてmビットの変換係数に切り捨てられてよく、nはmよ
りも大きい。量子化ユニット106は、CUと関連付けられる量子化パラメータ(QP)値に基づ
いて、CUのTUと関連付けられる係数ブロックを量子化し得る。ビデオエンコーダ20は、CU
と関連付けられるQP値を調整することによって、CUと関連付けられた係数ブロックに適用
される量子化の程度を調整し得る。量子化が情報の損失をもたらすことがあり、したがっ
て、量子化された変換係数の精度は元の精度よりも低いことがある。
【０１９２】
　逆量子化ユニット108および逆変換処理ユニット110は、それぞれ、逆量子化および逆変
換を係数ブロックに適用して、係数ブロックから残差ブロックを再構築し得る。再構築ユ
ニット112は、予測処理ユニット100によって生成された1つまたは複数の予測ブロックか
らの対応するサンプルに、再構築された残差ブロックを加算して、TUと関連付けられ再構
築された変換ブロックを生成し得る。このようにしてCUのTUごとに変換ブロックを再構築
することによって、ビデオエンコーダ20は、CUのコーディングブロックを再構築し得る。
【０１９３】
　フィルタユニット114は、1つまたは複数のデブロッキング動作を実行して、CUと関連付
けられるコーディングブロックにおけるブロッキングアーティファクトを低減し得る。フ
ィルタユニット114が1つまたは複数のデブロッキング動作を再構築されたコーディングブ
ロックに対して実行した後、復号ピクチャバッファ116は、再構築されたコーディングブ
ロックを記憶し得る。インター予測処理ユニット120は、インター予測を他のピクチャのP
Uに対して実行するために、再構築されたコーディングブロックを含む参照ピクチャを使
用し得る。加えて、イントラ予測処理ユニット126は、CUと同じピクチャの中の他のPUに
対してイントラ予測を実行するために、復号ピクチャバッファ116の中の再構築されたコ
ーディングブロックを使用し得る。
【０１９４】
　エントロピー符号化ユニット118は、ビデオエンコーダ20の他の機能構成要素からデー
タを受け取り得る。たとえば、エントロピー符号化ユニット118は、係数ブロックを量子
化ユニット106から受け取ることができ、シンタックス要素を予測処理ユニット100から受
け取ることができる。エントロピー符号化ユニット118は、エントロピー符号化されたデ
ータを生成するために、1つまたは複数のエントロピー符号化動作をデータに対して実行
し得る。たとえば、エントロピー符号化ユニット118は、コンテキスト適応型可変長コー
ディング(CAVLC)動作、CABAC動作、可変長-可変長(V2V)コーディング動作、シンタックス
ベースコンテキスト適応型バイナリ算術コーディング(SBAC)動作、確率間隔区分エントロ
ピー(PIPE)コーディング動作、指数ゴロム符号化動作、または別のタイプのエントロピー
符号化動作を、データに対して実行し得る。ビデオエンコーダ20は、エントロピー符号化
ユニット118によって生成された、エントロピー符号化されたデータを含むビットストリ
ームを出力し得る。
【０１９５】
　ビデオエンコーダ20は、本開示において説明される技法のいずれかを実行するように構
成されるビデオエンコーダの例である。本開示の1つまたは複数の技法によれば、ビデオ
エンコーダ20内の1つまたは複数のユニットは、ビデオ符号化プロセスの一部として本明
細書において説明される技法を実行し得る。たとえば、イントラ予測処理ユニット126お
よび/またはエントロピー符号化ユニット118は、ビデオ符号化プロセスの一部として本明
細書において説明される技法を実行するように構成され得る。いくつかの例では、イント
ラ予測処理ユニット126は、イントラ予測モードおよび/もしくはイントラ予測のためのMP
Mを導出または選択するための本明細書において説明される技法、多数のMPMおよび/また
は角度モードを使用する技法、ならびに、Nタップのイントラ補間フィルタを適用するた
めの技法を実行するように構成されることがあり、Nは2より大きい。イントラ予測処理ユ
ニット126は、ブロックごとの複数のイントラ予測方向、たとえばブロックのサブブロッ
クに対するそれぞれの方向を可能にするための本明細書において説明される技法を実行す
るように構成されることがあり、この技法は、複数のイントラ予測モードの追加のシグナ
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リングを必要としないことがある。
【０１９６】
　イントラ予測処理ユニット126は、選択されたイントラ予測モードおよび/またはイント
ラ予測のためのMPMインデックスなどの、シンタックス情報をエントロピー符号化ユニッ
ト118に提供し得る。イントラ予測処理ユニット126および/またはエントロピー符号化ユ
ニット118は、イントラ予測に関するシンタックス情報、たとえば、選択されたイントラ
予測モードおよび/またはイントラ予測のためのMPMインデックスを、ビデオデコーダ30に
よって復号され得る符号化されたビデオビットストリームにおいて符号化またはシグナリ
ングするための、本明細書において説明される技法を実施するように構成され得る。
【０１９７】
　図7は、本開示の技法を実施するように構成される例示的なビデオデコーダ30を示すブ
ロック図である。図7は説明のために提供され、広く例示されるとともに本開示において
説明されるような技法を限定するものではない。本開示の技法は、様々なコーディング規
格または方法に適用可能であり得る。
【０１９８】
　図7の例では、ビデオデコーダ30は、エントロピー復号ユニット150、ビデオデータメモ
リ151、予測処理ユニット152、逆量子化ユニット154、逆変換処理ユニット156、再構築ユ
ニット158、フィルタユニット160、および復号ピクチャバッファ162を含む。予測処理ユ
ニット152は、動き補償ユニット164およびイントラ予測処理ユニット166を含む。他の例
では、ビデオデコーダ30は、より多数の、より少数の、または異なる機能構成要素を含み
得る。
【０１９９】
　ビデオデータメモリ151は、ビデオデコーダ30の構成要素によって復号されるべき符号
化されたビデオビットストリームなどのビデオデータを記憶し得る。ビデオデータメモリ
151に記憶されるビデオデータは、たとえば、コンピュータ可読媒体16から、たとえば、
カメラなどのローカルビデオソースから、ビデオデータの有線ネットワーク通信もしくは
ワイヤレスネットワーク通信を介して、または物理データ記憶媒体にアクセスすることに
よって、取得され得る。ビデオデータメモリ151は、符号化されたビデオビットストリー
ムからの符号化されたビデオデータを記憶するコーディングピクチャバッファ(CPB)を形
成し得る。復号ピクチャバッファ162は、たとえば、イントラコーディングモードまたは
インターコーディングモードにおいて、ビデオデコーダ30によってビデオデータを復号す
る際に使用するための参照ビデオデータを記憶する参照ピクチャメモリであり得る。ビデ
オデータメモリ151および復号ピクチャバッファ162は、シンクロナスDRAM(SDRAM)を含む
ダイナミックランダムアクセスメモリ(DRAM)、磁気抵抗性RAM(MRAM)、抵抗性RAM(RRAM(登
録商標）)、または他のタイプのメモリデバイスなどの、様々なメモリデバイスのいずれ
かによって形成され得る。ビデオデータメモリ151および復号ピクチャバッファ162は、同
じメモリデバイスまたは別個のメモリデバイスによって提供され得る。
【０２００】
　ビデオデータメモリ151によって形成されるコーディングピクチャバッファ(CPB)は、ビ
ットストリームの符号化されたビデオデータ(たとえば、NALユニット)を受信および記憶
し得る。エントロピー復号ユニット150は、ビデオデータメモリ151によって形成されるCP
BからNALユニットを受け取り、NALユニットを構文解析してビットストリームからシンタ
ックス要素を取得し得る。エントロピー復号ユニット150は、NALユニットの中のエントロ
ピー符号化されたシンタックス要素をエントロピー復号し得る。予測処理ユニット152、
逆量子化ユニット154、逆変換処理ユニット156、再構築ユニット158、およびフィルタユ
ニット160は、ビットストリームから抽出されたシンタックス要素に基づいて、復号され
たビデオデータを生成し得る。
【０２０１】
　ビットストリームのNALユニットは、コーディングされたスライスNALユニットを含み得
る。ビットストリームを復号することの一部として、エントロピー復号ユニット150は、
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シンタックス要素をコーディングされたスライスNALユニットから抽出し、エントロピー
復号し得る。コーディングされたスライスの各々は、スライスヘッダおよびスライスデー
タを含み得る。スライスヘッダは、スライスに関係するシンタックス要素を含み得る。
【０２０２】
　シンタックス要素をビットストリームから復号することに加えて、ビデオデコーダ30は
、CUに対して復号動作を実行し得る。CUに対して復号動作を実行することによって、ビデ
オデコーダ30は、CUのコーディングブロックを再構築し得る。
【０２０３】
　CUに対して復号動作を実行することの一部として、逆量子化ユニット154は、CUのTUと
関連付けられた係数ブロックを逆量子化(inverse quantize)、すなわち、逆量子化(de-qu
antize)し得る。逆量子化ユニット154は、逆量子化ユニット154が適用するべき量子化の
程度と、同様に逆量子化の程度とを決定するために、TUのCUと関連付けられるQP値を使用
し得る。すなわち、圧縮比、すなわち、元のシーケンスおよび圧縮されたシーケンスを表
すために使用されるビット数の比が、変換係数を量子化するときに使用されるQPの値を調
整することによって制御され得る。圧縮比はまた、採用されるエントロピーコーディング
の方法に依存し得る。
【０２０４】
　逆量子化ユニット154が係数ブロックを逆量子化した後、逆変換処理ユニット156は、TU
と関連付けられた残差ブロックを生成するために、1つまたは複数の逆変換を係数ブロッ
クに適用し得る。たとえば、逆変換処理ユニット156は、逆DCT、逆整数変換、逆カルーネ
ンレーベ変換(KLT)、逆回転変換、逆方向変換、または別の逆変換を係数ブロックに適用
し得る。
【０２０５】
　PUがイントラ予測を使用して符号化される場合、イントラ予測処理ユニット166は、イ
ントラ予測を実行して、PUの予測ブロックを生成し得る。イントラ予測処理ユニット166
は、イントラ予測モードを使用して、空間的に隣接するブロックの再構築されたサンプル
値に基づいて、PUの予測ルーマブロック、予測Cbブロック、および予測Crブロックを生成
し得る。イントラ予測処理ユニット166は、ビットストリームから復号された1つまたは複
数のシンタックス要素に基づいて、PUのイントラ予測モードを決定し得る。
【０２０６】
　予測処理ユニット152は、ビットストリームから抽出されたシンタックス要素に基づい
て、第1の参照ピクチャリスト(RefPicList0)および第2の参照ピクチャリスト(RefPicList
1)を構築し得る。さらに、PUがインター予測を使用して符号化されている場合、エントロ
ピー復号ユニット150は、PUの動き情報を取得し得る。動き補償ユニット164は、PUの動き
情報に基づいて、PUの1つまたは複数の参照領域を決定し得る。動き補償ユニット164は、
PUの1つまたは複数の参照ブロックにおけるサンプルに基づいて、PUの予測ルーマブロッ
ク、予測Cbブロック、および予測Crブロックを生成し得る。
【０２０７】
　再構築ユニット158は、CUのTUと関連付けられるルーマ変換ブロック、Cb変換ブロック
、およびCr変換ブロック、ならびにCUのPUの予測ルーマブロック、予測Cbブロック、およ
び予測Crブロックからの残差値、すなわち、イントラ予測データまたはインター予測デー
タのいずれかを適宜使用して、CUのルーマコーディングブロック、Cbコーディングブロッ
ク、およびCrコーディングブロックを再構築し得る。たとえば、再構築ユニット158は、
ルーマ変換ブロック、Cb変換ブロック、およびCr変換ブロックのサンプルを、予測ルーマ
ブロック、予測Cbブロック、および予測Crブロックの対応するサンプルに加算して、CUの
ルーマコーディングブロック、Cbコーディングブロック、およびCrコーディングブロック
を再構築し得る。
【０２０８】
　フィルタユニット160は、デブロッキング動作を実行して、CUのルーマコーディングブ
ロック、Cbコーディングブロック、およびCrコーディングブロックと関連付けられるブロ
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ッキングアーティファクトを低減し得る。ビデオデコーダ30は、CUのルーマコーディング
ブロック、Cbコーディングブロック、およびCrコーディングブロックを復号ピクチャバッ
ファ162に記憶し得る。復号ピクチャバッファ162は、その後の動き補償、イントラ予測、
および図1のディスプレイデバイス32などのディスプレイデバイス上での提示のために、
参照ピクチャを提供し得る。たとえば、ビデオデコーダ30は、復号ピクチャバッファ162
の中のルーマブロック、Cbブロック、およびCrブロックに基づいて、他のCUのPUに対して
イントラ予測動作またはインター予測動作を実行し得る。このようにして、ビデオデコー
ダ30は、ビットストリームから有意ルーマ係数ブロックの変換係数レベルを抽出し、変換
係数レベルを逆量子化し、変換係数レベルに変換を適用して変換ブロックを生成し、変換
ブロックに少なくとも部分的に基づいてコーディングブロックを生成し、コーディングブ
ロックを表示のために出力し得る。
【０２０９】
　ビデオデコーダ30は、本開示において説明される技法のいずれかを実行するように構成
されるビデオデコーダの例である。本開示の1つまたは複数の技法によれば、ビデオデコ
ーダ30内の1つまたは複数のユニットは、ビデオ復号プロセスの一部として本明細書にお
いて説明される技法を実行し得る。たとえば、イントラ予測処理ユニット166および/また
はエントロピー復号ユニット150は、ビデオ復号プロセスの一部として本明細書において
説明される技法を実行するように構成され得る。いくつかの例では、イントラ予測処理ユ
ニット166は、イントラ予測モードおよび/もしくはイントラ予測のためのMPMを導出また
は選択するための本明細書において説明される技法、多数のMPMおよび/または角度モード
を使用する技法、ならびに、Nタップのイントラ補間フィルタを適用するための技法を実
行するように構成されることがあり、Nは2より大きい。イントラ予測処理ユニット166は
、ブロックごとの複数のイントラ予測方向、たとえばブロックのサブブロックに対するそ
れぞれの方向を可能にするための本明細書において説明される技法を実行するように構成
されることがあり、この技法は、複数のイントラ予測モードの追加のシグナリングを必要
としないことがある。
【０２１０】
　イントラ予測処理ユニット166は、選択されたイントラ予測モードおよび/またはイント
ラ予測のためのMPMインデックスなどの、シンタックス情報をエントロピー復号ユニット1
50から受け取り得る。イントラ予測処理ユニット166および/またはエントロピー復号ユニ
ット150は、イントラ予測に関するシンタックス情報、たとえば、選択されたイントラ予
測モードおよび/またはイントラ予測のためのMPMインデックスを、符号化されたビデオビ
ットストリームから復号するための、本明細書において説明される技法を実施するように
構成され得る。
【０２１１】
　以下のサブセクションでは、本開示の特定の技法の例示的な実装形態が提供される。実
際には、例の任意の部分の任意の組合せが、新しい例として使用され得る。例示的な実装
形態は、JCTVC-N1003への編集の形式で示されている。以下では、JCTVC-N1003に追加され
るテキストは、タグ<ins>および</ins>の間に示されており、「ins」は「insert(挿入)」
の短縮である。JCTVC-N1003から削除されるテキストは、タグ<dlt>および</dlt>の間に示
されており、「dlt」は「delete(削除)」の短縮である。
【０２１２】
　ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30がPUのイントラ予測モードをシグナリング
するための3つよりも多くのMPMを使用する、いくつかの例が上で説明された。いくつかの
そのような例では、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、CABACコーディング
を使用してMPMインデックスを符号化し復号する。CABAC符号化の一部として、ビデオエン
コーダ20は、バイナリ化プロセスをMPMインデックスに適用してMPMインデックスをバイナ
リ符号に変換し、ビデオデコーダ30は、バイナリ符号を非バイナリ化してMPMインデック
スを復元する。本開示の技法によれば、下のTable 9-32(表2)に示されるように、MPMイン
デックス(mpm_idx)は、切捨てライスバイナリ化プロセス(TR)を使用してバイナリ化され
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VC-N1003の9.3.3.2項は、切捨てライスバイナリ化プロセスの実装形態を説明する。
【０２１３】
【表２】

【０２１４】
　さらに、上で説明されたように、ビデオエンコーダ20およびビデオデコーダ30は、MPM
インデックスの1つまたは複数のビンをコーディング(たとえば、CABACコーディング)する
とき、コンテキストモデリングを使用し得る。JCTVC-N1003では、バイナリ化されたMPMイ
ンデックス(すなわち、mpm_idx)は、3つのビンからなる。しかしながら、本開示では、よ
り多数のMPMを用いて、バイナリ化されたMPMインデックスは5つ以上のビンを含み得る。J
CTVC-N1003の9.3.4.2.1項において規定されるように変数ctxIncがTable 9-37(表3)におけ
る対応するエントリによって規定され、2つ以上の値がbinIdxに対してTable 9-37(表3)に
おいて列挙されるとき、そのbinIdxに対するctxIncの割当てプロセスはさらに、括弧の中
で与えられる項目において規定される。JCTVC-N1003の9.3.4.2.1項においてさらに記載さ
れるように、ctxIncは、コーディングコンテキストのインデックスであるctxIdxの値を決
定するために使用される。下のTable 9-37(表3)の編集されたバージョンにおいて示され
るように、MPMインデックスの最初の3つのビンは、以下の追加された9.3.4.x.x項のコン
テキストモデリング方法を使用して選択されたコーディングコンテキストを使用してコー
ディングされることがあり、MPMインデックスの残りのビンはバイパスコーディングを使
用してコーディングされることがある。
【０２１５】
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【表３】

【０２１６】
<ins>9.3.3.x rem_intra_luma_pred_modeのバイナリ化プロセス
このプロセスへの入力は、シンタックス要素rem_intra_luma_pred_modeのバイナリ化に対
する要求である。
このプロセスの出力は、シンタックス要素のバイナリ化である。
- rem_intra_luma_pred_modeが28に等しい場合、バイナリ化文字列は「111」である。
- それ以外の場合、バイナリ化は5つのビンを有する固定長符号である。
9.3.4.x.x シンタックス要素mpm_idxのためのctxIncの導出プロセス
このプロセスへの入力は、左の隣接ブロックのイントラモードcandIntraPredModeAおよび
上の隣接ブロックのイントラモードcandIntraPredModeBである。
このプロセスの出力は変数ctxIncである。
変数csbfCtxが、現在の場所(xS, yS)、走査順序におけるシンタックス要素coded_sub_blo
ck_flagの2つの以前に復号されたビン、および変換ブロックサイズlog2TrafoSizeを使用
して、次のように導出される。
- candIntraPredModeAがcandIntraPredModeBに等しいとき、ctxIncは次のように導出され
る
 ctxInc=candIntraPredModeA>1?0:1
- それ以外の場合
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 ctxInc=(candIntraPredModeA && candIntraPredModeB)?2:3</ins>
【０２１７】
　本開示のいくつかの例によれば、3つよりも多くのMPMが定義される。以下のテキストは
、6つのMPMを実装するためのJCTVC-N1003に対する例示的な変更を記述する。
8.4.2 ルーマイントラ予測モードの導出プロセス
このプロセスへの入力は、現在のピクチャの左上のルーマサンプルに対して相対的に現在
のルーマ予測ブロックの左上のサンプルを指定するルーマ場所(xCb, yCb)、<ins>予測ブ
ロックサイズnPbs</ins>である。
このプロセスにおいて、ルーマイントラ予測モードIntraPredModeY[xPb][yPb]が導出され
る。
Table 8-1(表4)は、イントラ予測モードの値および関連する名称を規定する。
【０２１８】
【表４】

【０２１９】
0...34と標識されるIntraPredModeY[xPb][yPb]は、本開示の図8である図8-1に示されるよ
うな予測の方向を表す。
IntraPredModeY[xPb][yPb]は以下の順序付けられたステップによって導出される。
4. 隣接場所(xNbA, yNbA)および(xNbB, yNbB)はそれぞれ、(xPb-1, yPb)および(xPb, yPb
-1)に等しく設定される。
5. AまたはBのいずれかにより置き換えられるXに対して、変数candIntraPredModeXは次の
ように導出される。
<ins>
- candIntraPredModeXがINTRA_DCとして初期化される。
- イントラモード使用のカウントを0として初期化する: cntIntraPredModeX[i]=0, i=0, 
1, …, 34
- イントラモード使用の最大カウントを0として初期化する: cntMaxIntraPredModeX=0
- x=0..nPbS　- 1に対して、以下が適用される。
-　(xCurr, yCurr)=(X==A)?(xNbA+x, yNbA)?(xNbA, yNbA +x)
- 6.4.1項において規定されるようなz走査順序でのブロックのための可用性導出プロセス
が、(xPb, yPb)に等しく設定された場所(xCurr, yCurr)および(xNbX, yNbX)に等しく設定
された隣接場所(xNbY, yNbY)を入力として用いて呼び出され、出力はavailableXに割り当
てられる。
- availableXがTRUEに等しく、CuPredMode[xNbX][yNbX]がMODE_INTRAに等しい場合、以下
が適用される。
- cntIntraPredModeX[CuPredMode[ xCurr][ yCurr ]]++
- cntIntraPredModeX[CuPredMode[ xCurr][ yCurr ]]>cntMaxIntraPredModeXである場合
、以下が適用される。
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- cntMaxIntraPredModeX=cntIntraPredModeX[CuPredMode[xCurr][yCurr]];
- candIntraPredModeX=CuPredMode[xCurr][yCurr] </ins>
<dlt>
- 6.4.1項において規定されるようなz走査順序でのブロックのための可用性導出プロセス
が、(xPb, yPb)に等しく設定された場所(xCurr, yCurr)および(xNbX, yNbX)に等しく設定
された隣接場所(xNbY, yNbY)を入力として用いて呼び出され、出力はavailableXに割り当
てられる。
- 候補イントラ予測モードcandIntraPredModeXは次のように導出される。
- availableXがFALSEに等しい場合、candIntraPredModeXはINTRA_DCに等しく設定される
。
- そうではなく、CuPredMode[xNbX][yNbX]がMODE_INTRAに等しくない場合、またはpcm_fl
ag[xNbX][yNbX]が1に等しい場合、candIntraPredModeXはINTRA_DCに等しく設定され、
- そうではなく、XがBに等しくyPb-1が((yPb>>CtbLog2SizeY)<<CtbLog2SizeY)より小さい
場合、candIntraPredModeBはINTRA_DCに等しく設定される。
- それ以外の場合、candIntraPredModeXはIntraPredModeY[xNbX][yNbX]に等しく設定され
る。</dlt>
6. x=0...<dlt>2</dlt><ins>5</ins>であるcandModeList[x]は次のように導出される。
- <ins>idxPlanarが0として設定され、idxDCが1として設定される;</ins>
- candIntraPredModeBがcandIntraPredModeAに等しい場合、以下が適用される。
- candIntraPredModeAが2より小さい(すなわち、INTRA_PLANARまたはINTRA_DCに等しい)
場合、x=0...<dlt>2</dlt><ins>5</ins>であるcandModeList[x]は次のように導出される
。
candModeList[0]=INTRA_PLANAR　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-15)
candModeList[1]=INTRA_DC　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-16)
candModeList[2]=INTRA_ANGULAR26　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-17)
<ins>candModeList[3]=INTRA_ANGULAR10　　　　　　　　　　　　　　　　(8-17)
candModeList[4]=INTRA_ANGULAR2　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-17)
candModeList[5]=INTRA_ANGULAR18　　　　　　　　　　　　　　　 (8-17)</ins>
- それ以外の場合、x=0...5であるcandModeList[x]は次のように導出される。
candModeList[0]=candIntraPredModeA　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-18)
<dlt>candModeList[2]=2+((candIntraPredModeA+29)%32)　　　　　　　　　　(8-19)
candModeList[2]=2+((candIntraPredModeA-2+1)%32)　　　　　　　　　 (8-20)</dlt>
<ins>candModeList[1]=INTRA_PLANAR　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-20)
candModeList[2]=2+((candIntraPredModeA-1)%32)　　　　　　　　　　　　　 (8-19)
candModeList[3]=2+((candIntraPredModeA+29)%32)　　　　　　　　　　　　 (8-20)
candModeList[4]=2+((candModeList[2]-1)%32)　　　　　　　　　　　　　　　 (8-20)
candModeList[5]=INTRA_DC　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-20)
idxPlanar=1
idxDC=5</ins>
- それ以外の場合(candIntraPredModeBがcandIntraPredModeAに等しくない)、以下が適用
される。
- candModeList[0]およびcandModeList[1]は次のように導出される。
candModeList[0]=candIntraPredModeA　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-21)
candModeList[1]=candIntraPredModeB　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-22)
- candModeList[0]とcandModeList[1]のいずれもがINTRA_PLANARに等しくない場合、cand
ModeList[2]はINTRA_PLANARに等しく設定され、<ins>以下が適用される。
- maxDir=max(candModeList[0], candModeList[1] )
- minDir=min(candModeList[0], candModeList[1] )
- idxPlanar=2
- candModeList[0]とcandModeList[1]のいずれかがINTRA_DCに等しい場合、以下が適用さ
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れる。
candModeList[3]=2+((maxDir+29)%32)　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-21)
candModeList[4]=2+((maxDir-1)%32)　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-22)
candModeList[5]=2+((candModeList[4]-1)%32)　　　　　　　　　　　　　　　 (8-22)
idxDC=(candModeList[0]==INTRA_DC)?0:1
- それ以外の場合、
candModeList[3]=INTRA_DC　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-21)
candModeList[4]=2+((maxDir-1)%32)　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-22)
- candModeList[4]がminDirに等しい場合、candModeList[4]++
candModeList[5]=2+((candModeList[4]+29)%32)　　　　　　　　　　　　　　　(8-22)
- candModeList[5]がmaxDirに等しい場合、candModeList[5]--
- candModeList[5]がcandModeList[4]に等しい場合、candModeList[5]=minDir+1
idxDC=3</ins>
- そうではなく、candModeList[0]とcandModeList[1]のいずれもがINTRA_DCに等しくない
場合、candModeList[2]はINTRA_DCに等しく設定され、<ins>以下が適用される。
candModeList[3]=2+((candIntraPredModeA+29)%32)
candModeList[4]=2+((candIntraPredModeA-1)%32)
candModeList[5]=2+((candModeList[4]-1)%32)
idxPlanar=(candModeList[0]==INTRA_PLANAR)?0:1
idxDC=2</ins>
- それ以外の場合、candModeList[2]はINTRA_ANGULAR26に等しく設定され、以下が適用さ
れる。
<ins>candModeList[3]=INTRA_ANGULAR10
candModeList[4]=INTRA_ANGULAR2
candModeList[5]=INTRA_ANGULAR18
idxPlanar=(candModeList[0]==INTRA_PLANAR)?0:1
idxDC=1-idxPlanar</ins>
7. IntraPredModeY[xPb][yPb]は以下の手順を適用することによって導出される。
- prev_intra_luma_pred_flag[xPb][yPb]が1に等しい場合、IntraPredModeY[xPb][yPb]は
candModeList[mpm_idx]に等しく設定される。
- それ以外の場合、IntraPredModeY[xPb][yPb]は以下の順序付けられたステップを適用す
ることによって導出される。
1) x=0...<dlt>2</dlt><ins>5</ins>であるアレイcandModeList[x]は以下の順序付けられ
たステップとして修正される。<ins>
i. candModeList[idxPlanar]=candModeList[0]
ii. candModeList[idxDC]=candModeList[1]
iii. candModeList[0]=INTRA_PLANAR
iv. candModeList[1]=INTRA_DC</ins>
v. candModeList[<dlt>0</dlt><ins>2</ins>]がcandModeList[ dlt>1</dlt><ins>3</ins>
]より大きいとき、両方の値が次のように交換される。
(candModeList[<dlt>0</dlt><ins>2</ins>], candModeList[<dlt>1</dlt><ins>3</ins>])
=Swap(candModeList[<dlt>0</dlt><ins>2</ins>], candModeList[<dlt>1</dlt><ins>3</i
ns>])　　　　　　　　　　　　　　　　(8-23)
vi. candModeList[<dlt>0</dlt><ins>2</ins>]がcandModeList[<dlt>2</dlt><ins>4</ins
>]より大きいとき、両方の値が次のように交換される。
(candModeList[<dlt>0</dlt><ins>2</ins>], candModeList[<dlt>2</dlt><ins>4</ins>])
=Swap(candModeList[<dlt>0</dlt><ins>2</ins>], candModeList[<dlt>2</dlt><ins>4</i
ns>])　　　　　　　　　　　　　　　　(8-24)
vii. <ins>candModeList[2]がcandModeList[5]より大きいとき、両方の値が次のように交
換される。
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(candModeList[2], candModeList[5])=Swap(candModeList[2], candModeList[5])</ins>
viii. candModeList[<dlt>1</dlt><ins>3</ins>]がcandModeList[ dlt>2</dlt><ins>4</i
ns>]より大きいとき、両方の値が次のように交換される。
(candModeList[<dlt>1</dlt><ins>3</ins>], candModeList[<dlt>2</dlt><ins>4</ins>])
=Swap(candModeList[<dlt>1</dlt><ins>3</ins>], candModeList[<dlt>2</dlt><ins>4</i
ns>])　　　　　　　　　　　　　　　　(8-25)
ix. <ins>candModeList[3]がcandModeList[5]より大きいとき、両方の値が次のように交
換される。
(candModeList[3], candModeList[5])=Swap(candModeList[3], candModeList[5])
candModeList[4]がcandModeList[5]より大きいとき、両方の値が次のように交換される。
(candModeList[4], candModeList[5])=Swap(candModeList[4], candModeList[5])</ins>
2) IntraPredModeY[xPb][yPb]は以下の順序付けられたステップによって導出される。
i. IntraPredModeY[xPb][yPb]がrem_intra_luma_pred_mode[xPb][yPb]に等しく設定され
る。
両端を含めて0から<dlt>2</dlt><ins>5</ins>に等しいiに対して、IntraPredModeY[xPb][
yPb]がcandModeList[i]以上であるとき、IntraPredModeY[xPb][yPb]の値は1だけインクリ
メントされる。
【０２２０】
　上で示されたJCTVC-N1003の8.4.2項の例示的な適応されたバージョンでは、現在のPUの
MPMの導出プロセスは、左の隣接列の代表的なイントラ予測モード(candIntraPredModeA)
および上の隣接行の代表的なイントラ予測モード(candIntraPredModeB)のための導出プロ
セスを含む。この例では、左の隣接列はx=x...nPbsに対するサンプル(xNbA, yNbA+x)に対
応し、上の隣接行はx=0...nPbsに対するサンプル(xNbA+x, yNbA)に対応し、ここでnPbsは
現在のPUの予測ブロックの幅および高さである。
【０２２１】
　さらに、上で示されたJCTVC-N1003の8.4.2項の例示的な適応されたバージョンでは、ca
ndIntraPredModeAがcandIntraPredModeBと同じであり、candIntraPredModeAが平面または
DCである場合、MPM候補のリスト(すなわち、candModeList)は常に、平面イントラ予測モ
ード、DCイントラ予測モード、垂直イントラ予測モード(すなわち、INTRA_ANGULAR26)、
水平イントラ予測モード(すなわち、INTRA_ANGULAR10)、および対角イントラ予測モード(
すなわち、INTRA_ANGULAR18)を含む。しかしながら、この例では、candIntraPredModeAが
平面でもDCでもない場合、MPM候補のリストは、candIntraPredModeA、平面イントラ予測
モード、candIntraPredModeAに最も近い3つの角度イントラ予測モード、およびDCイント
ラ予測モードを含む。candIntraPredModeAに最も近い3つの角度イントラ予測モードは、
次のように計算される。
 2+((candIntraPredModeA-1)%32)、
 2+((candIntraPredModeA+29)%32)、および
 2+((candModeList[2]-1)%32)
上の式において、%は剰余演算を示す。
【０２２２】
　同様に、上で示されたJCTVC-N1003の8.4.2項の例示的な適応されたバージョンでは、ca
ndIntraPredModeAがcandIntraPredModeBに等しくない場合、ビデオコーダは、剰余演算を
含むJCTVC-N1003の8.4.2項の例示的な適応されたバージョンに示される式を使用して、ca
ndIntraPredModeAとcandIntraPredModeBのいずれかに最も近いものとして決定された他の
角度イントラ予測モードを、MPM候補のリストに含め得る。
【０２２３】
　上で説明されたように、本開示のいくつかの例では、ビデオエンコーダ20およびビデオ
デコーダ30は、33個よりも多くの角度イントラ予測モードを使用し得る。以下のテキスト
は、65個の角度イントラ予測モードを実装するためのJCTVC-N1003に対する例示的な変更
を記述する。
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8.4.4.2.6 INTRA_ANGULAR2...INTRA_ANGULAR34の範囲にあるイントラ予測モードの規定
このプロセスへの入力は以下の通りである。
- イントラ予測モードpredModeIntra、
- 隣接サンプルp[x][y]、ただしx=-1、y=-1..nTbS*2-1、かつx=0..nTbS*2-1、y=-1、
- 変換ブロックサイズを規定する変数nTbS、
- 現在のブロックの色成分を規定する変数cIdx。
このプロセスの出力は、予測されるサンプルpredSamples[x][y]であり、ただしx, y=0..n
Tbs-1である。
本開示の図9である図8-2は、33個すべてのイントラ角度を示しており、Table 8-4(表5)は
、predModeIntraと角度パラメータintraPredAngleとの間のマッピングテーブルを規定す
る。
【０２２４】
【表５】

【０２２５】
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【表６】

【０２２６】
Table 8-5(表7)はさらに、predModeIntraと逆角度パラメータinvAngleとの間のマッピン
グテーブルを規定する。
【０２２７】
【表７】

【０２２８】
x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
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- predModeIntraが18以上である場合、以下の順序付けられたステップが適用される。
1. 参照サンプルアレイref[x]が次のように規定される。
- 以下のことが適用される。
ref[x]=p[-1+x][-1]、ただしx=0..nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-47
)
- intraPredAngleが0より小さい場合、主参照サンプルアレイは次のように延長される。
- (nTbS*intraPredAngle)>>5が-1より小さいとき、
ref[x]=p[-1][-1+((x*invAngle+128)>>8)]、
 ただしx=-1..(nTbS*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-48)
- それ以外の場合、
ref[x]=p[-1+x][-1]、ただしx=nTbS+1..2*nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-49
)
2. x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
a. インデックス変数iIdxおよび乗算係数iFactが次のように導出される。
iIdx=((y+1)*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-50)
iFact=((y+1)*intraPredAngle)&31　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-51)
b. iFactの値に応じて、以下が適用される。
- iFactが0に等しくない場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出さ
れる。
predSamples[x][y]=
 ((32-iFact)*ref[x+iIdx+1]+iFact*ref[x+iIdx+2]+16)>>5　　　　　　　　　　　 (8-5
2)
- それ以外の場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
predSamples[x][y]=ref[x+Idx+1]　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-53
)
c. predModeIntraが26(垂直)に等しく、cIdxが0に等しくnTbsが32より小さいとき、以下
のフィルタリングが適用され、ただしx=0、y=0..nTbS-1であり、
predSamples[x][y]=Clip1Y(p[x][-1]+((p[-1][y]-p[-1][-1])>>1))　　　　　　　　　 (
8-54)
- それ以外(predModeIntraが18未満である)の場合、以下の順序付けられたステップが適
用される。
1. 参照サンプルアレイref[x]が次のように規定される。
- 以下のことが適用される。
ref[x]=p[-1][-1+x]、ただしx=0..nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-55
)
- intraPredAngleが0より小さい場合、主参照サンプルアレイは次のように延長される。
- (nTbS*intraPredAngle)>>5が-1より小さいとき、
ref[x]=p[-1+((x*invAngle+128)>>8)][-1]、
 ただしx=-1..(nTbS*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-56)
- それ以外の場合、
ref[x]=p[-1][-1+x]、ただしx=nTbS+1..2*nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-57
)
2. x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
a. インデックス変数iIdxおよび乗算係数iFactが次のように導出される。
iIdx=((x+1)*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-58)
iFact=((x+1)*intraPredAngle)&31　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-59)
b. iFactの値に応じて、以下が適用される。
- iFactが0に等しくない場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出さ
れる。
predSamples[x][y]=
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 ((32-iFact)*ref[y+iIdx+1]+iFact*ref[y+iIdx+2]+16)>>5　　　　　　　　　　　 (8-6
0)
- それ以外の場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
predSamples[x][y]=ref[y+Idx+1]　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-61
)
c. predModeIntraが10(水平)に等しく、cIdxが0に等しくnTbsが32より小さいとき、以下
のフィルタリングが適用され、ただしx=0..nTbS-1、y=0であり、
predSamples[x][y]=Clip1Y(p[-1][y]+((p[x][-1]-p[-1][-1])>>1))　　　　　　　　　　
(8-62)
Table 8-5(表8)はさらに、predModeIntraと逆角度パラメータinvAngleとの間のマッピン
グテーブルを規定する。
【０２２９】
【表８】

【０２３０】
x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
- predModeIntraが18以上である場合、以下の順序付けられたステップが適用される。
......
7.4.9.11 残差コーディングのセマンティクス
イントラ予測のために、様々な走査順序が使用される。変数scanIdxは、どの走査順序が
使用されるかを指定し、ここで0に等しいscanIdxは右上への対角方向の走査順序を指定し
、1に等しいscanIdxは水平方向の走査順序を指定し、2に等しいscanIdxは垂直方向の走査
順序を指定する。scanIdxの値は次のように導出される。
- CuPredMode[x0][y0]がMODE_INTRAに等しい場合、以下の条件のうちの1つまたは複数が
真である。
- log2TrafoSizeが2に等しい。
- log2TrafoSizeが3に等しく、cIdxが0に等しい。
predModeIntraが次のように導出される。
- cIdxが0に等しい場合、predModeIntraはIntraPredModeY[x0][y0]に等しく設定される。
- それ以外の場合、predModeIntraはIntraPredModeCに等しく設定される。
scanIdxが次のように導出される。
- predModeIntraが両端を含めて<dlt>6</dlt><ins>10</ins>から<dlt>14</dlt><ins>26</
ins>の範囲にある場合、scanIdxは2に等しく設定される。
- そうではなく、predModeIntraが両端を含めて<dlt>22</dlt><ins>42</ins>から<dlt>30
</dlt><ins>58</ins>の範囲にある場合、scanIdxは1に等しく設定される。
- それ以外の場合、scanIdxは0に等しく設定される。
- それ以外の場合、scanIdxは0に等しく設定される。
8.4.4.2.3 隣接サンプルのフィルタリングプロセス
このプロセスへの入力は以下の通りである。
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- 隣接サンプルp[x][y]、ただしx=-1、y=-1..nTbS*2-1、かつx=0..nTbS*2-1、y=-1、
- 変換ブロックサイズを規定する変数nTbS。
- このプロセスの出力はフィルタリングされたサンプルpF[x][y]であり、ただしx=-1、y=
-1..nTbS*2-1、かつx=0..nTbS*2-1、y=-1である。
変数filterFlagは、次のように導出される。
- 以下の条件のうちの1つまたは複数が真であれば、filterFlagは0に等しく設定される。
- predModeIntraがINTRA_DCに等しい。
- nTbSが4に等しい。
- それ以外の場合、以下が適用される。
- 変数minDistVerHorがMin(Abs(predModeIntra-26), Abs(predModeIntra-10))に等しく設
定される。
- 変数intraHorVerDistThres[nTbs]がTable 8-3(表9)において規定される。
- 変数filterFlagは、次のように導出される。
- minDistVerHorがintraHorVerDistThres[nTbS]より大きい場合、filterFlagは1に等しく
設定される。
- それ以外の場合、filterFlagは0に等しく設定される。
7.4.9.11 残差コーディングのセマンティクス
イントラ予測のために、様々な走査順序が使用される。変数scanIdxは、どの走査順序が
使用されるかを指定し、ここで0に等しいscanIdxは右上への対角方向の走査順序を指定し
、1に等しいscanIdxは水平方向の走査順序を指定し、2に等しいscanIdxは垂直方向の走査
順序を指定する。scanIdxの値は次のように導出される。
- CuPredMode[x0][y0]がMODE_INTRAに等しい場合、以下の条件のうちの1つまたは複数が
真である。
- log2TrafoSizeが2に等しい。
- log2TrafoSizeが3に等しく、cIdxが0に等しい。
predModeIntraが次のように導出される。
- cIdxが0に等しい場合、predModeIntraはIntraPredModeY[x0][y0]に等しく設定される。
- それ以外の場合、predModeIntraはIntraPredModeCに等しく設定される。
scanIdxが次のように導出される。
- predModeIntraが両端を含めて<dlt>6</dlt><ins>10</ins>から<dlt>14</dlt><ins>26</
ins>の範囲にある場合、scanIdxは2に等しく設定される。
- そうではなく、predModeIntraが両端を含めて<dlt>22</dlt><ins>42</ins>から<dlt>30
</dlt><ins>58</ins>の範囲にある場合、scanIdxは1に等しく設定される。
- それ以外の場合、scanIdxは0に等しく設定される。
- それ以外の場合、scanIdxは0に等しく設定される。
8.4.4.2.3 隣接サンプルのフィルタリングプロセス
このプロセスへの入力は以下の通りである。
- 隣接サンプルp[x][y]、ただしx=-1、y=-1..nTbS*2-1、かつx=0..nTbS*2-1、y=-1、
- 変換ブロックサイズを規定する変数nTbS。
- このプロセスの出力はフィルタリングされたサンプルpF[x][y]であり、ただしx=-1、y=
-1..nTbS*2-1、かつx=0..nTbS*2-1、y=-1である。
変数filterFlagは、次のように導出される。
- 以下の条件のうちの1つまたは複数が真であれば、filterFlagは0に等しく設定される。
- predModeIntraがINTRA_DCに等しい。
- nTbSが4に等しい。
- それ以外の場合、以下が適用される。
- 変数minDistVerHorがMin(Abs(predModeIntra-26), Abs(predModeIntra-10))に等しく設
定される。
- 変数intraHorVerDistThres[nTbs]がTable 8-3(表9)において規定される。
- 変数filterFlagは、次のように導出される。
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- minDistVerHorがintraHorVerDistThres[nTbS]より大きい場合、filterFlagは1に等しく
設定される。
- それ以外の場合、filterFlagは0に等しく設定される。
Table 8-3 - 様々な変換ブロックサイズに対するintraHorVerDistThres[nTbS]の規定
【０２３１】
【表９】

【０２３２】
filterFlagが1に等しいとき、以下が適用される。
...
【０２３３】
　上で説明されたように、本開示のいくつかの技法によれば、ビデオエンコーダ20および
ビデオデコーダ30は、Nタップのイントラ補間フィルタを適用し得る。以下のテキストは
、4タップのイントラ補間フィルタの適用を実装するためのJCTVC-N1003に対する例示的な
変更を記述する。
<ins>x.x.x イントラ補間フィルタ係数初期化プロセス</ins>
このプロセスの出力は、アレイfilterCubic[sFrac][pos]である。sFracのアレイインデッ
クスは0から31にわたる小数位置を指定し、posはpos番目のサンプルのフィルタ係数を指
定する。アレイfilterCubicおよびfilterGaussianが次のように導出される。
<ins>filterCubic[32][4]={
　{
　　{　 0, 256,　 0,　 0 }, //　0
　　{　-3, 252,　 8,　-1 }, //　1
　　{　-5, 247,　 17,　-3 }, //　2
　　{　-7, 242,　 25,　-4 }, //　3
　　{　-9, 236,　 34,　-5 }, //　4
　　{　-10, 230,　 43,　-7 }, //　5
　　{　-12, 224,　 52,　-8 }, //　6
　　{　-13, 217,　 61,　-9 }, //　7
　　{　-14, 210,　 70,　-10 }, //　8
　　{　-15, 203,　 79,　-11 }, //　9
　　{　-16, 195,　 89,　-12 }, //　10
　　{　-16, 187,　 98,　-13 }, //　11
　　{　-16, 179,　 107,　-14 }, //　12
　　{　-16, 170,　 116,　-14 }, //　13
　　{　-17, 162,　 126,　-15 }, //　14
　　{　-16, 153,　 135,　-16 }, //　15
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　　{　-16, 144,　 144,　-16 }, //　16
　},
};
sigma=0.9
for(i=0; i<17; i++)
{
　for(c=0; c<4; c++ )
　{
　　 filterGaussian [b][i][c]=(256.0*exp(-((c-delta)/sigma)2)/sum+0.5);
　}
}
for(i=17; i<32; i++)
{
　for(c=0; c<4; c++ )
　{
　　 filterCubic[b][i][c]=filterCubic[b][32-i][3-c];
　　 filterGaussian[b][i][c]=filterGaussian[b][32-i][3-c];
　}
}
</ins>
8.4.4.2.6 INTRA_ANGULAR2...INTRA_ANGULAR34の範囲にあるイントラ予測モードの規定
このプロセスへの入力は以下の通りである。
- イントラ予測モードpredModeIntra、
- 隣接サンプルp[x][y]、ただしx=-1、y=-1..nTbS*2-1、かつx=0..nTbS*2-1、y=-1、
- 変換ブロックサイズを規定する変数nTbS、
- 現在のブロックの色成分を規定する変数cIdx。
このプロセスの出力は、予測されるサンプルpredSamples[x][y]であり、ただしx, y=0..n
Tbs-1である。
...
x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
- predModeIntraが18以上である場合、以下の順序付けられたステップが適用される。
3. 参照サンプルアレイref[x]が次のように規定される。
- 以下のことが適用される。
ref[x]=p[-1+x][-1]、ただしx=0..nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-47
)
- intraPredAngleが0より小さい場合、主参照サンプルアレイは次のように延長される。
- (nTbS*intraPredAngle)>>5が-1より小さいとき、
ref[x]=p[-1][-1+((x*invAngle+128)>>8)]、
 ただしx=-1..(nTbS*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-48)
- それ以外の場合、
ref[x]=p[-1+x][-1]、ただしx=nTbS+1..2*nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-49
)
4. x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
a. インデックス変数iIdxおよび乗算係数iFactが次のように導出される。
iIdx=((y+1)*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-50)
iFact=((y+1)*intraPredAngle)&31　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-51)
b. iFactの値に応じて、以下が適用される。
- iFactが0に等しくない場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出さ
れる。
</dlt>predSamples[x][y]=
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 ((32-iFact)*ref[x+iIdx+1]+iFact*ref[x+iIdx+2]+16)>>5　　　　　　　　(8-52)</dlt
>
<ins>p=0,...,3に対して、pF[p]=(cIdx==0&&nTbS<=8)?filterCubic[iFact][p]:filterGau
ssian[iFact][p]
P[1]=ref[x+iIdx+1]
P[2]=ref[x+iIdx2]
P[0]=(x==0)?ref[x+iIdx+1]:ref[x+iIdx]
P[3]=(x==nTbS-1)?ref[x+iIdx2]:ref[x+iIdx+3]
predSamples[x][y]=
 (pF[0]*P[0]+pF[1]*P[1]+pF[2]*P[2]+pF[3]*P[3]+128)>>8　　　　　　　　(8-52)</ins
>
- それ以外の場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
predSamples[x][y]=ref[x+Idx+1]　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-53
)
c. predModeIntraが26(垂直)に等しく、cIdxが0に等しくnTbsが32より小さいとき、以下
のフィルタリングが適用され、ただしx=0、y=0..nTbS-1であり、
predSamples[x][y]=Clip1Y(p[x][-1]+((p[-1][y]-p[-1][-1])>>1))　　　　　　　　　　
(8-54)
- それ以外(predModeIntraが18未満である)の場合、以下の順序付けられたステップが適
用される。
3. 参照サンプルアレイref[x]が次のように規定される。
- 以下のことが適用される。
ref[x]=p[-1][-1+x]、ただしx=0..nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-55
)
- intraPredAngleが0より小さい場合、主参照サンプルアレイは次のように延長される。
- (nTbS*intraPredAngle)>>5が-1より小さいとき、
ref[x]=p[-1+((x*invAngle+128)>>8)][-1]、
 ただしx=-1..(nTbS*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-56)
- それ以外の場合、
ref[x]=p[-1][-1+x]、ただしx=nTbS+1..2*nTbS　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-57
)
4. x, y=0..nTbs-1である予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
d. インデックス変数iIdxおよび乗算係数iFactが次のように導出される。
iIdx=((x+1)*intraPredAngle)>>5　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　(8-58)
iFact=((x+1)*intraPredAngle)&31　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-59)
e. iFactの値に応じて、以下が適用される。
- iFactが0に等しくない場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出さ
れる。
predSamples[x][y]=
 ((32-iFact)*ref[y+iIdx+1]+iFact*ref[y+iIdx+2]+16)>>5　　　　　　　　　　　 (8-6
0)
- それ以外の場合、予測サンプルpredSamples[x][y]の値は次のように導出される。
predSamples[x][y]=ref[y+Idx+1]　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　 (8-61
)
f. predModeIntraが10(水平)に等しく、cIdxが0に等しくnTbsが32より小さいとき、以下
のフィルタリングが適用され、ただしx=0..nTbS-1、y=0であり、
predSamples[x][y]=Clip1Y(p[-1][y]+((p[x][-1]-p[-1][-1])>>1))　　　　　　　　　 (
8-62)
【０２３４】
　図10は、本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
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る。図10は、汎用ビデオエンコーダに関して説明される。汎用ビデオエンコーダは、たと
えばビデオエンコーダ20に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオ
エンコーダにも限定されない。ビデオエンコーダは、複数のイントラ予測モードの中から
、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(200)。一例では
、Mは3より大きいことがある。ビデオエンコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ
予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すた
めに、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタッ
クス要素を符号化する(202)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択された
イントラ予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイン
トラ予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。MPMイ
ンデックスまたは非MPMインデックスのうちの示されるものがMPMインデックスであること
に基づいて、ビデオエンコーダは、MPMインデックスの1つまたは複数のコンテキストモデ
リングされたビンの各々に対して、1つまたは複数の隣接ブロックを復号するために使用
されるイントラ予測モードに基づいて、コンテキストモデリングされたビンのコンテキス
トインデックスを選択する(204)。ビデオエンコーダは、選択されたイントラ予測モード
に基づいてビデオデータのブロックを符号化する(206)。
【０２３５】
　図11は、本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。図11は、汎用ビデオデコーダに関して説明される。汎用ビデオデコーダは、たとえばビ
デオデコーダ30に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオデコーダ
にも限定されない。ビデオデコーダは、複数のイントラ予測モードの中から、ビデオデー
タのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(220)。一例では、Mは3より大
きいことがある。ビデオデコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複
数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMイン
デックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を符
号化する(222)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ予測
モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ予測モー
ドのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。MPMインデックスま
たは非MPMインデックスのうちの示されるものがMPMインデックスであることに基づいて、
ビデオデコーダは、MPMインデックスの1つまたは複数のコンテキストモデリングされたビ
ンの各々に対して、1つまたは複数の隣接ブロックを復号するために使用されるイントラ
予測モードに基づいて、コンテキストモデリングされたビンのコンテキストインデックス
を選択する(224)。ビデオデコーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオ
データのブロックを再構築する(226)。
【０２３６】
　図12は、本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。図12は、汎用ビデオエンコーダに関して説明される。汎用ビデオエンコーダは、たと
えばビデオエンコーダ20に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオ
エンコーダにも限定されない。ビデオエンコーダは、複数のイントラ予測モードの中から
、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(300)。一例では
、Mは3より大きいことがあり、MPMは、左の隣接列のためのMPMおよび上の隣接行のための
MPMを含むことがある。一例では、M個のMPMは、(i)左の隣接列に対する代表的なイントラ
予測モードを定義して、左の隣接列に対するMPMとして左の隣接列に対する代表的なイン
トラ予測モードを使用すること(302)、または、上の隣接行に対する代表的なイントラ予
測モードを定義して、上の隣接行に対するMPMとして上の隣接行に対する代表的なイント
ラ予測モードを使用すること(304)のうちの少なくとも1つによって導出され得る。
【０２３７】
　ビデオエンコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複数のイントラ
予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMインデックスが使
用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を符号化し得る(30



(64) JP 6885883 B2 2021.6.16

10

20

30

40

50

6)。加えて、ビデオエンコーダは、MPMインデックスまたは非MPMインデックスのうちの示
されるものを符号化し得る(308)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択さ
れたイントラ予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数の
イントラ予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。ビ
デオエンコーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを
符号化し得る(310)。
【０２３８】
　図13は、本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。図13は、汎用ビデオデコーダに関して説明される。汎用ビデオデコーダは、たとえばビ
デオデコーダ30に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオデコーダ
にも限定されない。ビデオデコーダは、複数のイントラ予測モードの中から、ビデオデー
タのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(350)。一例では、Mは3より大
きいことがあり、MPMは、左の隣接列のためのMPMおよび上の隣接行のためのMPMを含むこ
とがある。M個の最確モードは、(i)左の隣接列に対する代表的なイントラ予測モードを定
義して、左の隣接列に対するMPMとして左の隣接列に対する代表的なイントラ予測モード
を使用すること(352)、または、(ii)上の隣接行に対する代表的なイントラ予測モードを
定義して、上の隣接行に対するMPMとして上の隣接行に対する代表的なイントラ予測モー
ドを使用すること(354)のうちの少なくとも1つによって導出され得る。
【０２３９】
　ビデオデコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複数のイントラ予
測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMインデックスが使用
されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を復号し得る(356)。
加えて、ビデオデコーダは、MPMインデックスまたは非MPMインデックスのうちの示される
ものを復号し得る(358)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイン
トラ予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ
予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。ビデオデコ
ーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを復号し得る
(360)。
【０２４０】
　図14は、本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。図14は、汎用ビデオエンコーダに関して説明される。汎用ビデオエンコーダは、たと
えばビデオエンコーダ20に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオ
エンコーダにも限定されない。ビデオエンコーダは、複数のイントラ予測モードの中から
、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(400)。一例では
、Mは3より大きいことがある。ビデオエンコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ
予測のための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すた
めに、MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタッ
クス要素を符号化する(402)。図12の例では、MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいず
れが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。さらに、非MPMインデックスは、M個
のMPM以外の複数のイントラ予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モード
であるかを示す。選択されたイントラ予測モードを示すMPMに基づいて、ビデオエンコー
ダは非MPMインデックスを符号化する(404)。図14の例では、非MPMインデックスは、非MPM
インデックスがある基準を満たす場合には
【０２４１】
【数１３】

【０２４２】
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ビットより短い符号語としてビットストリームにおいて符号化され、それ以外の場合には
【０２４３】
【数１４】

【０２４４】
ビットを有する固定長符号としてビットストリームにおいて符号化される。図14の例では
、全体でN個の非MPMインデックスの利用可能な値がある。ビデオエンコーダは、選択され
たイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを符号化する(406)。
【０２４５】
　図15は、本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。図15は、汎用ビデオデコーダに関して説明される。汎用ビデオデコーダは、たとえばビ
デオデコーダ30に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオデコーダ
にも限定されない。ビデオデコーダは、複数のイントラ予測モードの中から、ビデオデー
タのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(450)。一例では、Mは3より大
きいことがある。ビデオデコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複
数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMイン
デックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を復
号する(452)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ予測モ
ードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ予測モード
のうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す。選択されたイントラ予
測モードを示すMPMに基づいて、ビデオデコーダは非MPMインデックスを復号する(454)。
図15の例では、非MPMインデックスは、非MPMインデックスがある基準を満たす場合には
【０２４６】
【数１５】

【０２４７】
ビットより短い符号語としてビットストリームにおいて符号化され、それ以外の場合には
【０２４８】
【数１６】

【０２４９】
ビットを有する固定長符号としてビットストリームにおいて符号化される。図15の例では
、全体でN個の非MPMインデックスの利用可能な値があり得る。さらに、図15の例では、ビ
デオデコーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再
構築する(456)。
【０２５０】
　図16は、本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。図16は、汎用ビデオエンコーダに関して説明される。汎用ビデオエンコーダは、たと
えばビデオエンコーダ20に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオ
エンコーダにも限定されない。ビデオエンコーダは、複数のイントラ予測モードの中から
、ビデオデータのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(600)。図16の例
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では、Mは3より大きい。ビデオエンコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ予測の
ための複数のイントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、
MPMインデックスが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要
素を符号化する(602)。ビデオエンコーダは、MPMインデックスまたは非MPMインデックス
のうちの示されるものを符号化する(604)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれ
が選択されたイントラ予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外
の複数のイントラ予測モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを
示す。ビデオエンコーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブ
ロックを符号化する(606)。
【０２５１】
　図17は、本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。図17は、汎用ビデオデコーダに関して説明される。汎用ビデオデコーダは、たとえばビ
デオデコーダ30に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオデコーダ
にも限定されない。ビデオデコーダは、複数のイントラ予測モードの中から、ビデオデー
タのブロックのイントラ予測のためのM個のMPMを導出する(650)。図17の例では、Mは3よ
り大きい。ビデオデコーダは、ビデオデータのブロックのイントラ予測のための複数のイ
ントラ予測モードのうちの選択されたイントラ予測モードを示すために、MPMインデック
スが使用されるか非MPMインデックスが使用されるかを示すシンタックス要素を復号する(
652)。ビデオデコーダは、MPMインデックスまたは非MPMインデックスのうちの示されるも
のを復号する(654)。MPMインデックスは、M個のMPMのうちのいずれが選択されたイントラ
予測モードであるかを示す。非MPMインデックスは、M個のMPM以外の複数のイントラ予測
モードのうちのいずれが選択されたイントラ予測モードであるかを示す(654)。ビデオデ
コーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデータのブロックを再構築す
る(656)。
【０２５２】
　図18は、本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。図18は、汎用ビデオエンコーダに関して説明される。汎用ビデオエンコーダは、たと
えばビデオエンコーダ20に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオ
エンコーダにも限定されない。ビデオエンコーダは、複数のイントラ予測モードの中から
ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を符号
化する(700)。一例では、複数のイントラ予測モードは、33個よりも多くの角度イントラ
予測モードを含み得る。角度イントラ予測モードは、補間が1/32ペル精度で実行されるよ
うに定義され得る。ビデオエンコーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデ
オデータのブロックを符号化する(702)。
【０２５３】
　図19は、本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。図19は、汎用ビデオデコーダに関して説明される。汎用ビデオデコーダは、たとえばビ
デオデコーダ30に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオデコーダ
にも限定されない。ビデオデコーダは、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータ
のブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号する(750)。
一例では、複数のイントラ予測モードは33個よりも多くの角度イントラ予測モードを含む
ことがあり、角度イントラ予測モードは補間が1/32ペル精度で実行されるように定義され
ることがある。ビデオデコーダは、選択されたイントラ予測モードに基づいてビデオデー
タのブロックを再構築し得る(752)。
【０２５４】
　図20は、本開示の技法によるビデオデータを符号化する方法を示すフローチャートであ
る。図20は、汎用ビデオエンコーダに関して説明される。汎用ビデオエンコーダは、たと
えばビデオエンコーダ20に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオ
エンコーダにも限定されない。ビデオエンコーダは、複数のイントラ予測モードの中から
ビデオデータのブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を符号
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化する(800)。ビデオエンコーダは、選択されたイントラ予測モードに従って、Nタップの
イントラ補間フィルタをビデオデータのブロックの隣接する再構築されたサンプルに適用
する(802)。一例では、Nは2より大きいことがある。ビデオエンコーダは、選択されたイ
ントラ予測モードに従って、フィルタリングされた隣接する再構築されたサンプルに基づ
いてビデオデータのブロックを符号化し得る(804)。
【０２５５】
　図21は、本開示の技法によるビデオデータを復号する方法を示すフローチャートである
。図21は、汎用ビデオデコーダに関して説明される。汎用ビデオデコーダは、たとえばビ
デオデコーダ30に相当し得るが、本開示の技法はいずれの特定のタイプのビデオデコーダ
にも限定されない。ビデオデコーダは、複数のイントラ予測モードの中からビデオデータ
のブロックの選択されたイントラ予測モードを示すシンタックス情報を復号する(850)。
ビデオデコーダは、選択されたイントラ予測モードに従って、Nタップのイントラ予測フ
ィルタをビデオデータのブロックの隣接する再構築されたサンプルに適用する(852)。一
例では、Nは2より大きいことがある。ビデオデコーダは、選択されたイントラ予測モード
に従って、フィルタリングされた隣接する再構築されたサンプルに基づいてビデオデータ
のブロックを再構築し得る(854)。
【０２５６】
　1つまたは複数の例では、説明された機能は、ハードウェア、ソフトウェア、ファーム
ウェア、またはそれらの任意の組合せで実装され得る。ソフトウェアで実装される場合、
機能は、1つまたは複数の命令またはコードとしてコンピュータ可読媒体上に記憶される
か、またはコンピュータ可読媒体を介して送信されることがあり、かつハードウェアに基
づく処理ユニットによって実行されることがある。コンピュータ可読媒体は、データ記憶
媒体などの有形媒体に対応する、コンピュータ可読記憶媒体を含み得るか、または、たと
えば、通信プロトコルに従って、ある場所から別の場所へのコンピュータプログラムの転
送を可能にする任意の媒体を含む通信媒体を含み得る。このようにして、コンピュータ可
読媒体は、一般に、(1)非一時的な有形コンピュータ可読記憶媒体、または(2)信号もしく
は搬送波などの通信媒体に対応し得る。データ記憶媒体は、本開示において説明される技
法の実施のための命令、コードおよび/またはデータ構造を取り出すために、1つまたは複
数のコンピュータまたは1つまたは複数のプロセッサによってアクセスされ得る任意の利
用可能な媒体であり得る。コンピュータプログラム製品はコンピュータ可読媒体を含み得
る。
【０２５７】
　限定ではなく例として、そのようなコンピュータ可読記憶媒体は、RAM、ROM、EEPROM、
CD-ROMもしくは他の光ディスクストレージ、磁気ディスクストレージもしくは他の磁気記
憶デバイス、フラッシュメモリ、または、命令もしくはデータ構造の形式の所望のプログ
ラムコードを記憶するために使用されコンピュータによってアクセスされ得る任意の他の
媒体を含み得る。また、いかなる接続もコンピュータ可読媒体と適切に呼ばれる。たとえ
ば、命令が、同軸ケーブル、光ファイバーケーブル、ツイストペア、デジタル加入者線(D
SL)、または赤外線、無線、およびマイクロ波などのワイヤレス技術を使用してウェブサ
イト、サーバ、または他のリモートソースから送信される場合、同軸ケーブル、光ファイ
バーケーブル、ツイストペア、DSL、または赤外線、無線、およびマイクロ波などのワイ
ヤレス技術は媒体の定義に含まれる。しかしながら、コンピュータ可読記憶媒体およびデ
ータ記憶媒体は、接続、搬送波、信号、または他の一時媒体を含まないが、代わりに非一
時的有形記憶媒体を対象とすることを理解されたい。本明細書で使用されるディスク(dis
k)およびディスク(disc)は、コンパクトディスク(disc)(CD)、レーザーディスク(登録商
標）(disc)、光ディスク(disc)、デジタル多用途ディスク(disc)(DVD)、フロッピーディ
スク(disk)およびBlu-ray(登録商標）ディスク(disc)を含み、ここで、ディスク(disk)は
、通常、データを磁気的に再生し、ディスク(disc)は、データをレーザーで光学的に再生
する。上記の組合せも、コンピュータ可読媒体の範囲内に含まれるものとする。
【０２５８】
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　命令は、1つまたは複数のデジタル信号プロセッサ(DSP)、汎用マイクロプロセッサ、特
定用途向け集積回路(ASIC)、フィールドプログラマブル論理アレイ(FPGA)、または他の等
価の集積論理回路もしくは離散論理回路などの、1つまたは複数のプロセッサによって実
行され得る。したがって、本明細書において使用される「プロセッサ」という用語は、前
述の構造、または本明細書で説明する技法の実装に適した任意の他の構造のいずれかを指
すことがある。さらに、いくつかの態様では、本明細書において説明される機能は、符号
化および復号のために構成された専用のハードウェアモジュールおよび/またはソフトウ
ェアモジュールの中で与えられることがあり、あるいは複合コーデックに組み込まれるこ
とがある。また、本技法は、1つまたは複数の回路または論理要素において完全に実装さ
れ得る。
【０２５９】
　本開示の技法は、ワイヤレスハンドセット、集積回路(IC)、またICのセット(たとえば
、チップセット)を含む、様々なデバイスまたは装置において実装され得る。本開示では
、開示される技法を実行するように構成されたデバイスの機能的側面を強調するために、
様々な構成要素、モジュール、またはユニットが説明されているが、それらは、必ずしも
異なるハードウェアユニットによる実現を必要とするとは限らない。むしろ、上で説明さ
れたように、様々なユニットは、コーデックハードウェアユニットにおいて結合されるこ
とがあり、または適切なソフトウェアおよび/もしくはファームウェアとともに、上で説
明されたような1つまたは複数のプロセッサを含む相互動作可能なハードウェアユニット
の集合によって提供されることがある。
【０２６０】
　様々な例が説明された。これらおよび他の例は、以下の特許請求の範囲内に入る。
【符号の説明】
【０２６１】
　　10　ビデオコーディングシステム
　　12　ソースデバイス
　　14　宛先デバイス
　　16　チャネル
　　18　ビデオソース
　　20　ビデオエンコーダ
　　22　出力インターフェース
　　28　入力インターフェース
　　30　ビデオデコーダ
　　32　ディスプレイデバイス
　　40　画像ブロック
　　42　矢印
　　50　右上の再構築されたサンプル
　　52　左下の再構築されたサンプル
　　54　再構築されたサンプル
　　56　再構築されたサンプル
　　100　予測処理ユニット
　　101　ビデオデータメモリ
　　102　残差生成ユニット
　　104　変換処理ユニット
　　106　量子化ユニット
　　108　逆量子化ユニット
　　110　逆変換処理ユニット
　　112　再構築ユニット
　　114　フィルタユニット
　　116　復号ピクチャバッファ
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　　118　エントロピー符号化ユニット
　　120　インター予測処理ユニット
　　122　MEユニット
　　124　MCユニット
　　126　イントラ予測処理ユニット
　　150　エントロピー復号ユニット
　　151　ビデオデータメモリ
　　152　予測処理ユニット
　　154　逆量子化ユニット
　　156　逆変換処理ユニット
　　158　再構築ユニット
　　160　フィルタユニット
　　162　復号ピクチャバッファ
　　164　動き補償ユニット
　　166　イントラ予測処理ユニット

【図１】 【図２】
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