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Image encoder and motion vector encoding method, image decoder and motion vector decoding method, and
program

Abstract

PROBLEM TO BE SOLVED: To improve encoding efficiency in motion compensation prediction
encoding.SOLUTION: A predictive motion vector information setting part 33 selects motion vector
information from an encoded block adjacent to an object block and respectively sets horizontal
predictive motion vector information and vertical predictive motion vector information for the
respective horizontal components and vertical components of the motion vector information of the
object block. Also, horizontal prediction block information and vertical prediction block information
indicating the block where the motion vector information is selected are generated. A reversible
encoding part 16 executes variable length encoding of a difference between the horizontal predictive
motion vector information and the horizontal motion vector information of the object block and a
difference between the vertical predictive motion vector information and the vertical motion vector
information of the object block and includes them in image compression information. Also, the
horizontal prediction block information and the vertical prediction block information are included in
the image compression information.
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For each of the horizontal and vertical components of the motion vector information of the target block, select the motion vector information from the encoded block adjacent to
the target block, and set the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information. An image coding apparatus comprising: a
prediction motion vector information setting unit that performs horizontal prediction block information and vertical prediction block information indicating a block in which the
motion vector information is selected.   The predicted motion vector information setting unit selects and sets motion vector information having the highest encoding efficiency in
the horizontal component encoding process as the horizontal predicted motion vector information, and is the highest in the vertical component encoding process. The image
coding apparatus according to claim 1, wherein motion vector information with high coding efficiency is selected and set as the vertical predicted motion vector information. A cost
function value calculation unit for calculating a cost function value for each prediction mode;
A mode determination unit for determining the optimal prediction mode;
The image coding apparatus according to claim 2, wherein the mode determination unit determines a mode in which the calculated cost function value is a minimum as an
optimum prediction mode.   The image coding apparatus according to claim 3, wherein the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information are
transmitted by being included in image compression information.   The predicted motion vector information setting unit sets, as horizontal and vertical predicted motion vector
information, motion vector information selected from an encoded block adjacent to the target block with respect to a horizontal component and a vertical component of motion
vector information of the target block. The image encoding device according to claim 1, wherein the setting to be performed or the setting of the predicted horizontal motion vector
information and the predicted vertical motion vector information can be switched for each picture or for each slice.   6. The prediction motion vector information setting unit
generates identification information indicating which of the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information or the horizontal
and vertical prediction motion vector information is used. Image encoding device.   The image encoding device according to claim 6, wherein the generated identification
information is included in a picture parameter set or a slice header of image compression information.   The prediction motion vector information setting unit sets the horizontal
prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information for a P picture, and sets the horizontal and vertical prediction motion vector information
for a B picture. 5. The image encoding device according to 5. A lossless encoding unit that encodes motion vector information of the target block;
The lossless encoding unit performs different code assignments between the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information, and includes the
codes assigned to the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information in image compression information. The image encoding device
described.   The lossless encoding unit performs prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as spatial prediction motion vector
information, and prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as temporal prediction motion vector information. The image
encoding device according to claim 9, wherein different code allocation is performed for the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information.
  The lossless encoding unit performs the code assignment based on the motion detection result of the imaging device when performing the encoding process of the motion vector
information of the target block detected using the image data generated by the imaging device. The image encoding apparatus according to claim 10, which is performed.   For
each of the horizontal and vertical components of the motion vector information of the target block, select the motion vector information from the encoded block adjacent to the
target block, and set the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information. A motion vector information encoding method
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comprising a step of generating horizontal prediction block information and vertical prediction block information indicating a block for which the motion vector information is
selected.   For each of the horizontal and vertical components of the motion vector information of the target block, select the motion vector information from the encoded block
adjacent to the target block, and set the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information. A program executed by a computer to
execute horizontal prediction block information and vertical prediction block information indicating a block for which the motion vector information is selected. Horizontal
prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to
the target block, and vertical prediction indicating a block in which motion vector information is selected as vertical prediction motion vector information A lossless decoding unit
that acquires block information from image compression information;
Prediction motion in which motion vector information of a block indicated by the horizontal prediction block information is set as horizontal prediction motion vector information,
and motion vector information of a block indicated by the vertical prediction block information is set as the vertical prediction motion vector information A vector information
setting section;
An image decoding apparatus comprising: a motion vector information generation unit configured to generate motion vector information of the target block using the horizontal
prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information set by the prediction motion vector information setting unit. The lossless decoding unit may
select a motion vector selected from the adjacent decoded block with respect to the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector
information, or a horizontal component and a vertical component of the motion vector information of the target block. Identification information indicating which of the horizontal
and vertical predicted motion vector information indicating the information is used is acquired from the image compression information,
The predicted motion vector information setting unit sets the horizontal predicted motion vector information and the vertical predicted motion vector information, or the horizontal
and vertical predicted motion vector information based on the identification information,
15. The image decoding according to claim 14, wherein the motion vector reconstruction unit generates motion vector information of the target block using the horizontal
prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information, or the horizontal and vertical prediction motion vector information. apparatus. The lossless
decoding unit decodes a code included in image compression information, acquires the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information,
The image decoding device according to claim 14, wherein the prediction motion vector information setting unit sets the horizontal prediction motion vector and the vertical
prediction motion vector information based on the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information. Horizontal prediction block information
indicating a block in which motion vector information is selected as horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to the target block, and vertical
prediction indicating a block in which motion vector information is selected as vertical prediction motion vector information Obtaining block information from image compression
information;
Setting the motion vector information of the block indicated by the horizontal prediction block information as horizontal prediction motion vector information, and setting the
motion vector information of the block indicated by the vertical prediction block information as the vertical prediction motion vector information; ,
A motion vector information decoding method comprising: a step of generating motion vector information of the target block using the set horizontal prediction motion vector
information and vertical prediction motion vector information. Horizontal prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as
horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to the target block, and vertical prediction indicating a block in which motion vector information is
selected as vertical prediction motion vector information A procedure for obtaining block information from image compression information;
A procedure for setting motion vector information of a block indicated by the horizontal prediction block information as horizontal prediction motion vector information, and setting
motion vector information of a block indicated by the vertical prediction block information as the vertical prediction motion vector information; ,
A program for causing a computer to execute a procedure for generating motion vector information of the target block using the set horizontal predicted motion vector information
and vertical predicted motion vector information.

Description translated from Japanese

  The present invention relates to an image encoding device, a motion vector encoding method, an image decoding device, a motion vector decoding method, and a
program. Specifically, the efficiency in moving picture encoding is improved.

  In recent years, image information is handled as digital, and at that time, a device that transmits and stores information with high efficiency, for example, a device that
complies with a system such as MPEG that compresses by orthogonal transform such as discrete cosine transform and motion compensation, It is becoming popular in
general households.

  In particular, MPEG2 (ISO / IEC13818-2) is defined as a general-purpose image coding system, and is currently widely used in a wide range of applications for
professional use and consumer use. By using the MPEG2 compression method, for example, for a standard-resolution interlaced scanned image having 720 × 480 pixels,
a code amount (bit rate) of 4 to 8 Mbps can be allocated to achieve a high compression rate and good image quality. It is. Further, in the case of a high-resolution
interlaced scanned image having 1920 × 1088 pixels, a high compression rate and good image quality can be realized by assigning a code amount of 18 to 22 Mbps.

  In addition, compared to conventional encoding methods such as MPEG2 and MPEG4, a large amount of calculation is required for encoding and decoding, but
standardization that realizes higher encoding efficiency is called Joint Model of Enhanced-Compression Video Coding. Done. H.264 and MPEG-4 Part 10 (hereinafter
referred to as “H.264 / AVC (Advanced Video Coding)”).

H. In H.264 / AVC, as shown in FIG. 1 (A), one macro block composed of 16 × 16 pixels is replaced with any block of 16 × 16, 16 × 8, 8 × 16, or 8 × 8. It is possible to have
independent motion vector information divided into sizes. Further, the 8 × 8 pixel sub-macroblock is divided into motion compensation block sizes of 8 × 8, 8 × 4, 4 × 8,
and 4 × 4 as shown in FIG. , Each can have independent motion vector information. In MPEG-2, the unit of motion prediction / compensation processing is 16 × 16 pixels
in the frame motion compensation mode, and 16 units for each of the first field and the second field in the field motion compensation mode. Motion prediction /
compensation processing is performed in units of × 8 pixels.

H. In H.264 / AVC, such motion prediction / compensation processing is performed, so that a large amount of motion vector information is generated. If this is encoded
as it is, encoding efficiency is reduced.

  As a technique for solving such a problem, H.C. In H.264 / AVC, the amount of motion vector information is reduced using the following median prediction.

  In FIG. 2, a block E is a target block to be encoded, and blocks A to D are blocks that have already been encoded and are adjacent to the target block E.

  Now, let X = A, B, C, D, E and the motion vector information for the block X be represented by mvX.

Using the motion vector information regarding the blocks A, B, and C, predicted motion vector information pmvE for the target block E is generated as shown in Equation
(1) by median prediction.
pmvE = med (mvA, mvB, mvC) (1)

  If the information about the adjacent block C cannot be obtained because it is the edge of the image frame, the information about the adjacent block D is substituted.
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Data mvdE encoded in the image compression information as motion vector information for the target block E is generated as shown in Expression (2) using pmvE.
mvdE = mvE−pmvE (2)
Note that the actual processing is performed independently for each of the horizontal and vertical components of the motion vector information.

H. In H.264 / AVC, a multi-reference frame method is defined. Using FIG. The multiple reference frame system defined in H.264 / AVC will be described.

  In MPEG2 or the like, in the case of a P picture, motion prediction / compensation processing is performed with reference to only one reference frame stored in the
frame memory. However, H. In H.264 / AVC, as shown in FIG. 3, it is possible to store a plurality of reference frames in a memory and refer to a different memory for each
block.

  Incidentally, although the amount of information in motion vector information in a B picture is enormous, In H.264 / AVC, a mode called a direct mode is prepared. In the
direct mode, the motion vector information is not stored in the image compression information, and the decoding apparatus extracts the motion vector information of the
block from the motion vector information of the surrounding or anchor block (Co-Located Block). The anchor block is a block having the same xy coordinates as the
target block in the reference image.

  There are two types of direct modes, a spatial direct mode and a temporal direct mode, and which one is used can be switched for each slice.

In the spatial direct mode, as shown in Expression (3), the motion vector information pmvE generated by the median prediction is set as motion vector information mvE
applied to the block.
mvE = pmvE (3)

Next, a temporal direct mode will be described with reference to FIG. In FIG. 4, a block at the same space address as the current block in the L0 reference picture is an
anchor block, and motion vector information in the anchor block is a motion “mvcol”. Also, the distance on the time axis between the current picture and the L0 reference
picture is “TDB”, and the distance on the time axis between the L0 reference picture and the L1 reference picture is “TDD”. In this case, L0 motion vector information
mvL0 and L1 motion vector information mvL1 in the picture are calculated as in equations (4) and (5).
mvL0 = (TDB / TDD) mvcol (4)
mvL1 = ((TDD−TDB) / TDD) mvcol (5)
In the image compression information, since there is no information indicating the distance on the time axis, the calculation is performed using POC (Picture Order
Count) in equations (4) and (5).

  In the AVC image compression information, the direct mode can be defined in units of 16 × 16 pixel macroblocks or in units of 8 × 8 pixel submacroblocks.

  By the way, the proposal of the nonpatent literature 1 which improves the encoding of the motion vector information using median prediction as shown in FIG. 2 is made.
In Non-Patent Document 1, it is possible to adaptively use either temporal prediction motion vector information or spatio-temporal prediction motion vector information in
addition to spatial prediction motion vector information obtained by median prediction.

  That is, in FIG. 5, the motion vector information mvcol is the motion vector information for the anchor block for the target block. Also, the motion vector information
mvtk (k = 0 to 8) is used as the motion vector information of the surrounding blocks.

The temporal prediction motion vector information mvtm is generated from five pieces of motion vector information using, for example, Expression (6). The temporal
prediction motion vector information mvtm may be generated from nine motion vectors using equation (7).
mvtm5 = med (mvcol, mvt0,... mvt3) (6)
mvtm9 = med (mvcol, mvt0,... mvt7) (7)

Also, the spatio-temporal predicted motion vector information mvspt is generated from the five motion vector information using Expression (8).
mvspt = med (mvcol, mvcol, mvA, mvB, mvC) (8)

  In an image processing apparatus that encodes image information, a cost function value is calculated for each block when the predicted motion vector information is
used, and optimal predicted motion vector information is selected. In the image compression information, for example, a flag that can identify which prediction motion
vector information is used for each block is transmitted.

  In a large image frame such as UHD (Ultra High Definition: 4000 pixels × 2000 pixels), MPEG2 or H.264 is used. The macroblock size of 16 pixels × 16 images defined by
H.264 / AVC may not be optimal. For example, in a large image frame, it may be possible to increase the encoding efficiency by increasing the macroblock size. In view of
this, in High Efficiency Video Coding (HEVC), which is a next generation encoding method, a coding unit CU (Coding Unit) is defined as shown in Non-Patent Document 2.
In Non-Patent Document 2, the maximum size (LCU = Large Coding Unit) and the minimum size (SCU = Smallest Coding Unit) of the coding unit CU are defined in the SPS
(Sequence Parameter Set) of the image compression information to be output. . Furthermore, in each LCU, it is possible to divide into smaller sized coding units CU by
setting split-flag = 1 within a range not smaller than the size of the SCU.

  FIG. 6 illustrates the hierarchical structure of the coding unit CU. FIG. 6 shows a case where the maximum size is 128 pixels × 128 pixels and the depth (Depth) of the
hierarchy is “5”. For example, when the layer depth is “0”, a block of 2N × 2N (N = 64 pixels) is set as the coding unit CU0. If split flag = 1, the coding unit CU0 is divided
into four independent N × N blocks, and the N × N block is a block in the next lower layer. That is, the depth of the hierarchy is “1”, and a 2N × 2N (N = 32 pixels) block is
the coding unit CU1. Similarly, when split flag = 1 is set, it is divided into four independent blocks. Further, in the case of the depth “4” which is the deepest hierarchy, a
block of 2N × 2N (N = 4 pixels) is set as the coding unit CU4, and 8 × 8 pixels is the minimum size of the coding unit CU. In HEVC, a prediction unit (PU: Prediction Unit),
which is a basic unit for prediction by dividing a coding unit, is also defined.

“Competition-Based Scheme for Motion Vector Selection and Coding” (VCEG-AC06, ITU-Telecommunications Standardization Sector. STUDY GROUP 16 Question 6.
Video Coding Experts Group 29th Meeting: Klagenfurt Austria, July, 2006) “Test Model under Consideration” (JCTVC-B205, 2nd JCT-VC Meeting, Geneva, CH, July 2010)

  By the way, Non-Patent Document 1 has a problem that since it cannot have prediction information independently for the horizontal direction and the vertical direction of
the motion vector component, sufficient improvement in coding efficiency cannot be realized. Yes. For example, when there are three types of candidates in the horizontal
direction and three types in the vertical direction, there are nine (3 × 3) combinations of candidates in the horizontal direction and the vertical direction. A method for
performing the conversion processing is also conceivable. However, if there are many combinations, there are problems that the number of types of flags increases and
the amount of codes indicating the flags increases.

  Therefore, an object of the present invention is to provide an image encoding device and a motion vector encoding method, an image decoding device and a motion
vector decoding method, and a program that can improve encoding efficiency.

  According to a first aspect of the present invention, for each of a horizontal component and a vertical component of motion vector information of a target block, motion
vector information is selected from an encoded block adjacent to the target block, and predicted horizontal motion vector information And a predicted motion vector
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information setting unit that generates horizontal predicted block information and vertical predicted block information indicating a block in which the motion vector
information is selected.

  The present invention relates to an image coding apparatus that divides input image data into a plurality of pixel blocks, detects motion vector information for each
block, and performs motion compensation predictive coding. For each component, the motion vector information is selected from the encoded block adjacent to the
target block, and the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information are set. For example, for the horizontal
component of motion vector information obtained by performing motion search in the optimal prediction mode that minimizes the cost function value, the motion vector
information of an adjacent encoded block that has the highest encoding efficiency is obtained. It is selected and set as horizontal prediction motion vector information.
Also, with respect to the vertical component of the motion vector information obtained by performing the motion search in the optimal prediction mode, the motion
vector information of the adjacent encoded block having the highest encoding efficiency is selected and the vertical prediction motion vector Set as information. Using
this horizontal predicted motion vector information and vertical predicted motion vector information, the motion vector information of the target block is compressed.
Also, horizontal prediction block information and vertical prediction block information indicating a block for which motion vector information is selected are generated,
and the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information are included in the image compression information.

  Also, with respect to the horizontal and vertical components of the motion vector information of the target block, the setting is made such that the motion vector
information selected from the encoded block adjacent to the target block is the horizontal and vertical predicted motion vector information, or the horizontal predicted
motion vector information The setting of the vertical prediction motion vector information can be switched for each picture or each slice. For example, horizontal
prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information are set for a P picture, and horizontal vertical prediction motion vector information
is set for a B picture. Further, identification information indicating whether horizontal predicted motion vector information, vertical predicted motion vector information, or
horizontal / vertical predicted motion vector information is used is provided in the image compression information.

  Further, for example, codes are assigned to the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information, respectively, and the codes
assigned to the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information are included in the image compression information. Furthermore,
when performing the encoding process of the motion vector information detected based on the image data produced | generated by the imaging device, code allocation
is performed based on the motion detection result of an imaging device.

  According to a second aspect of the present invention, for each of a horizontal component and a vertical component of motion vector information of a target block,
motion vector information is selected from an encoded block adjacent to the target block, thereby predicting horizontal predicted motion vector information. The motion
vector information encoding method includes a step of setting the vertical prediction motion vector information and generating horizontal prediction block information
and vertical prediction block information indicating a block for which the motion vector information is selected.

  According to a third aspect of the present invention, for each of a horizontal component and a vertical component of motion vector information of a target block, motion
vector information is selected from an encoded block adjacent to the target block, thereby predicting horizontal predicted motion vector information. And vertical
prediction motion vector information are set, and a program for causing a computer to execute a procedure for generating horizontal prediction block information and
vertical prediction block information indicating a block for which the motion vector information is selected.

  According to a fourth aspect of the present invention, horizontal prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as
horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to the target block, and motion vector information is vertical prediction motion vector
information. A lossless decoding unit that obtains vertical prediction block information indicating a block selected as image compression information, and sets motion
vector information of the block indicated by the horizontal prediction block information as horizontal prediction motion vector information, and A prediction motion vector
information setting unit that sets motion vector information of a block indicated by prediction block information as the vertical prediction motion vector information, and
the horizontal prediction motion vector information and vertical prediction set by the prediction motion vector information setting unit The motion vector of the target
block using motion vector information In the image decoding apparatus and a motion vector information generating unit that generates broadcast.

  This invention divides input image data into a plurality of pixel blocks, detects the motion vector information for each block, and performs decoding processing of image
compression information generated by performing motion compensation prediction encoding In the apparatus, horizontal prediction block information indicating a block
in which motion vector information is selected as horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to the target block, and a block in which
motion vector information is selected as vertical prediction motion vector information. The predicted vertical block information shown is acquired from the compressed
image information. The motion vector information of the block indicated by the horizontal prediction block information is set as horizontal prediction motion vector
information, and the motion vector information of the block indicated by the vertical prediction block information is set as vertical prediction motion vector information.
Motion vector information of the target block is generated using the set horizontal predicted motion vector information and vertical predicted motion vector information.

  Also, horizontal and vertical motion vector information indicating motion vector information selected from the decoded block adjacent to the horizontal and vertical
components of the motion vector information of the target block or the horizontal and vertical motion vector information of the target block. Identification information
indicating which one of the two is used is acquired from the image compression information. Based on this identification information, horizontal prediction motion vector
information and vertical prediction motion vector information, or horizontal and vertical prediction motion vector information are set, and motion vector information of
the target block is generated.

  According to a fifth aspect of the present invention, horizontal prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as
horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to the target block, and motion vector information is vertical prediction motion vector
information. Obtaining from the image compression information vertical prediction block information indicating the selected block, and setting motion vector information
of the block indicated by the horizontal prediction block information as horizontal prediction motion vector information, and the vertical prediction block information And
setting the motion vector information of the target block using the set horizontal predicted motion vector information and vertical predicted motion vector information.
And a motion vector information decoding method provided with a process.

  According to a sixth aspect of the present invention, horizontal prediction block information indicating a block in which motion vector information is selected as
horizontal prediction motion vector information from a decoded block adjacent to the target block, and motion vector information is vertical prediction motion vector
information. A procedure for acquiring vertical prediction block information indicating a block selected as image compression information, and setting motion vector
information of the block indicated by the horizontal prediction block information as horizontal prediction motion vector information, and the vertical prediction block
information The motion vector information of the target block is generated using the procedure of setting the motion vector information of the block indicated by the
above as the predicted vertical motion vector information and the set horizontal predicted motion vector information and the predicted vertical motion vector
information. In a program that causes a computer to execute the procedure

  The program of the present invention is, for example, a storage medium or communication medium provided in a computer-readable format to a general-purpose
computer system capable of executing various program codes, such as an optical disk, a magnetic disk, a semiconductor memory, etc. Or a computer program that can
be provided by a communication medium such as a network. By providing such a program in a computer-readable format, processing corresponding to the program is
realized on the computer system.
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  According to the present invention, for each of the horizontal component and the vertical component of the motion vector information of the target block, the motion
vector information is selected from the encoded block adjacent to the target block, and the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction
motion are selected. Vector information is set, respectively, and the motion vector information of the target block is compressed using the set horizontal predicted
motion vector information and vertical predicted motion vector information. Also, horizontal prediction block information and vertical prediction block information
indicating a block for which motion vector information is selected are generated. For this reason, for example, horizontal prediction motion vector information and
vertical prediction motion vector information with horizontal prediction block information and vertical prediction block information that have a data amount smaller than
a flag corresponding to a combination of horizontal prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information candidates Can be set, and
the encoding efficiency can be improved.

H. It is a figure which shows the block in H.264 / AVC. It is a figure for demonstrating median prediction. It is a figure for demonstrating a Multi-Reference Frame system.
It is a figure for demonstrating time direct mode. It is a figure for demonstrating temporal prediction motion vector information and spatiotemporal prediction motion
vector information. It is the figure which illustrated the hierarchical structure of coding unit CU. It is a figure which shows the structure of an image coding apparatus. It is
a figure which shows the structure of a motion prediction / compensation part and a prediction motion vector information setting part. It is a figure for demonstrating the
motion prediction and compensation process of 1/4 pixel precision. It is a flowchart which shows operation | movement of an image coding apparatus. It is a flowchart
which shows a prediction process. It is a flowchart which shows an intra prediction process. It is a flowchart which shows the inter prediction process. It is a flowchart
which shows a prediction motion vector information setting process. It is a figure which shows the structure of an image decoding apparatus. It is a figure which shows
the structure of a motion compensation part and a prediction motion vector information setting part. It is a flowchart which shows operation | movement of an image
decoding apparatus. It is a flowchart which shows a prediction process. It is a flowchart which shows the inter estimated image production | generation process. It is a
flowchart which shows a motion vector information reconstruction process. It is a figure which shows the other structure of the prediction motion vector information
setting part used with an image coding apparatus. It is a figure which shows the other structure of the prediction motion vector information setting part used with an
image decoding apparatus. It is the figure which illustrated schematic structure of the computer apparatus. It is the figure which illustrated schematic structure of the
television apparatus. It is the figure which illustrated schematic structure of the mobile phone. It is the figure which illustrated schematic structure of the recording /
reproducing apparatus. It is the figure which illustrated schematic structure of the imaging device.

Hereinafter, modes for carrying out the invention will be described. The description will be given in the following order.
1. 1. Configuration of image encoding device 2. Operation of image encoding device 3. Configuration of image decoding apparatus 4. Operation of image decoding
apparatus 5. Other configuration of prediction motion vector information setting unit In the case of software processing When applied to electronic equipment

<1. Configuration of Image Encoding Device>
FIG. 7 shows the configuration of the image encoding device. The image encoding device 10 includes an analog / digital conversion unit (A / D conversion unit) 11, a
screen rearrangement buffer 12, a subtraction unit 13, an orthogonal transformation unit 14, a quantization unit 15, a lossless encoding unit 16, and a storage buffer 17.
The rate control unit 18 is provided. Furthermore, the image encoding device 10 includes an inverse quantization unit 21, an inverse orthogonal transform unit 22, an
addition unit 23, a deblocking filter 24, a frame memory 25, an intra prediction unit 31, a motion prediction / compensation unit 32, and predicted motion vector
information. A setting unit 33 and a predicted image / optimum mode selection unit 35 are provided.

  The A / D converter 11 converts an analog image signal into digital image data and outputs the digital image data to the screen rearrangement buffer 12.

  The screen rearrangement buffer 12 rearranges the frames of the image data output from the A / D conversion unit 11. The screen rearrangement buffer 12 rearranges
the frames according to a GOP (Group of Pictures) structure related to the encoding process, and subtracts the image data after the rearrangement, the intra prediction
unit 31, and the motion prediction / compensation unit. 32.

  The subtraction unit 13 is supplied with the image data output from the screen rearrangement buffer 12 and the prediction image data selected by the prediction image
/ optimum mode selection unit 35 described later. The subtraction unit 13 calculates prediction error data that is a difference between the image data output from the
screen rearrangement buffer 12 and the prediction image data supplied from the prediction image / optimum mode selection unit 35, and sends the prediction error data
to the orthogonal transformation unit 14. Output.

  The orthogonal transform unit 14 performs orthogonal transform processing such as discrete cosine transform (DCT) and Karoonen-Labe transform on the prediction
error data output from the subtraction unit 13. The orthogonal transform unit 14 outputs transform coefficient data obtained by performing the orthogonal transform
process to the quantization unit 15.

  The quantization unit 15 is supplied with transform coefficient data output from the orthogonal transform unit 14 and a rate control signal from a rate control unit 18
described later. The quantization unit 15 quantizes the transform coefficient data and outputs the quantized data to the lossless encoding unit 16 and the inverse
quantization unit 21. Further, the quantization unit 15 changes the bit rate of the quantized data by switching the quantization parameter (quantization scale) based on
the rate control signal from the rate control unit 18.

  The lossless encoding unit 16 is supplied with the quantized data output from the quantization unit 15, prediction mode information from the intra prediction unit 31
described later, prediction mode information from the motion prediction / compensation unit 32, and the like. Also, information indicating whether the optimal mode is
intra prediction or inter prediction is supplied from the predicted image / optimum mode selection unit 35. Note that the prediction mode information includes prediction
mode, block size information of a prediction unit, and the like according to intra prediction or inter prediction. The lossless encoding unit 16 performs lossless encoding
processing on the quantized data by, for example, variable length encoding or arithmetic encoding, generates image compression information, and outputs it to the
accumulation buffer 17. Moreover, the lossless encoding part 16 performs the lossless encoding of the prediction mode information supplied from the intra prediction
part 31, when the optimal mode is intra prediction. In addition, when the optimum mode is inter prediction, the lossless encoding unit 16 performs lossless encoding of
prediction mode information, prediction block information, difference motion vector information, and the like supplied from the motion prediction / compensation unit 32.
Further, the lossless encoding unit 16 includes information subjected to lossless encoding in the image compression information. For example, the lossless encoding
unit 16 adds the header information of the encoded stream that is the image compression information.

  The accumulation buffer 17 accumulates the compressed image information from the lossless encoding unit 16. The accumulation buffer 17 outputs the accumulated
image compression information at a transmission rate corresponding to the transmission path.

  The rate control unit 18 monitors the free capacity of the accumulation buffer 17, generates a rate control signal according to the free capacity, and outputs the rate
control signal to the quantization unit 15. The rate control unit 18 acquires information indicating the free capacity from the accumulation buffer 17, for example. The rate
control unit 18 reduces the bit rate of the quantized data by the rate control signal when the free space is low. Further, when the free capacity of the storage buffer 17 is
sufficiently large, the rate control unit 18 increases the bit rate of the quantized data by the rate control signal.

  The inverse quantization unit 21 performs an inverse quantization process on the quantized data supplied from the quantization unit 15. The inverse quantization unit
21 outputs transform coefficient data obtained by performing the inverse quantization process to the inverse orthogonal transform unit 22.
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  The inverse orthogonal transform unit 22 performs an inverse orthogonal transform process on the transform coefficient data supplied from the inverse quantization
unit 21, and outputs the obtained data to the addition unit 23.

  The adding unit 23 adds the data supplied from the inverse orthogonal transform unit 22 and the predicted image data supplied from the predicted image / optimum
mode selection unit 35 to generate decoded image data, and the deblocking filter 24 and the frame memory To 25. The decoded image data is used as image data for the
reference image.

  The deblocking filter 24 performs a filter process for reducing block distortion that occurs when an image is encoded. The deblocking filter 24 performs a filter process
for removing block distortion from the decoded image data supplied from the adding unit 23, and outputs the decoded image data after the filter process to the frame
memory 25.

  The frame memory 25 holds the decoded image data before the filtering process supplied from the adding unit 23 and the decoded image data after the filtering
process supplied from the deblocking filter 24. The decoded image data held in the frame memory 25 is supplied as reference image data to the intra prediction unit 31 or
the motion prediction / compensation unit 32 via the selector 26.

  When the intra prediction unit 31 performs the intra prediction, the selector 26 supplies the decoded image data before the deblocking filter processing held in the frame
memory 25 to the intra prediction unit 31 as reference image data. Further, when the motion prediction / compensation unit 32 performs inter prediction, the selector 26
supplies the decoded image data after the deblocking filter processing held in the frame memory 25 to the motion prediction / compensation unit 32 as reference image
data. .

  The intra prediction unit 31 uses the input image data supplied from the screen rearrangement buffer 12 and the reference image data supplied from the frame memory
25 to predict the target block in all candidate intra prediction modes and Determine the intra prediction mode. For example, the intra prediction unit 31 calculates the cost
function value in each intra prediction mode, and sets the intra prediction mode in which the coding efficiency is the best based on the calculated cost function value as
the optimal intra prediction mode. The intra prediction unit 31 outputs the predicted image data generated in the optimal intra prediction mode and the cost function
value in the optimal intra prediction mode to the predicted image / optimum mode selection unit 35. Further, the intra prediction unit 31 outputs prediction mode
information indicating the optimal intra prediction mode to the lossless encoding unit 16.

  The motion prediction / compensation unit 32 uses the input image data supplied from the screen rearrangement buffer 12 and the reference image data supplied from
the frame memory 25 to predict the target block in all candidate inter prediction modes. Determine the optimal inter prediction mode. For example, the motion prediction
/ compensation unit 32 calculates the cost function value in each inter prediction mode, and sets the inter prediction mode in which the coding efficiency is the best
based on the calculated cost function value as the optimal inter prediction mode. In addition, the motion prediction / compensation unit 32 calculates a cost function
value using the prediction block information and the difference motion vector information generated by the prediction motion vector information setting unit 33. Further,
the motion prediction / compensation unit 32 outputs the predicted image data generated in the optimal inter prediction mode and the cost function value in the optimal
inter prediction mode to the predicted image / optimum mode selection unit 35. In addition, the motion prediction / compensation unit 32 outputs prediction mode
information, prediction block information, difference motion vector information, and the like regarding the optimal inter prediction mode to the lossless encoding unit 16.

  The motion vector predictor information setting unit 33 sets the horizontal motion vector information of the encoded adjacent block for the target block as candidates
for the motion vector predictive motion vector information. Also, the predicted motion vector information setting unit 33 generates differential motion vector information
indicating the difference between the candidate horizontal predicted motion vector information and the horizontal motion vector information of the target block for each
candidate. Further, the predicted motion vector information setting unit 33 sets horizontal motion vector information having the highest coding efficiency of the
difference motion vector information among the candidates as the predicted horizontal motion vector information. The prediction motion vector information setting unit
33 generates horizontal prediction block information indicating which adjacent block motion vector information the set horizontal prediction motion vector information is.
For example, a flag (hereinafter referred to as “horizontal prediction block flag”) is generated as horizontal prediction block information.

  The predicted motion vector information setting unit 33 sets the vertical motion vector information of the adjacent block that has been encoded for the target block as a
candidate for predicted vertical motion vector information. Also, the predicted motion vector information setting unit 33 generates differential motion vector information
indicating the difference between the candidate vertical predicted motion vector information and the vertical motion vector information of the target block for each
candidate. Further, the predicted motion vector information setting unit 33 sets the vertical motion vector information having the highest coding efficiency of the
difference motion vector information among the candidates as the predicted vertical motion vector information. The predicted motion vector information setting unit 33
generates vertical predicted block information indicating which adjacent block motion vector information the set vertical predicted motion vector information is. For
example, a flag (hereinafter referred to as “vertical prediction block flag”) is generated as the vertical prediction block information.

  Further, the predicted motion vector information setting unit 33 uses the motion vector information of the block indicated by the predicted block flag for each of the
horizontal component and the vertical component as predicted motion vector information. Also, the predicted motion vector information setting unit 33 calculates
difference motion vector information, which is the difference between the motion vector information of the target block and the predicted motion vector information, for
each of the horizontal component and the vertical component, and sends it to the motion prediction / compensation unit 32. Output.

  FIG. 8 shows the configuration of the motion prediction / compensation unit 32 and the predicted motion vector information setting unit 33. The motion prediction /
compensation unit 32 includes a motion search unit 321, a cost function value calculation unit 322, a mode determination unit 323, a motion compensation processing
unit 324, and a motion vector information buffer 325.

  The motion search unit 321 is supplied with the rearranged input image data supplied from the screen rearrangement buffer 12 and the reference image data read from
the frame memory 25. The motion search unit 321 performs motion search in all candidate inter prediction modes and detects a motion vector. The motion search unit
321 outputs motion vector information indicating the detected motion vector to the cost function value calculation unit 322 together with the input image data and the
reference image data when the motion vector is detected.

  The cost function value calculation unit 322 is supplied with motion vector information, input image data, reference image data, and predicted motion vector information
setting unit 33 from the motion search unit 321 and predicted block information and difference motion vector information. The cost function value calculation unit 322
calculates cost function values in all candidate inter prediction modes using the motion vector information, the input image data, the reference image data, the prediction
block flag, and the difference motion vector information.

  The calculation of the cost function value is, for example, H.264. As defined by JM (Joint Model), which is reference software in the H.264 / AVC format, this is
performed based on either the High Complexity mode or the Low Complexity mode.

That is, in the High Complexity mode, all the prediction modes that are candidates are subjected to the lossless encoding process, and the cost function value
represented by the following equation (9) is calculated for each prediction mode.
Cost (Mode∈Ω) = D + λ · R (9)
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  Ω indicates the entire set of prediction modes that are candidates for encoding the image of the block. D indicates the differential energy (distortion) between the
decoded image and the input image when encoding is performed in the prediction mode. R is a generated code amount including orthogonal transform coefficients,
prediction mode information, prediction block information, differential motion vector information, and the like, and λ is a Lagrange multiplier given as a function of the
quantization parameter QP.

  In other words, in order to perform encoding in the High Complexity mode, the parameters D and R are calculated, and therefore it is necessary to perform temporary
encoding processing once in all candidate prediction modes, which requires a higher calculation amount. .

On the other hand, in the Low Complexity mode, prediction images are generated and header bits including prediction block information, differential motion vector
information, prediction mode information, and the like are generated in all candidate prediction modes, and the following equation (10 ) Is calculated.
Cost (Mode∈Ω) = D + QP2Quant (QP) · Header_Bit (10)

  Ω indicates the entire set of prediction modes that are candidates for encoding the image of the block. D indicates the differential energy (distortion) between the
decoded image and the input image when encoding is performed in the prediction mode. Header_Bit is a header bit for the prediction mode, and QP2Quant is a function
given as a function of the quantization parameter QP.

  That is, in the Low Complexity mode, it is necessary to perform a prediction process for each prediction mode, but since a decoded image is not necessary, it is possible
to realize with a calculation amount lower than that in the High Complexity mode.

  The cost function value calculation unit 322 outputs the calculated cost function value to the mode determination unit 323.

  The mode determination unit 323 determines the mode with the minimum cost function value as the optimal inter prediction mode. In addition, the mode determination
unit 323 includes the motion compensation processing unit 324 including the optimal inter prediction mode information indicating the determined optimal inter
prediction mode together with the motion vector information, the prediction block flag, the difference motion vector information, and the like related to the optimal inter
prediction mode. Output to. Note that the prediction mode information includes block size information and the like.

  The motion compensation processing unit 324 performs motion compensation on the reference image data read from the frame memory 25 based on the optimal inter
prediction mode information and the motion vector information, and generates predicted image data to generate a predicted image / optimum mode. The data is output
to the selection unit 35. In addition, the motion compensation processing unit 324 outputs prediction mode information for optimal inter prediction, difference motion
vector information in the mode, and the like to the lossless encoding unit 16.

  The motion vector information buffer 325 holds motion vector information related to the optimal inter prediction mode. Also, the motion vector information buffer 325
outputs the motion vector information of the adjacent block that has been encoded with respect to the target block to be encoded, to the predicted motion vector
information setting unit 33.

  In the motion prediction / compensation unit 32, for example, the A motion prediction / compensation process with 1/4 pixel accuracy defined in H.264 / AVC is
performed. FIG. 9 is a diagram for explaining a motion prediction / compensation process with ¼ pixel accuracy. In FIG. 9, the position “A” is the position of the integer
precision pixel stored in the frame memory 25, the positions “b”, “c”, and “d” are the positions of half pixel precision, the positions “e 1”, “ “e2” and “e3” are positions with
1/4 pixel accuracy.
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式（１１）において、入力画像が８ビット精度である場合、ｍａｘ＿ｐｉｘの値は２５５となる。 In the following, Clip1 () is defined as shown in Expression (11).
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In Expression (11), when the input image has 8-bit precision, the value of max_pix is 255.

The pixel values at the positions “b” and “d” are generated as in Expressions (12) and (13) using a 6-tap FIR filter.

F = A -2 -5 · A -1 
+20 · A 0 +20 · A 1 -5 · A 2 + A 3 ··· (12)

b, d = Clip1 ((F + 16) >> 5) (13)

The pixel value at the position “c” is generated as shown in either Expression (14) or Expression (15) and Expression (16) using a 6-tap FIR filter.
F = b −2 −5 · b −1 + 20 · b 0 + 20 · b 1 −5 · b 2 + b 3 (14)

F = d −2 −5 · d −1 + 20 · d 0 + 20 · d 1 −5 · d 2 + d 3 (15)

c = Clip1 ((F + 512) >> 10) (16)
Note that the Clip1 process is performed only once at the end after performing both the horizontal and vertical product-sum processes.

The pixel values at the positions “e1” to “e3” are generated as shown in equations (17) to (19) by linear interpolation.
e1 = (A + b + 1) >> 1 (17)
e2 = (b + d + 1) >> 1 (18)
e3 = (b + c + 1) >> 1 (19)
In this way, the motion prediction / compensation unit 32 performs a motion prediction / compensation process with 1/4 pixel accuracy.

  The predicted motion vector information setting unit 33 includes a horizontal predicted motion vector information generation unit 331, a vertical predicted motion vector
information generation unit 332, and an identification information generation unit 334.

  The horizontal prediction motion vector information generation unit 331 sets horizontal prediction motion vector information that provides the highest encoding
efficiency in the encoding process for the horizontal component of the motion vector information of the target block. The predicted horizontal motion vector information
generation unit 331 uses the predicted horizontal motion vector information of the adjacent block supplied from the motion prediction / compensation unit 32 as a
candidate for predicted horizontal motion vector information. Further, the horizontal predicted motion vector information generation unit 331 generates horizontal
differential motion vector information indicating a difference between the horizontal motion vector information of each candidate and the horizontal motion vector
information of the target block supplied from the motion prediction / compensation unit 32. To do. Further, the horizontal predicted motion vector information generation
unit 331 sets the candidate horizontal motion vector information that minimizes the code amount of the horizontal difference motion vector information as horizontal
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predicted motion vector information. The horizontal predicted motion vector information generation unit 331 outputs the horizontal difference motion vector information
when horizontal predicted motion vector information and horizontal predicted motion vector information are used to the identification information generation unit 334 as
a horizontal predicted motion vector information generation result.

  The vertical predicted motion vector information generation unit 332 sets vertical predicted motion vector information that provides the highest encoding efficiency in
the encoding process for the vertical component of the motion vector information of the target block. The vertical motion vector predictor information generation unit
332 sets the vertical motion vector information of the encoded adjacent block supplied from the motion prediction / compensation unit 32 as a candidate for the vertical
motion vector predictor information. Further, the vertical motion vector predictor information generation unit 332 generates vertical difference motion vector information
indicating the difference between the vertical motion vector information of each candidate and the vertical motion vector information of the target block supplied from
the motion prediction / compensation unit 32. To do. Further, the horizontal prediction motion vector information generation unit 331 sets the candidate vertical motion
vector information that minimizes the code amount of the vertical difference motion vector information as the vertical prediction motion vector information. The
predicted vertical motion vector information generation unit 332 outputs the vertical difference motion vector information when the predicted vertical motion vector
information and the predicted vertical motion vector information are used to the identification information generation unit 334 as the predicted vertical motion vector
information generation result.

  Based on the horizontal prediction motion vector information generation result, the identification information generation unit 334 generates horizontal prediction block
information, for example, a horizontal prediction block flag indicating a block for which motion vector information is selected as horizontal prediction motion vector
information. The identification information generation unit 334 outputs the generated horizontal prediction block flag to the cost function value calculation unit 322 of the
motion prediction / compensation unit 32 together with the horizontal difference motion vector information. Also, the identification information generation unit 334
generates vertical prediction block information, for example, a vertical prediction block flag, indicating a block in which the motion vector information is selected as the
vertical prediction motion vector information based on the vertical prediction motion vector information generation result. The identification information generation unit
334 outputs the generated vertical prediction block flag to the cost function value calculation unit 322 of the motion prediction / compensation unit 32 together with the
vertical difference motion vector information.

  Note that the predicted motion vector information setting unit 33 calculates the difference motion vector information indicating the difference between the horizontal
(vertical) motion vector information of the target block and the motion vector information of each candidate, together with information indicating the candidate block, as
a cost function value calculation unit. You may supply to 322. In this case, the candidate horizontal (vertical) motion vector information that minimizes the cost function
value calculated by the cost function value calculation unit 322 is set as the horizontal (vertical) predicted motion vector information. Further, identification information
indicating a candidate block having the smallest cost function value is used in inter prediction.

  Returning to FIG. 7, the predicted image / optimum mode selection unit 35 compares the cost function value supplied from the intra prediction unit 31 with the cost
function value supplied from the motion prediction / compensation unit 32, and the cost function value is small. Is selected as the optimum mode with the best coding
efficiency. Further, the predicted image / optimum mode selection unit 35 outputs the predicted image data generated in the optimal mode to the subtraction unit 13 and
the addition unit 23. Further, the predicted image / optimum mode selection unit 35 outputs information indicating whether the optimal mode is the intra prediction mode
or the inter prediction mode to the lossless encoding unit 16. Note that the predicted image / optimum mode selection unit 35 switches between intra prediction and inter
prediction in units of slices.

<2. Operation of Image Encoding Device>
FIG. 10 is a flowchart showing the operation of the image coding apparatus. In step ST11, the A / D converter 11 performs A / D conversion on the input image signal.

  In step ST12, the screen rearrangement buffer 12 performs image rearrangement. The screen rearrangement buffer 12 stores the image data supplied from the A / D
conversion unit 11, and rearranges from the display order of each picture to the encoding order.

  In step ST13, the subtraction unit 13 generates prediction error data. The subtraction unit 13 calculates a difference between the image data of the images rearranged in
step ST12 and the predicted image data selected by the predicted image / optimum mode selection unit 35, and generates prediction error data. The prediction error data
has a smaller data amount than the original image data. Therefore, the data amount can be compressed as compared with the case where the image is encoded as it is.

  In step ST14, the orthogonal transform unit 14 performs an orthogonal transform process. The orthogonal transformation unit 14 performs orthogonal transformation
on the prediction error data supplied from the subtraction unit 13. Specifically, orthogonal transformation such as discrete cosine transformation and Karhunen-Loeve
transformation is performed on the prediction error data, and transformation coefficient data is output.

  In step ST15, the quantization unit 15 performs a quantization process. The quantization unit 15 quantizes the transform coefficient data. At the time of quantization,
rate control is performed as described in the process of step ST25 described later.

  In step ST16, the inverse quantization unit 21 performs an inverse quantization process. The inverse quantization unit 21 inversely quantizes the transform coefficient
data quantized by the quantization unit 15 with characteristics corresponding to the characteristics of the quantization unit 15.

  In step ST17, the inverse orthogonal transform unit 22 performs an inverse orthogonal transform process. The inverse orthogonal transform unit 22 performs inverse
orthogonal transform on the transform coefficient data inversely quantized by the inverse quantization unit 21 with characteristics corresponding to the characteristics of
the orthogonal transform unit 14.

  In step ST18, the adding unit 23 generates reference image data. The adding unit 23 adds the predicted image data supplied from the predicted image / optimum mode
selecting unit 35 and the data after inverse orthogonal transformation of the position corresponding to the predicted image, and obtains reference image data (decoded
image data). Generate.

  In step ST19, the deblocking filter 24 performs a filter process. The deblocking filter 24 filters the decoded image data output from the adding unit 23 to remove block
distortion.

  In step ST20, the frame memory 25 stores reference image data. The frame memory 25 stores reference image data (decoded image data) after filtering.

  In step ST21, the intra prediction unit 31 and the motion prediction / compensation unit 32 each perform a prediction process. That is, the intra prediction unit 31
performs intra prediction processing in the intra prediction mode, and the motion prediction / compensation unit 32 performs motion prediction / compensation
processing in the inter prediction mode. The details of the prediction process will be described later with reference to FIG. 11. By this process, the prediction process is
performed in all candidate prediction modes, and the cost function values in all candidate prediction modes are respectively determined. Calculated. Then, based on the
calculated cost function value, the optimal intra prediction mode and the optimal inter prediction mode are selected, and the predicted image generated in the selected
prediction mode and its cost function value and prediction mode information are predicted image / optimum It is supplied to the mode selection unit 35.

  In step ST <b> 22, the predicted image / optimum mode selection unit 35 selects predicted image data. The predicted image / optimum mode selection unit 35
determines the optimum mode with the best coding efficiency based on the cost function values output from the intra prediction unit 31 and the motion prediction /
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compensation unit 32. Further, the predicted image / optimum mode selection unit 35 selects the predicted image data of the determined optimal mode and outputs it to
the subtraction unit 13 and the addition unit 23. As described above, the predicted image data is used for the calculations in steps ST13 and ST18.

  In step ST23, the lossless encoding unit 16 performs a lossless encoding process. The lossless encoding unit 16 performs lossless encoding on the quantized data
output from the quantization unit 15. That is, lossless encoding such as variable length encoding or arithmetic encoding is performed on the quantized data, and the data
is compressed. Further, the lossless encoding unit 16 performs lossless encoding such as prediction mode information corresponding to the prediction image data
selected in step ST22, and adds the prediction mode to the image compression information generated by lossless encoding of the quantized data. Lossless encoded
data such as information is included.

  In step ST24, the accumulation buffer 17 performs accumulation processing. The accumulation buffer 17 accumulates the compressed image information output from
the lossless encoding unit 16. The compressed image information stored in the storage buffer 17 is appropriately read out and transmitted to the decoding side via the
transmission path.

  In step ST25, the rate control unit 18 performs rate control. When accumulating image compression information in the accumulation buffer 17, the rate control unit 18
controls the rate of the quantization operation of the quantization unit 15 so that overflow or underflow does not occur in the accumulation buffer 17.

  Next, the prediction process in step ST21 in FIG. 10 will be described with reference to the flowchart in FIG.

  In step ST31, the intra prediction unit 31 performs an intra prediction process. The intra prediction unit 31 performs intra prediction on the image of the target block in all
candidate intra prediction modes. Note that the decoded image data before the blocking filter processing is performed by the deblocking filter 24 is used as the image
data of the decoded image referred to in the intra prediction. By this intra prediction process, intra prediction is performed in all candidate intra prediction modes, and
cost function values are calculated for all candidate intra prediction modes. Then, based on the calculated cost function value, one intra prediction mode with the best
coding efficiency is selected from all the intra prediction modes.

  In step ST32, the motion prediction / compensation unit 32 performs an inter prediction process. The motion prediction / compensation unit 32 uses the decoded image
data after the deblocking filter processing stored in the frame memory 25 to perform inter prediction processing in a candidate inter prediction mode. By this inter
prediction processing, prediction processing is performed in all candidate inter prediction modes, and cost function values are calculated for all candidate inter prediction
modes. Then, based on the calculated cost function value, one inter prediction mode with the best coding efficiency is selected from all the inter prediction modes.

  Next, the intra prediction process in step ST31 in FIG. 11 will be described with reference to the flowchart in FIG.

  In step ST41, the intra prediction unit 31 performs intra prediction in each prediction mode. The intra prediction unit 31 generates predicted image data for each intra
prediction mode using the decoded image data before the blocking filter processing.

  In step ST42, the intra prediction unit 31 calculates a cost function value in each prediction mode. The cost function value is calculated as described above, for example,
H.264. As defined by JM (Joint Model), which is reference software in the H.264 / AVC format, this is performed based on either the High Complexity mode or the Low
Complexity mode. That is, in the High Complexity mode, as a process of Step ST42, all the prediction modes that are candidates are subjected to a lossless encoding
process, and the cost function value represented by Expression (9) is set for each prediction mode. To calculate. In the Low Complexity mode, as a process of Step ST42,
for all prediction modes as candidates, generation of predicted images and header bits such as motion vector information and prediction mode information are
generated, and expressed by Expression (10). The calculated cost function value is calculated for each prediction mode.

  In step ST43, the intra prediction unit 31 determines the optimal intra prediction mode. Based on the cost function value calculated in step ST42, the intra prediction unit
31 selects one intra prediction mode having a minimum cost function value from them, and determines the optimal intra prediction mode.

  Next, the inter prediction process in step ST32 in FIG. 11 will be described with reference to the flowchart in FIG.

  In step ST51, the motion prediction / compensation unit 32 performs a motion prediction process. The motion prediction / compensation unit 32 performs motion
prediction for each prediction mode to detect a motion vector, and proceeds to step ST52.

  In step ST52, the motion vector predictor information setting unit 33 performs motion vector predictor information setting processing. The predicted motion vector
information setting unit 33 generates a predicted block flag and difference motion vector information for the target block.

  FIG. 14 is a flowchart showing the predicted motion vector information setting process. In step ST <b> 61, the predicted motion vector information setting unit 33
selects a candidate for predicted horizontal motion vector information. The motion vector predictor information setting unit 33 selects the horizontal motion vector
information of the encoded block adjacent to the target block as a candidate for the motion vector predictive motion vector information, and proceeds to step ST62.

In step ST62, the predicted motion vector information setting unit 33 performs horizontal predicted motion vector information setting processing. The predicted motion
vector information setting unit 33 detects the i-th horizontal motion vector information that minimizes the amount of encoding of the horizontal difference motion vector
information based on, for example, Expression (20).
arg i min (R (mvx−pmvx (i))) (20)

  Note that “mvx” indicates the horizontal motion vector information of the target block, and “pmvx (i)” indicates the i th candidate of the predicted horizontal motion
vector information. “R (mvx−pmvx (i))” is a code amount when the horizontal difference motion vector information indicating the difference between the i th candidate of
the horizontal prediction motion vector and the horizontal motion vector information of the target block is encoded. Is shown.

  The predicted motion vector information setting unit 33 generates a horizontal predicted block flag indicating an adjacent block of horizontal motion vector information
that minimizes the amount of coding detected based on Expression (20). Further, the predicted motion vector information setting unit 33 generates horizontal difference
motion vector information when the horizontal motion vector information is used, and the process proceeds to step ST63.

  In step ST63, the motion vector predictor information setting unit 33 selects a candidate for motion vector predictor information. The motion vector predictor
information setting unit 33 selects the vertical motion vector information of the encoded block adjacent to the target block as a candidate for the motion vector predictor
information, and proceeds to step ST64.

In step ST64, the motion vector predictor information setting unit 33 performs a vertical motion vector predictor information setting process. The motion vector predictor
information setting unit 33 detects the j-th vertical motion vector information that minimizes the amount of encoding of the vertical difference report based on, for
example, Expression (21).
arg j min (R (mvy−pmvy (j))) (21)

  Note that “mvy” indicates the vertical motion vector information of the target block, and “pmvy (j)” indicates the j-th candidate for the predicted vertical motion vector
information. “R (mvy−pmvy (j))” is a code amount when the vertical difference motion vector information indicating the difference between the j th candidate of the
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vertical motion vector predictor and the vertical motion vector information of the target block is encoded. Is shown.

  The predicted motion vector information setting unit 33 generates a vertical predicted block flag indicating an adjacent block of the vertical motion vector information
that minimizes the amount of coding detected based on Expression (21). Also, the predicted motion vector information setting unit 33 generates vertical difference
motion vector information when the vertical motion vector information is used, ends the predicted motion vector information setting process, and returns to step ST53 in
FIG.

  In step ST53, the motion prediction / compensation unit 32 calculates a cost function value in each prediction mode. The motion prediction / compensation unit 32
calculates the cost function value using the above-described equation (9) or equation (10). Also, the motion prediction / compensation unit 32 calculates the generated
code amount using the difference motion vector information. Note that the cost function value for the inter prediction mode is calculated using the H.264 standard.
Evaluation of cost function values in skipped macroblocks and direct mode defined in the H.264 / AVC format is also included.

  In step ST54, the motion prediction / compensation unit 32 determines the optimal inter prediction mode. Based on the cost function value calculated in step ST54, the
motion prediction / compensation unit 32 selects one prediction mode having the minimum cost function value from them, and determines the optimum inter prediction
mode.

  In this way, the image encoding device 10 individually sets the horizontal prediction motion vector and the vertical prediction motion vector for the target block. Further,
the image encoding device 10 performs variable-length encoding on the horizontal differential motion vector information that is the difference between the horizontal
motion vector information of the target block and the predicted horizontal motion vector information. In addition, the image encoding device 10 performs variable-length
encoding on the vertical difference motion vector information that is the difference between the vertical motion vector of the target block and the predicted vertical
motion vector information. The predicted horizontal motion vector information and the predicted vertical motion vector information are indicated by a prediction block
flag as to which of the adjacent encoded blocks.

Therefore, the data amount of the prediction block flag can be reduced as compared with the case of using the horizontal / vertical prediction motion vector information
shown in Expression (22). In addition, as shown in Expression (22), the horizontal / vertical prediction motion vector information includes the motion vector of the
adjacent block that minimizes the code amount obtained by adding the code amount of the horizontal difference motion vector information and the code amount of the
vertical difference motion vector information. Information.
arg k min (R (mvx−pmvx (k))

+ R (mvy−pmvy (k))) (22)

For example, when there are three types of candidates for the horizontal motion vector information and three types of candidates for the vertical motion vector
information, six types (three types + three types) of flags may be prepared in the present invention. However, if a block is determined based on the code amount obtained
by adding the code amount of the horizontal difference motion vector information and the code amount of the vertical difference motion vector information, nine types
(three types × three types) of flags must be prepared. That is, in the present invention, since the number of flags to be prepared is reduced, the efficiency in encoding
motion vector information can be improved.

<3. Configuration of Image Decoding Device>
Next, the image decoding apparatus will be described. Image compression information generated by encoding an input image is supplied to an image decoding
apparatus via a predetermined transmission path, recording medium, or the like and decoded.

FIG. 15 shows the configuration of the image decoding apparatus. The image decoding device 50 includes a storage buffer 51, a lossless decoding unit 52, an inverse
quantization unit 53, an inverse orthogonal transform unit 54, an addition unit 55, a deblocking filter 56, a screen rearrangement buffer 57, a digital / analog conversion
unit ( D / A converter 58). Furthermore, the image decoding device 50 includes a frame memory 61, selectors 62 and 75, an intra prediction unit 71, a motion
compensation unit 72, and a predicted motion vector information setting unit 73.

The accumulation buffer 51 accumulates the transmitted image compression information. The lossless decoding unit 52 decodes the image compression information
supplied from the accumulation buffer 51 by a method corresponding to the encoding method of the lossless encoding unit 16 in FIG.

The lossless decoding unit 52 outputs prediction mode information obtained by decoding the image compression information to the intra prediction unit 71 and the
motion compensation unit 72. Further, the lossless decoding unit 52 outputs prediction block information (prediction block flag) and differential motion vector
information obtained by decoding the image compression information to the motion compensation unit 72.

The inverse quantization unit 53 inversely quantizes the quantized data decoded by the lossless decoding unit 52 by a method corresponding to the quantization
method of the quantization unit 15 in FIG. The inverse orthogonal transform unit 54 performs inverse orthogonal transform on the output of the inverse quantization unit
53 by a method corresponding to the orthogonal transform method of the orthogonal transform unit 14 of FIG.

The adder 55 adds the data after inverse orthogonal transformation and the predicted image data supplied from the selector 75 to generate decoded image data, and
outputs the decoded image data to the deblocking filter 56 and the frame memory 61.

The deblocking filter 56 performs deblocking filter processing on the decoded image data supplied from the addition unit 55, removes block distortion, supplies the
frame memory 61 to the frame memory 61, and outputs the frame memory 61 to the screen rearrangement buffer 57. To do.

The screen rearrangement buffer 57 rearranges images. That is, the order of frames rearranged for the encoding order in the screen rearrangement buffer 12 in FIG. 7 is
rearranged in the original display order and output to the D / A conversion unit 58.

The D / A conversion unit 58 performs D / A conversion on the image data supplied from the screen rearrangement buffer 57 and outputs it to a display (not shown) to
display an image.

The frame memory 61 stores decoded image data before the filtering process is performed by the deblocking filter 24 and decoded image data after the filtering
process is performed by the deblocking filter 24.

Based on the prediction mode information supplied from the lossless decoding unit 52, the selector 62 supplies the decoded image data before filtering stored in the
frame memory 61 to the intra prediction unit 71 in the case of decoding an intra prediction image. To do. In addition, in the case of decoding an inter prediction image, the
selector 62 supplies the decoded image data after the filter processing stored in the frame memory 61 to the motion compensation unit 72.

The intra prediction unit 71 generates predicted image data based on the prediction mode information supplied from the lossless decoding unit 52 and the decoded
image data supplied from the frame memory 61 via the selector 62, and the generated predicted image data Is output to the selector 75.
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  The motion compensation unit 72 adds the difference motion vector information supplied from the lossless decoding unit 52 and the predicted motion vector
information supplied from the predicted motion vector information setting unit 73 to obtain motion vector information of a block to be decoded. Generate. In addition, the
motion compensation unit 72 performs motion compensation using the decoded image data supplied from the frame memory 61 based on the generated motion vector
information and the prediction mode information supplied from the lossless decoding unit 52, so that predicted image data Is output to the selector 75.

  The motion vector predictor information setting unit 73 sets motion vector predictor information based on the prediction block information supplied from the lossless
decoding unit 52. The predicted motion vector information setting unit 73 sets the horizontal motion vector information of the block indicated by the horizontal predicted
block flag information in the decoded adjacent block as the predicted horizontal motion vector information for the target block. Also, the vertical motion vector
information of the block indicated by the vertical prediction block flag in the decoded adjacent block is used as the vertical prediction motion vector information. The
predicted motion vector information setting unit 73 outputs the set horizontal predicted motion vector information and vertical motion vector information to the motion
compensation unit 72.

  FIG. 16 shows the configuration of the motion compensation unit 72 and the predicted motion vector information setting unit 73.

  The motion compensation unit 72 includes a block size information buffer 721, a differential motion vector information buffer 722, a motion vector information
generation unit 723, a motion compensation processing unit 724, and a motion vector information buffer 725.

  The block size information buffer 721 stores block size information included in the prediction mode information supplied from the lossless decoding unit 52. Also, the
block size information buffer 721 outputs the stored block size information to the motion compensation processing unit 724 and the predicted motion vector information
setting unit 73.

  The difference motion vector information buffer 722 stores the difference motion vector information supplied from the lossless decoding unit 52. Further, the differential
motion vector information buffer 722 outputs the stored differential motion vector information to the motion vector information generation unit 723.

  The motion vector information generation unit 723 adds the horizontal difference motion vector information supplied from the difference motion vector information
buffer 722 and the predicted horizontal motion vector information set by the predicted motion vector information setting unit 73. In addition, the motion vector
information generation unit 723 adds the vertical difference motion vector information supplied from the difference motion vector information buffer 722 and the
predicted vertical motion vector information set by the predicted motion vector information setting unit 73. The motion vector information generation unit 723 outputs
the motion vector information obtained by adding the difference motion vector information and the predicted motion vector information to the motion compensation
processing unit 724 and the motion vector information buffer 725.

  The motion compensation processing unit 724 reads the image data of the reference image from the frame memory 61 based on the prediction mode information
supplied from the lossless decoding unit 52. The motion compensation processing unit 724 performs motion compensation based on the image data of the reference
image, the block information supplied from the block size information buffer 721, and the motion vector information supplied from the motion vector information
generation unit 723. The motion compensation processing unit 724 outputs the predicted image data generated by the motion compensation to the selector 75.

  The motion vector information buffer 725 stores the motion vector information supplied from the motion vector information generation unit 723. In addition, the motion
vector information buffer 725 outputs the stored motion vector information to the predicted motion vector information setting unit 73.

  The predicted motion vector information setting unit 73 includes a flag buffer 730, a predicted horizontal motion vector information generation unit 731, and a predicted
vertical motion vector information generation unit 732.

  The flag buffer 730 stores the prediction block flag supplied from the lossless decoding unit 52. Also, the flag buffer 730 outputs the stored prediction block flag to the
horizontal prediction motion vector information generation unit 731 and the vertical prediction motion vector information generation unit 732.

  The horizontal predicted motion vector information generation unit 731 selects the horizontal motion vector information indicated by the horizontal prediction block flag
from the horizontal motion vector information of the adjacent block stored in the motion vector information buffer 725 of the motion compensation unit 72, and performs
horizontal processing. Set to predicted motion vector information. The predicted horizontal motion vector information generation unit 731 outputs the set predicted
horizontal motion vector information to the motion vector information generation unit 723 of the motion compensation unit 72.

  The vertical prediction motion vector information generation unit 732 selects the vertical motion vector information indicated by the vertical prediction block flag from
the vertical motion vector information of the adjacent block stored in the motion vector information buffer 725 of the motion compensation unit 72 and performs vertical
operation. Set to predicted motion vector information. The predicted vertical motion vector information generation unit 732 outputs the set predicted vertical motion
vector information to the motion vector information generation unit 723 of the motion compensation unit 72.

  Returning to FIG. 15, the selector 75 selects the intra prediction unit 71 for intra prediction and the motion compensation unit 72 for inter prediction based on the
prediction mode information supplied from the lossless decoding unit 52. The selector 75 outputs the predicted image data generated by the selected intra prediction
unit 71 or motion compensation unit 72 to the addition unit 55.

<4. Operation of Image Decoding Device>
Next, the image decoding processing operation performed by the image decoding device 50 will be described with reference to the flowchart of FIG.

  In step ST81, the storage buffer 51 stores the transmitted image compression information. In step ST82, the lossless decoding unit 52 performs lossless decoding
processing. The lossless decoding unit 52 decodes the compressed image information supplied from the accumulation buffer 51. That is, quantized data of each picture
encoded by the lossless encoding unit 16 in FIG. 7 is obtained. Further, when the lossless decoding unit 52 performs lossless decoding of the prediction mode
information included in the image compression information and the obtained prediction mode information is information related to the intra prediction mode, the
prediction mode information is converted into the intra prediction unit 71. Output to. Moreover, the lossless decoding part 52 outputs prediction mode information to the
motion compensation part 72, when prediction mode information is the information regarding inter prediction mode.

  In step ST83, the inverse quantization unit 53 performs an inverse quantization process. The inverse quantization unit 53 inversely quantizes the quantized data
decoded by the lossless decoding unit 52 with characteristics corresponding to the characteristics of the quantization unit 15 in FIG.

  In step ST84, the inverse orthogonal transform unit 54 performs an inverse orthogonal transform process. The inverse orthogonal transform unit 54 performs inverse
orthogonal transform on the transform coefficient data inversely quantized by the inverse quantization unit 53 with characteristics corresponding to the characteristics of
the orthogonal transform unit 14 of FIG.

  In step ST85, the addition unit 55 generates decoded image data. The adder 55 adds the data obtained by performing the inverse orthogonal transform process and the
predicted image data selected in step ST89 described later to generate decoded image data. As a result, the original image is decoded.

JP2012124591A - Image encoder and motion vector encoding method, image decoder and motion vector decoding method, and …

https://patents.google.com/patent/JP2012124591A/en?oq=JP2012124591A 13/21
Page 13 of 63



  In step ST86, the deblocking filter 56 performs a filter process. The deblocking filter 56 performs a deblocking filter process on the decoded image data output from the
adding unit 55 to remove block distortion included in the decoded image.

  In step ST87, the frame memory 61 performs a process of storing decoded image data.

  In step ST88, the intra prediction unit 71 and the motion compensation unit 72 perform a prediction process. The intra prediction unit 71 and the motion compensation
unit 72 each perform a prediction process corresponding to the prediction mode information supplied from the lossless decoding unit 52.

  That is, when prediction mode information for intra prediction is supplied from the lossless decoding unit 52, the intra prediction unit 71 generates predicted image data
based on the prediction mode information. When inter prediction mode information is supplied from the lossless decoding unit 52, the motion compensation unit 72
performs motion compensation based on the prediction mode information to generate predicted image data.

  In step ST89, the selector 75 selects predicted image data. The selector 75 selects the prediction image supplied from the intra prediction unit 71 and the prediction
image data supplied from the motion compensation unit 72, supplies the selected prediction image data to the addition unit 55, and, as described above, In step ST85, it
is added to the output of the inverse orthogonal transform unit 54.

  In step ST90, the screen rearrangement buffer 57 performs image rearrangement. That is, the screen rearrangement buffer 57 rearranges the order of frames rearranged
for encoding by the screen rearrangement buffer 12 of the image encoding device 10 of FIG. 7 to the original display order.

  In step ST91, the D / A converter 58 D / A converts the image data from the screen rearrangement buffer 57. This image is output to a display (not shown), and the
image is displayed.

  Next, the prediction process in step ST88 in FIG. 17 will be described with reference to the flowchart in FIG.

  In step ST101, the lossless decoding unit 52 determines whether or not the target block is intra-coded. When the prediction mode information obtained by performing
lossless decoding is prediction mode information for intra prediction, the lossless decoding unit 52 supplies the prediction mode information to the intra prediction unit
71 and proceeds to step ST102. Also, when the prediction mode information is inter prediction mode information, the lossless decoding unit 52 supplies the prediction
mode information to the motion compensation unit 72 and proceeds to step ST103.

  In step ST102, the intra prediction unit 71 performs intra prediction image generation processing. The intra prediction unit 71 performs intra prediction using the
decoded image data before deblocking filter processing and the prediction mode information stored in the frame memory 61, and generates predicted image data.

  In step ST103, the motion compensation unit 72 performs an inter prediction image generation process. The motion compensation unit 72 performs motion
compensation of the reference image read from the frame memory 61 based on the prediction mode information and the difference motion vector information from the
lossless decoding unit 52, and generates predicted image data.

  FIG. 19 is a flowchart showing the inter predicted image generation processing in step ST103. In step ST111, the motion compensation unit 72 acquires prediction
mode information. The motion compensation unit 72 acquires the prediction mode information from the lossless decoding unit 52, and proceeds to step ST112.

  In step ST112, the motion compensation unit 72 and the predicted motion vector information setting unit 73 perform motion vector information reconstruction
processing. FIG. 20 is a flowchart showing the motion vector information reconstruction process.

  In step ST121, the motion compensation unit 72 and the predicted motion vector information setting unit 73 obtain a predicted block flag and difference motion vector
information. The motion compensation unit 72 acquires the difference motion vector information from the lossless decoding unit 52. Further, the motion vector predictor
information setting unit 73 acquires the prediction block flag from the lossless decoding unit 52, and proceeds to step ST122.

  In step ST122, the motion vector predictor information setting unit 73 performs a horizontal motion vector predictor information setting process. The horizontal
predicted motion vector information generation unit 731 selects horizontal motion vector information of the block indicated by the horizontal prediction block flag from
the horizontal motion vector information of the adjacent block stored in the motion vector information buffer 725 of the motion compensation unit 72. To do. The
predicted horizontal motion vector information generation unit 731 sets the selected predicted horizontal motion vector information as the predicted horizontal motion
vector information.

  In step ST123, the motion compensation unit 72 reconstructs horizontal motion vector information. The motion compensation unit 72 reconstructs the horizontal
motion vector information by adding the horizontal difference motion vector information and the horizontal predicted motion vector information, and proceeds to step
ST124.

  In step ST124, the motion vector predictor information setting unit 73 performs a vertical motion vector predictor information setting process. The predicted vertical
motion vector information generation unit 732 selects the vertical motion vector information of the block indicated by the vertical prediction block flag from the vertical
motion vector information of the adjacent block stored in the motion vector information buffer 725 of the motion compensation unit 72. To do. The predicted vertical
motion vector information generation unit 732 sets the selected vertical motion vector information as the predicted vertical motion vector information.

  In step ST125, the motion compensation unit 72 reconstructs the vertical motion vector information. The motion compensation unit 72 reconstructs the vertical motion
vector information by adding the vertical difference motion vector information and the predicted vertical motion vector information, and proceeds to step ST113 in FIG.

  In step ST113, the motion compensation unit 72 generates predicted image data. Based on the prediction mode information acquired in step ST111 and the motion
vector information reconstructed in step ST112, the motion compensation unit 72 reads reference image data from the frame memory 61 to perform motion
compensation, generates predicted image data, and selects a selector. Output to 75.

  As described above, the image decoding apparatus 50 uses the horizontal motion vector information of the adjacent block indicated by the horizontal prediction block
flag as the horizontal prediction motion vector information, and the vertical motion vector information of the adjacent block indicated by the vertical prediction block flag
as the vertical. Set to predicted motion vector information. Therefore, in order to improve the encoding efficiency in the image encoding device 10, the motion vector
information can be correctly reconstructed even if the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information are
individually set.

<5. Other Configurations of Image Encoding Device and Image Decoding Device>
In the above-described image encoding device and image decoding device, the case has been described in which horizontal prediction motion vector information and
vertical prediction motion vector information are individually set and the motion vector information is encoded and decoded. However, not only can the horizontal
predicted motion vector information and the vertical predicted motion vector information be individually set, but also the horizontal and vertical motion vector
information can be set, so that it is possible to achieve optimum coding efficiency. In this case, the motion vector predictor information setting unit 33a used in the image
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encoding device 10 has the configuration shown in FIG. Further, the motion vector predictor information setting unit 73a used in the image decoding apparatus 50 has the
configuration shown in FIG.

  In FIG. 21, the horizontal / vertical prediction motion vector information generation unit 333 sets the motion vector information of the encoded adjacent block supplied
from the motion prediction / compensation unit 32 as a candidate for prediction motion vector information. Further, the horizontal / vertical prediction motion vector
information generation unit 333 generates difference motion vector information indicating a difference between the motion vector information of each candidate and the
motion vector information of the target block supplied from the motion prediction / compensation unit 32. Further, the horizontal / vertical prediction motion vector
information generation unit 333 sets the motion vector information with the minimum coding amount detected based on the above equation (23) as the horizontal /
vertical prediction motion vector information. The horizontal / vertical prediction motion vector information generation unit 333 outputs the difference motion vector
information when the horizontal / vertical prediction motion vector information and the horizontal / vertical prediction motion vector information are used to the
identification information generation unit 334a as the horizontal / vertical prediction motion vector information generation result. To do.

  The identification information generation unit 334a individually selects one of horizontal prediction motion vector information and vertical prediction motion vector
information, or horizontal / vertical prediction motion vector information, and selects the selected prediction motion vector information together with difference motion
vector information as a cost function. The value is output to the value calculation unit 322. For example, when horizontal prediction motion vector information and
vertical prediction motion vector information are selected as the prediction motion vector information, as described above, the identification information generation unit
334a calculates the cost function value of the horizontal prediction block flag and the horizontal difference motion vector information. To the unit 322. Also, the
identification information generation unit 334a outputs the vertical prediction block flag and the vertical difference motion vector information to the cost function value
calculation unit 322. Further, when the horizontal / vertical prediction motion vector information is selected as the prediction motion vector information, the identification
information generation unit 334a generates horizontal / vertical prediction block information indicating the block whose motion vector information is selected as the
horizontal / vertical prediction motion vector information. . For example, the identification information generation unit 334a generates a horizontal / vertical prediction
block flag as the horizontal / vertical prediction block information. The identification information generation unit 334a outputs the generated horizontal / vertical
prediction block flag to the cost function value calculation unit 322 together with the difference motion vector information.

  In addition, the identification information generation unit 334a generates identification information indicating which of the predicted horizontal motion vector
information, the predicted vertical motion vector information, or the predicted horizontal and vertical motion vector information is selected. This identification information
is supplied to the lossless encoding unit 16 via the motion prediction / compensation unit 32 and included in the picture parameter set or slice header of the image
compression information.

  When selecting the prediction motion vector information, the identification information generation unit 334a may switch between the horizontal prediction motion vector
information and the vertical prediction motion vector information or the horizontal and vertical prediction motion vector information in units of pictures or slices. . Further,
when selecting any one of the horizontal prediction motion vector information, the vertical prediction motion vector information, and the horizontal / vertical prediction
motion vector information in units of pictures, the identification information generation unit 334a performs selection according to, for example, the picture type of the
target block. You may do it. That is, in the P picture, even if there is some overhead for flag information, it is important to improve the efficiency of motion vector coding.
Therefore, in the case of a P picture, the horizontal prediction block flag and horizontal difference motion vector information, and the vertical prediction block flag and
vertical difference motion vector information are output to the cost function value calculation unit 322. In addition, in a B picture, having a horizontal prediction block flag
and a vertical prediction block flag for List0 prediction and List1 prediction, respectively, can realize optimal encoding efficiency especially in the case of a low bit rate.
Not exclusively. Therefore, in the case of a B picture, it is possible to achieve optimal encoding efficiency by outputting the horizontal / vertical prediction block flag and
the difference motion vector information to the cost function value calculation unit 322 as in the conventional art.

  In FIG. 22, the flag buffer 730a switches the supply destination of the prediction block flag based on the identification information included in the image compression
information. For example, when the horizontal prediction motion vector information and the vertical prediction motion vector information are selected, the flag buffer 730
a outputs the prediction block flag to the horizontal prediction motion vector information generation unit 731 and the vertical prediction motion vector information
generation unit 732. When the horizontal / vertical prediction motion vector information is selected, the flag buffer 730a outputs the prediction block flag to the horizontal
/ vertical prediction motion vector information generation unit 733. Further, for example, when the prediction motion vector information is switched according to the
picture type, the flag buffer 730a switches the supply destination of the prediction block flag according to the picture type. For example, it is assumed that motion vector
information is encoded using horizontal prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information in the case of a P picture, and horizontal
and vertical prediction motion vector information in the case of a B picture. In this case, the flag buffer 730a sets the prediction block flag in the case of a P picture and
the horizontal prediction motion vector information generation unit 731 and the vertical prediction motion vector information generation unit 732, and in the case of a B
picture, the prediction block flag indicates horizontal and vertical prediction motion vector information. This is supplied to the generation unit 733.

  Further, the lossless encoding unit 16 may assign different codes to the horizontal direction and the vertical direction. For example, it is assumed that spatial prediction
motion vector information and temporal prediction motion vector information can be used as the prediction motion vector information. In this case, in consideration of an
imaging operation when a moving image to be encoded is generated, a code with a small amount of data is assigned to prediction motion vector information with high
prediction accuracy. For example, when a captured image is recorded by an imaging device described later, when the panning operation of the imaging device is
performed and the imaging direction moves in the horizontal direction, the motion vector information in the vertical direction is almost “0”. At this time, the prediction
accuracy of the temporal prediction motion vector information is higher than the spatial prediction motion vector information in the vertical direction, and the prediction
accuracy of the spatial prediction motion vector information is higher than the temporal prediction motion vector information in the horizontal direction. There are many
cases. Therefore, regarding the horizontal prediction block information, code number “0” is assigned to the spatial prediction motion vector information block, and code
number “1” is assigned to the temporal direction motion vector information block. As for the vertical prediction block information, a code number “1” is assigned to the
spatial prediction vector information block, and a code number “0” is assigned to the temporal direction motion vector information block. In this way, by assigning
different codes for the horizontal prediction block information and the vertical prediction block information, it is possible to use a large number of codes with a small
amount of data, so that higher encoding efficiency can be realized.

<6. For software processing>
The series of processes described in the specification can be executed by hardware, software, or a combined configuration of both. When processing by software is
executed, a program in which a processing sequence is recorded is installed and executed in a memory in a computer incorporated in dedicated hardware. Alternatively,
the program can be installed and executed on a general-purpose computer capable of executing various processes.

  FIG. 23 is a diagram illustrating a configuration of a computer device that executes the above-described series of processing by a program. The CPU 801 of the
computer device 80 executes various processes according to programs recorded in the ROM 802 or the recording unit 808.

  The RAM 803 appropriately stores programs executed by the CPU 801, data, and the like. These CPU 801, ROM 802, and RAM 803 are connected to each other via a bus
804.

  An input / output interface 805 is also connected to the CPU 801 via the bus 804. An input unit 806 such as a touch panel, a keyboard, a mouse, and a microphone, and
an output unit 807 including a display are connected to the input / output interface 805. The CPU 801 executes various processes in response to commands input from
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the input unit 806. Then, the CPU 801 outputs the processing result to the output unit 807.

  The recording unit 808 connected to the input / output interface 805 includes, for example, a hard disk, and records programs executed by the CPU 801 and various
data. A communication unit 809 communicates with an external device via a wired or wireless communication medium such as a network such as the Internet or a local
area network or digital broadcasting. Further, the computer device 80 may acquire a program via the communication unit 809 and record it in the ROM 802 or the
recording unit 808.

  When a removable medium 85 such as a magnetic disk, an optical disk, a magneto-optical disk, or a semiconductor memory is loaded, the drive 810 drives them to
acquire recorded programs and data. The acquired program and data are transferred to the ROM 802, RAM 803, or recording unit 808 as necessary.

  The CPU 801 reads and executes a program for performing the above-described series of processing, and performs encoding processing and image processing on the
image signal recorded in the recording unit 808 and the removable medium 85 and the image signal supplied via the communication unit 809. Decodes the compressed
information.

<7. When applied to electronic devices>
In the above, H.264 is used as the encoding method / decoding method. The H.264 / AVC method is used, but the present invention can also be applied to an image
encoding device / image decoding device using an encoding method / decoding method for performing other motion prediction / compensation processing.

  Furthermore, the present invention converts image information (bitstream) compressed by orthogonal transform such as discrete cosine transform and motion
compensation via network media such as satellite broadcasting, cable TV (television), the Internet, and mobile phones. Applicable when receiving. Further, the present
invention can be applied to an image encoding device and an image decoding device that are used when processing on a storage medium such as an optical, magnetic
disk, and flash memory.

  The image encoding device 10 and the image decoding device 50 described above can be applied to any electronic device. Examples thereof will be described below.

  FIG. 24 illustrates a schematic configuration of a television device to which the present invention is applied. The television apparatus 90 includes an antenna 901, a
tuner 902, a demultiplexer 903, a decoder 904, a video signal processing unit 905, a display unit 906, an audio signal processing unit 907, a speaker 908, and an external
interface unit 909. Furthermore, the television apparatus 90 includes a control unit 910, a user interface unit 911, and the like.

  The tuner 902 selects a desired channel from the broadcast wave signal received by the antenna 901, performs demodulation, and outputs the obtained stream to the
demultiplexer 903.

  The demultiplexer 903 extracts video and audio packets of the program to be viewed from the stream, and outputs the extracted packet data to the decoder 904.
Further, the demultiplexer 903 outputs a packet of data such as EPG (Electronic Program Guide) to the control unit 910. If scrambling is being performed, descrambling is
performed by a demultiplexer or the like.

  The decoder 904 performs a packet decoding process, and outputs video data generated by the decoding process to the video signal processing unit 905 and audio
data to the audio signal processing unit 907.

  The video signal processing unit 905 performs noise removal, video processing according to user settings, and the like on the video data. The video signal processing
unit 905 generates video data of a program to be displayed on the display unit 906, image data by processing based on an application supplied via a network, and the like.
The video signal processing unit 905 generates video data for displaying a menu screen for selecting an item and the like, and superimposes the video data on the video
data of the program. The video signal processing unit 905 generates a drive signal based on the video data generated in this way, and drives the display unit 906.

  The display unit 906 drives a display device (for example, a liquid crystal display element or the like) based on a drive signal from the video signal processing unit 905 to
display a program video or the like.

  The audio signal processing unit 907 performs predetermined processing such as noise removal on the audio data, performs D / A conversion processing and
amplification processing on the processed audio data, and outputs the audio data by supplying the audio data to the speaker 908. .

  The external interface unit 909 is an interface for connecting to an external device or a network, and performs data transmission / reception such as video data and
audio data.

  A user interface unit 911 is connected to the control unit 910. The user interface unit 911 includes an operation switch, a remote control signal receiving unit, and the
like, and supplies an operation signal corresponding to a user operation to the control unit 910.

  The control unit 910 is configured using a CPU (Central Processing Unit), a memory, and the like. The memory stores programs executed by the CPU, various data
necessary for the CPU to perform processing, EPG data, data acquired via a network, and the like. The program stored in the memory is read and executed by the CPU at
a predetermined timing such as when the television device 90 is activated. The CPU controls each unit so that the television device 90 operates according to the user
operation by executing the program.

  Note that the television device 90 is provided with a bus 912 for connecting the tuner 902, the demultiplexer 903, the video signal processing unit 905, the audio signal
processing unit 907, the external interface unit 909, and the control unit 910.

  In the television apparatus configured as described above, the decoder 904 is provided with the function of the image decoding apparatus (image decoding method) of
the present application. Therefore, the television apparatus can correctly restore the motion vector information of the target block to be decoded based on the generated
predicted motion vector information and the received difference motion vector information. Therefore, even if the broadcast station side sets the horizontal prediction
motion vector information and the vertical prediction motion vector information individually and performs a process of increasing the encoding efficiency, the television
apparatus can correctly decode.

  FIG. 25 illustrates a schematic configuration of a mobile phone to which the present invention is applied. The cellular phone 92 includes a communication unit 922, an
audio codec 923, a camera unit 926, an image processing unit 927, a demultiplexing unit 928, a recording / reproducing unit 929, a display unit 930, and a control unit
931. These are connected to each other via a bus 933.

  An antenna 921 is connected to the communication unit 922, and a speaker 924 and a microphone 925 are connected to the audio codec 923. Further, an operation unit
932 is connected to the control unit 931.

  The mobile phone 92 performs various operations such as transmission / reception of voice signals, transmission / reception of e-mail and image data, image shooting,
and data recording in various modes such as a voice call mode and a data communication mode.
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  In the voice call mode, the voice signal generated by the microphone 925 is converted into voice data and compressed by the voice codec 923 and supplied to the
communication unit 922. The communication unit 922 performs audio data modulation processing, frequency conversion processing, and the like to generate a
transmission signal. The communication unit 922 supplies a transmission signal to the antenna 921 and transmits it to a base station (not shown). In addition, the
communication unit 922 performs amplification, frequency conversion processing, demodulation processing, and the like of the reception signal received by the antenna
921, and supplies the obtained audio data to the audio codec 923. The audio codec 923 performs audio data expansion or conversion into an analog audio signal, and
outputs it to the speaker 924.

  In addition, when mail transmission is performed in the data communication mode, the control unit 931 accepts character data input by operating the operation unit 932
and displays the input characters on the display unit 930. In addition, the control unit 931 generates mail data based on a user instruction or the like in the operation unit
932 and supplies the mail data to the communication unit 922. The communication unit 922 performs mail data modulation processing, frequency conversion
processing, and the like, and transmits the obtained transmission signal from the antenna 921. In addition, the communication unit 922 performs amplification, frequency
conversion processing, demodulation processing, and the like of the reception signal received by the antenna 921, and restores mail data. This mail data is supplied to
the display unit 930 to display the mail contents.

  Note that the mobile phone 92 can also store the received mail data in a storage medium by the recording / playback unit 929. The storage medium is any rewritable
storage medium. For example, the storage medium is a removable medium such as a semiconductor memory such as a RAM or a built-in flash memory, a hard disk, a
magnetic disk, a magneto-optical disk, an optical disk, a USB memory, or a memory card.

  When transmitting image data in the data communication mode, the image data generated by the camera unit 926 is supplied to the image processing unit 927. The
image processing unit 927 performs image data encoding processing and generates image compression information.

  The demultiplexing unit 928 multiplexes the image compression information generated by the image processing unit 927 and the audio data supplied from the audio
codec 923 by a predetermined method, and supplies the multiplexed data to the communication unit 922. The communication unit 922 performs modulation processing
and frequency conversion processing of multiplexed data, and transmits the obtained transmission signal from the antenna 921. In addition, the communication unit 922
performs amplification, frequency conversion processing, demodulation processing, and the like of the reception signal received by the antenna 921, and restores
multiplexed data. This multiplexed data is supplied to the demultiplexing unit 928. The demultiplexing unit 928 performs demultiplexing of the multiplexed data, and
supplies image compression information to the image processing unit 927 and audio data to the audio codec 923.

  The image processing unit 927 performs a decoding process on the compressed image information to generate image data. The image data is supplied to the display
unit 930 and the received image is displayed. The audio codec 923 converts the audio data into an analog audio signal, supplies the analog audio signal to the speaker
924, and outputs the received audio.

  In the cellular phone device configured as described above, the image processing unit 927 is provided with the functions of the image encoding device (image encoding
method) and the image decoding device (image decoding method) of the present application. Therefore, when transmitting an image, for the target block, horizontal
prediction motion vector information for the horizontal component of the motion vector information and vertical prediction motion vector information for the vertical
component are individually set to improve encoding efficiency. be able to. Also, it is possible to correctly decode the compressed image information generated by the
image encoding process.

  FIG. 26 illustrates a schematic configuration of a recording / reproducing apparatus to which the present invention is applied. The recording / reproducing apparatus 94
records, for example, audio data and video data of a received broadcast program on a recording medium, and provides the recorded data to the user at a timing
according to a user instruction. The recording / reproducing device 94 can also acquire audio data and video data from another device, for example, and record them on a
recording medium. Furthermore, the recording / reproducing device 94 decodes and outputs the audio data and video data recorded on the recording medium, thereby
enabling image display and audio output on the monitor device or the like.

  The recording / reproducing apparatus 94 includes a tuner 941, an external interface unit 942, an encoder 943, an HDD (Hard Disk Drive) unit 944, a disk drive 945, a
selector 946, a decoder 947, an OSD (On-Screen Display) unit 948, a control unit 949, A user interface unit 950 is included.

  The tuner 941 selects a desired channel from a broadcast signal received by an antenna (not shown). The tuner 941 outputs image compression information obtained
by demodulating the received signal of the desired channel to the selector 946.

  The external interface unit 942 includes at least one of an IEEE 1394 interface, a network interface unit, a USB interface, a flash memory interface, and the like. The
external interface unit 942 is an interface for connecting to an external device, a network, a memory card, and the like, and receives data such as video data and audio
data to be recorded.

  The encoder 943 performs encoding by a predetermined method when the video data and audio data supplied from the external interface unit 942 are not encoded, and
outputs the image compression information to the selector 946.

  The HDD unit 944 records content data such as video and audio, various programs, and other data on a built-in hard disk, and reads them from the hard disk at the time
of reproduction or the like.

  The disk drive 945 records and reproduces signals with respect to the mounted optical disk. An optical disk such as a DVD disk (DVD-Video, DVD-RAM, DVD-R, DVD-RW,
DVD + R, DVD + RW, etc.), a Blu-ray disk, or the like.

  The selector 946 selects one of the streams from the tuner 941 or the encoder 943 and supplies the selected stream to either the HDD unit 944 or the disk drive 945
when recording video or audio. In addition, the selector 946 supplies the stream output from the HDD unit 944 or the disk drive 945 to the decoder 947 when playing back
video or audio.

  The decoder 947 performs a stream decoding process. The decoder 947 supplies the video data generated by performing the decoding process to the OSD unit 948.
The decoder 947 outputs audio data generated by performing the decoding process.

  The OSD unit 948 generates video data for displaying a menu screen for selecting an item and the like, and superimposes the video data on the video data output from
the decoder 947 and outputs the video data.

  A user interface unit 950 is connected to the control unit 949. The user interface unit 950 includes an operation switch, a remote control signal receiving unit, and the
like, and supplies an operation signal corresponding to a user operation to the control unit 949.

  The control unit 949 is configured using a CPU, a memory, and the like. The memory stores programs executed by the CPU and various data necessary for the CPU to
perform processing. The program stored in the memory is read and executed by the CPU at a predetermined timing such as when the recording / reproducing apparatus
94 is activated. The CPU executes the program to control each unit so that the recording / reproducing device 94 operates in accordance with the user operation.
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  In the recording / reproducing apparatus configured as described above, the encoder 943 is provided with the function of the image encoding apparatus (image
encoding method) of the present application. The decoder 947 is provided with the function of the image decoding apparatus (image decoding method) of the present
application. Therefore, when recording an image on a recording medium, encoding efficiency is set by individually setting the predicted horizontal motion vector
information for the horizontal component of the motion vector information and the predicted vertical motion vector information for the vertical component for the target
block. Can be improved. Also, it is possible to correctly decode the compressed image information generated by the image encoding process.

  FIG. 27 illustrates a schematic configuration of an imaging apparatus to which the present invention is applied. The imaging device 96 images a subject and displays an
image of the subject on a display unit, or records it on a recording medium as image data.

  The imaging device 96 includes an optical block 961, an imaging unit 962, a camera signal processing unit 963, an image data processing unit 964, a display unit 965, an
external interface unit 966, a memory unit 967, a media drive 968, an OSD unit 969, and a control unit 970. Have. In addition, a user interface unit 971 and a motion
detection sensor unit 972 are connected to the control unit 970. Furthermore, the image data processing unit 964, the external interface unit 966, the memory unit 967,
the media drive 968, the OSD unit 969, the control unit 970, and the like are connected via a bus 973.

  The optical block 961 is configured using a focus lens, a diaphragm mechanism, and the like. The optical block 961 forms an optical image of the subject on the
imaging surface of the imaging unit 962. The imaging unit 962 is configured using a CCD or CMOS image sensor, generates an electrical signal corresponding to the
optical image by photoelectric conversion, and supplies the electrical signal to the camera signal processing unit 963.

  The camera signal processing unit 963 performs various camera signal processes such as knee correction, gamma correction, and color correction on the electrical
signal supplied from the imaging unit 962. The camera signal processing unit 963 supplies the image data after the camera signal processing to the image data
processing unit 964.

  The image data processing unit 964 performs an encoding process on the image data supplied from the camera signal processing unit 963. The image data processing
unit 964 supplies the compressed image information generated by performing the encoding process to the external interface unit 966 and the media drive 968. Further,
the image data processing unit 964 performs a decoding process on the compressed image information supplied from the external interface unit 966 and the media
drive 968. The image data processing unit 964 supplies the image data generated by performing the decoding process to the display unit 965. Further, the image data
processing unit 964 superimposes the processing for supplying the image data supplied from the camera signal processing unit 963 to the display unit 965 and the
display data acquired from the OSD unit 969 on the image data. To supply.

  The OSD unit 969 generates display data such as a menu screen or an icon made up of symbols, characters, or graphics and outputs it to the image data processing unit
964.

  The external interface unit 966 includes, for example, a USB input / output terminal, and is connected to a printer when printing an image. In addition, a drive is
connected to the external interface unit 966 as necessary, a removable medium such as a magnetic disk or an optical disk is appropriately mounted, and a program read
from the medium is installed as necessary. Furthermore, the external interface unit 966 has a network interface connected to a predetermined network such as a LAN or
the Internet. For example, the control unit 970 reads the image compression information from the memory unit 967 according to an instruction from the user interface
unit 971, and supplies the compressed image information from the external interface unit 966 to another device connected via the network. it can. Also, the control unit
970 may acquire image compression information and image data supplied from another device via the network via the external interface unit 966 and supply the
acquired information to the image data processing unit 964. it can.

  As a recording medium driven by the media drive 968, any readable / writable removable medium such as a magnetic disk, a magneto-optical disk, an optical disk, or a
semiconductor memory is used. The recording medium may be any type of removable medium, and may be a tape device, a disk, or a memory card. Of course, a non-
contact IC card or the like may be used.

  Further, the media drive 968 and the recording medium may be integrated and configured by a non-portable storage medium such as a built-in hard disk drive or an SSD
(Solid State Drive).

  The control unit 970 is configured using a CPU, a memory, and the like. The memory stores programs executed by the CPU, various data necessary for the CPU to
perform processing, and the like. The program stored in the memory is read and executed by the CPU at a predetermined timing such as when the imaging device 96 is
activated. The CPU executes the program to control each unit so that the imaging device 96 operates according to the user operation.

  In the imaging device configured as described above, the image data processing unit 964 is provided with the functions of the image encoding device (image encoding
method) and the image decoding device (image decoding method) of the present application. Therefore, when recording a captured image, the horizontal prediction
motion vector information for the horizontal component of the motion vector information and the vertical prediction motion vector information for the vertical component
are individually set for the target block to improve the encoding efficiency. Can be made. Also, it is possible to correctly decode the compressed image information
generated by the image encoding process.

  Furthermore, a motion detection sensor unit 972 configured using a gyro or the like is provided in the imaging device 96, and a code with a small amount of data is
predicted with high accuracy based on the detection result of motion such as panning or tilting of the imaging device 96. Assigned to predicted motion vector
information. In this way, the coding efficiency can be further improved by dynamically allocating codes according to the motion detection result of the imaging apparatus.

  It should be noted that the present invention should not be construed as being limited to the above-described embodiments of the invention. The embodiments of the
present invention disclose the present invention in the form of examples, and it is obvious that those skilled in the art can make modifications and substitutions of the
embodiments without departing from the gist of the present invention. That is, in order to determine the gist of the present invention, the claims should be taken into
consideration.

  In the image encoding device, the motion vector encoding method, the image decoding device, the motion vector decoding method, and the program according to the
present invention, for each of the horizontal component and the vertical component of the motion vector information of the target block, Motion vector information is
selected from adjacent encoded blocks, horizontal prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information are set, and using the set
horizontal prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information, the target A block motion vector information compression process is
performed. Also, horizontal prediction block information and vertical prediction block information indicating a block for which motion vector information is selected are
generated. For this reason, for example, horizontal prediction motion vector information and vertical prediction motion vector information with horizontal prediction block
information and vertical prediction block information that have a data amount smaller than a flag corresponding to a combination of horizontal prediction motion vector
information and vertical prediction motion vector information candidates Can be set, and the encoding efficiency can be improved. Accordingly, since high encoding
efficiency can be realized, image compression information (bitstream) is transmitted / received via network media such as satellite broadcasting, cable TV, the Internet,
and cellular phones, or optical disks, magnetic disks, and flash memories. It is suitable for an apparatus for recording and reproducing images using a storage medium
such as
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  DESCRIPTION OF SYMBOLS 10 ... Image coding apparatus, 11 ... A / D conversion part, 12, 57 ... Screen rearrangement buffer, 13 ... Subtraction part, 14 ... Orthogonal
transformation part, 15 ... Quantum 16, lossless encoding unit 17, 51, accumulation buffer 18, rate control unit 21, 53, inverse quantization unit 22, 54, inverse orthogonal
transform unit , 23, 55 ... adder, 24, 56 ... deblocking filter, 25, 61 ... frame memory, 26, 62, 75 ... selector, 31, 71 ... intra prediction unit, 32 ... Motion prediction /
compensation unit, 33, 33a, 73, 73a ... Prediction motion vector information setting unit, 35 ... Predicted image / optimum mode selection unit, 50 ... Image decoding
device, 52 ... A lossless decoding unit, 58... D / A conversion unit, 72... Motion compensation unit, DESCRIPTION OF SYMBOLS 0 ... Computer apparatus, 90 ... Television
apparatus, 92 ... Mobile telephone, 94 ... Recording / reproducing apparatus, 96 ... Imaging apparatus, 321 ... Motion search part, 322 ... Cost Function value calculation
unit, 323 ... mode determination unit, 324 ... motion compensation processing unit, 325 ... motion vector buffer, 331, 731 ... horizontal prediction motion vector
information generation unit, 332, 732 ... Vertical prediction motion vector information generation unit, 333, 733... Vertical and vertical prediction motion vector
information generation unit, 334, 334a... Identification information generation unit, 721... Block size information buffer, 722. Information buffer, 723 ... motion vector
information generation unit, 724 ... motion compensation processing unit, 725 ... motion vector information buffer, 730, 730a, Flag buffer
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(57)【要約】
【課題】動き補償予測符号化における符号化効率を向上
させる。
【解決手段】予測動きベクトル情報設定部３３は、対象
ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそ
れぞれに対して、対象ブロックと隣接する符号化済みブ
ロックから動きベクトル情報を選択して水平予測動きベ
クトル情報と垂直予測動きベクトル情報をそれぞれ設定
する。また、動きベクトル情報が選択されたブロックを
示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報を生
成する。可逆符号化部１６は、水平予測動きベクトル情
報と対象ブロックの水平動きベクトル情報との差分と、
垂直予測動きベクトル情報と対象ブロックの垂直動きベ
クトル情報との差分を可変長符号化して画像圧縮情報に
含める。また、水平予測ブロック情報と垂直予測ブロッ
ク情報を画像圧縮情報に含める。
【選択図】　　　　図８
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそれぞれに対して、前記対象
ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報を選択して水平予測動きベ
クトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、該動きベクトル情報が選択された
ブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報を生成する予測動きベクト
ル情報設定部
を有する画像符号化装置。
【請求項２】
　前記予測動きベクトル情報設定部は、前記水平成分の符号化処理で最も符号化効率が高
くなる動きベクトル情報を選択して前記水平予測動きベクトル情報として設定し、前記垂
直成分の符号化処理で最も符号化効率が高くなる動きベクトル情報を選択して前記垂直予
測動きベクトル情報として設定する請求項１記載の画像符号化装置。
【請求項３】
　予測モード毎にコスト関数値を算出するコスト関数値算出部と、
　最適予測モードの判定を行うモード判定部とをさらに有し、
　前記モード判定部は、前記算出されたコスト関数値が最小となるモードを最適予測モー
ドと判定する請求項２記載の画像符号化装置。
【請求項４】
　前記水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報は、画像圧縮情報に含めて伝送する
請求項３記載の画像符号化装置。
【請求項５】
　前記予測動きベクトル情報設定部は、前記対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分
と垂直成分に対して、前記対象ブロックと隣接する符号化済みブロックから選択した動き
ベクトル情報を水平垂直予測動きベクトル情報とする設定、または前記水平予測動きベク
トル情報と前記垂直予測動きベクトル情報の設定を、ピクチャ毎またはスライス毎に切り
替え可能とする請求項１記載の画像符号化装置。
【請求項６】
　前記予測動きベクトル情報設定部は、前記水平予測動きベクトル情報と前記垂直予測動
きベクトル情報、または前記水平垂直予測動きベクトル情報のいずれが用いられているか
を示す識別情報を生成する請求項５記載の画像符号化装置。
【請求項７】
　前記生成した識別情報は、画像圧縮情報のピクチャパラメータセットまたはスライスヘ
ッダに含める請求項６記載の画像符号化装置。
【請求項８】
　前記予測動きベクトル情報設定部は、Ｐピクチャに対して前記水平予測動きベクトル情
報と前記垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、Ｂピクチャに対して前記水平垂直予測
動きベクトル情報の設定を行う請求項５記載の画像符号化装置。
【請求項９】
　前記対象ブロックの動きベクトル情報の符号化を行う可逆符号化部を有し、
　前記可逆符号化部は、前記水平予測ブロック情報と前記垂直予測ブロック情報とで異な
るコード割り当てを行い、前記水平予測ブロック情報と前記垂直予測ブロック情報に割り
当てたコードを画像圧縮情報に含める請求項１記載の画像符号化装置。
【請求項１０】
　前記可逆符号化部は、動きベクトル情報が空間予測動きベクトル情報として選択された
ブロックを示す予測ブロック情報と、動きベクトル情報が時間予測動きベクトル情報とし
て選択されたブロックを示す予測ブロック情報に対して、前記水平予測ブロック情報と前
記垂直予測ブロック情報で異なるコード割り当てを行う請求項９記載の画像符号化装置。
【請求項１１】
　前記可逆符号化部は、撮像装置で生成された画像データを用いて検出された前記対象ブ
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ロックの動きベクトル情報の符号化処理を行う場合、前記撮像装置の動き検出結果に基づ
いて前記コード割り当てを行う請求項１０記載の画像符号化装置。
【請求項１２】
　対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそれぞれに対して、前記対象
ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報を選択して水平予測動きベ
クトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、該動きベクトル情報が選択された
ブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報を生成する工程を設けた動
きベクトル情報符号化方法。
【請求項１３】
　対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそれぞれに対して、前記対象
ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報を選択して水平予測動きベ
クトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、該動きベクトル情報が選択された
ブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報を生成する手順をコンピュ
ータで実行させるプログラム。
【請求項１４】
　対象ブロックと隣接する復号化済みブロックから動きベクトル情報が水平予測動きベク
トル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報と、動きベクトル情報が
垂直予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す垂直予測ブロック情報を画像
圧縮情報から取得する可逆復号化部と、
　前記水平予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報を水平予測動きベク
トル情報として設定し、前記垂直予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情
報を前記垂直予測動きベクトル情報として設定する予測動きベクトル情報設定部と、
　前記予測動きベクトル情報設定部で設定された前記水平予測動きベクトル情報と垂直予
測動きベクトル情報を用いて前記対象ブロックの動きベクトル情報を生成する動きベクト
ル情報生成部と
を有する画像復号化装置。
【請求項１５】
　前記可逆復号化部は、前記水平予測動きベクトル情報と前記垂直予測動きベクトル情報
、または前記対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分に対して前記隣接す
る復号化済みブロックから選択した動きベクトル情報を示す水平垂直予測動きベクトル情
報のいずれが用いられているかを示す識別情報を、前記画像圧縮情報から取得し、
　前記予測動きベクトル情報設定部は、前記識別情報に基づき、前記水平予測動きベクト
ル情報と前記垂直予測動きベクトル情報、または前記水平垂直予測動きベクトル情報の設
定を行い、
　前記動きベクトル再構築部は、前記水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル
情報、または前記水平垂直予測動きベクトル情報を用いて前記対象ブロックの動きベクト
ル情報を生成する請求項１４記載の画像復号化装置。
【請求項１６】
　前記可逆復号化部は、画像圧縮情報に含まれているコードの復号化を行い、前記水平予
測ブロック情報と前記垂直予測ブロック情報を取得し、
　前記予測動きベクトル情報設定部は、前記水平予測ブロック情報と前記垂直予測ブロッ
ク情報に基づき、前記水平予測動きベクトルと前記垂直予測動きベクトル情報の設定を行
う
請求項１４記載の画像復号化装置。
【請求項１７】
　対象ブロックと隣接する復号化済みブロックから動きベクトル情報が水平予測動きベク
トル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報と、動きベクトル情報が
垂直予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す垂直予測ブロック情報を画像
圧縮情報から取得する工程と、
　前記水平予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報を水平予測動きベク
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トル情報として設定し、前記垂直予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情
報を前記垂直予測動きベクトル情報として設定する工程と、
　前記設定された水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いて前記対
象ブロックの動きベクトル情報を生成する工程とを
設けた動きベクトル情報復号化方法。
【請求項１８】
　対象ブロックと隣接する復号化済みブロックから動きベクトル情報が水平予測動きベク
トル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報と、動きベクトル情報が
垂直予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す垂直予測ブロック情報を画像
圧縮情報から取得する手順と、
　前記水平予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報を水平予測動きベク
トル情報として設定し、前記垂直予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情
報を前記垂直予測動きベクトル情報として設定する手順と、
　前記設定された水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いて前記対
象ブロックの動きベクトル情報を生成する手順と
をコンピュータで実行させるプログラム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　この発明は、画像符号化装置と動きベクトル符号化方法、画像復号化装置と動きベクト
ル復号化方法、およびプログラムに関する。詳しくは、動画像の符号化における効率を向
上させる。
【背景技術】
【０００２】
　近年、画像情報をディジタルとして取り扱い、その際、効率の高い情報の伝送、蓄積を
行う装置、例えば離散コサイン変換等の直交変換と動き補償により圧縮するＭＰＥＧ等の
方式に準拠した装置が、放送局や一般家庭において普及しつつある。
【０００３】
　特に、ＭＰＥＧ２（ＩＳＯ／ＩＥＣ１３８１８－２）は、汎用画像符号化方式として定
義されており、プロフェッショナル用途およびコンシューマー用途の広範なアプリケーシ
ョンに現在広く用いられている。ＭＰＥＧ２圧縮方式を用いることにより、例えば７２０
×４８０画素を持つ標準解像度の飛び越し走査画像であれば４～８Ｍｂｐｓの符号量（ビ
ットレート）を割り当てることで、高い圧縮率と良好な画質の実現が可能である。また、
１９２０×１０８８画素を持つ高解像度の飛び越し走査画像であれば１８～２２Ｍｂｐｓ
の符号量を割り当てることで、高い圧縮率と良好な画質の実現が可能である。
【０００４】
　また、ＭＰＥＧ２やＭＰＥＧ４といった従来の符号化方式に比べ、その符号化、復号化
により多くの演算量が要求されるものの、より高い符号化効率を実現する標準化がJoint 
Model of Enhanced-Compression Video Codingとして行われて、Ｈ．２６４およびＭＰＥ
Ｇ－４　Ｐａｒｔ１０（以下「Ｈ．２６４／ＡＶＣ（Advanced Video Coding）」と記す
）という名の下に国際標準となった。
【０００５】
　Ｈ．２６４／ＡＶＣでは、図１の（Ａ）に示すように、１６×１６画素で構成される１
つのマクロブロックを、１６×１６、１６×８、８×１６または８×８のいずれかのブロ
ックサイズに分割して、それぞれ独立した動きベクトル情報を持つことが可能である。さ
らに、８×８画素のサブマクロブロックに関しては、図１の（Ｂ）に示されるとおり、８
×８、８×４、４×８、４×４のいずれかの動き補償ブロックサイズに分割し、それぞれ
独立した動きベクトル情報を持つことが可能である。なお、ＭＰＥＧ－２では、動き予測
・補償処理の単位は、フレーム動き補償モードの場合には１６×１６画素、フィールド動
き補償モードの場合には第一フィールド、第二フィールドのそれぞれに対し、１６×８画
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素を単位として動き予測・補償処理が行われる。
【０００６】
　Ｈ．２６４／ＡＶＣにおいて、かかるような動き予測・補償処理が行われることで、膨
大な動きベクトル情報が生成され、これをこのまま符号化することは、符号化効率の低下
を招く。
【０００７】
　かかる問題を解決する手法として、Ｈ．２６４／ＡＶＣにおいては、以下のようなメデ
ィアン予測を用いて、動きベクトル情報の情報量の低減が実現されている。
【０００８】
　図２において、ブロックＥはこれから符号化されようとしている対象ブロック、ブロッ
クＡ～Ｄは、既に符号化済みであって対象ブロックＥに隣接するブロックである。
【０００９】
　今、Ｘ＝Ａ，Ｂ，Ｃ，Ｄ，Ｅとして、ブロックＸに対する動きベクトル情報を、ｍｖX
で表すものとする。
【００１０】
　ブロックＡ，Ｂ，Ｃに関する動きベクトル情報を用い、対象ブロックＥに対する予測動
きベクトル情報ｐｍｖEを、メディアン予測により式（１）のように生成する。
　　ｐｍｖE　＝ｍｅｄ（ｍｖA，ｍｖB，ｍｖC）　　・・・（１）
【００１１】
　隣接ブロックＣに関する情報が、画枠の端である等の理由で得られない場合は、隣接ブ
ロックＤに関する情報で代用する。
【００１２】
　画像圧縮情報に、対象ブロックＥに対する動きベクトル情報として符号化されるデータ
ｍｖｄEは、ｐｍｖEを用いて式（２）のように生成する。
　　ｍｖｄE　＝ｍｖE－ｐｍｖE　　　　・・・（２）
なお、実際の処理は、動きベクトル情報の水平方向、垂直方向のそれぞれの成分に対して
、独立に処理が行われる。
【００１３】
　また、Ｈ．２６４／ＡＶＣにおいては、複数参照フレーム（Multi-Reference Frame）
方式が規定されている。図３を用いて、Ｈ．２６４／ＡＶＣにおいて規定されている複数
参照フレーム方式について説明する。
【００１４】
　ＭＰＥＧ２等においては、Ｐピクチャの場合、フレームメモリに格納された参照フレー
ム１枚のみを参照して、動き予測・補償処理を行っていた。しかし、Ｈ．２６４／ＡＶＣ
では、図３に示したように、複数の参照フレームをメモリに格納して、ブロック毎に、異
なるメモリを参照することが可能となっている。
【００１５】
　ところで、Ｂピクチャにおける動きベクトル情報における情報量は膨大であるが、Ｈ．
２６４／ＡＶＣにおいては、ダイレクトモード（Direct Mode）と呼ばれるモードが用意
されている。ダイレクトモードにおいて、動きベクトル情報は、画像圧縮情報中には格納
されず、復号化装置において、周辺またはアンカーブロック（Co-Located Block）の動き
ベクトル情報から、当該ブロックの動きベクトル情報を抽出する。なお、アンカーブロッ
クは、参照画像において、ｘｙ座標が対象ブロックと同じであるブロックである。
【００１６】
　ダイレクトモードは、空間ダイレクトモード（Spatial Direct Mode）と時間ダイレク
トモード（Temporal Direct Mode）の２種類があり、どちらを用いるかは、スライス毎に
切り替えることが可能である。
【００１７】
　空間ダイレクトモードにおいては、式（３）に示すように、メディアン予測で生成され
た動きベクトル情報ｐｍｖEを、当該ブロックに適用する動きベクトル情報ｍｖEとする。
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　　ｍｖE　＝ｐｍｖE　　　・・・（３）
【００１８】
　次に図４を用いて、時間ダイレクトモード（Temporal Direct Mode）を説明する。図４
において、Ｌ０参照ピクチャにおける、当該ブロックと、同じ空間上のアドレスにあるブ
ロックを、アンカーブロックとし、アンカーブロックにおける動きベクトル情報を、動き
「ｍｖcol」とする。また、当該ピクチャとＬ０参照ピクチャの時間軸上の距離を「ＴＤB
」とし、Ｌ０参照ピクチャとＬ１参照ピクチャの時間軸上の距離を「ＴＤD」とする。こ
の場合、当該ピクチャにおける、Ｌ０動きベクトル情報ｍｖＬ０およびＬ１動きベクトル
情報ｍｖＬ１を、式（４）（５）のように算出する。
　ｍｖＬ０　＝（ＴＤB／ＴＤD）ｍｖcol 　　　　　　　・・・（４）
　ｍｖＬ１　＝（（ＴＤD－ＴＤB）／ＴＤD）ｍｖcol　　・・・（５）
なお、画像圧縮情報においては、時間軸上の距離を表す情報が存在しないため、式（４）
（５）では、ＰＯＣ（Picture Order Count）を用いて演算を行うものとする。
【００１９】
　また、ＡＶＣ画像圧縮情報において、ダイレクトモードは、１６×１６画素マクロブロ
ック単位、または８×８画素サブマクロブロック単位で定義することが可能である。
【００２０】
　ところで、図２に示されたような、メディアン予測を用いた動きベクトル情報の符号化
を改善する非特許文献１の提案がなされている。非特許文献１では、メディアン予測で求
められる空間予測動きベクトル情報に加え、時間予測動きベクトル情報および時空間予測
動きベクトル情報のどれかを適応的に用いることが可能とされている。
【００２１】
　すなわち、図５において、動きベクトル情報ｍｖcolを、当該対象ブロックに対するア
ンカーブロックに対する動きベクトル情報とする。また、動きベクトル情報ｍｖtk（ｋ＝
０～８）をその周辺ブロックの動きベクトル情報とする。
【００２２】
　時間予測動きベクトル情報ｍｖtmは、例えば式（６）を用いて５つの動きベクトル情報
から生成する。また、時間予測動きベクトル情報ｍｖtmは、式（７）を用いて９つの動き
ベクトルから生成してもよい。
　　ｍｖtm5　＝ｍｅｄ（ｍｖcol，ｍｖt0，・・・ｍｖt3）　・・・（６）
　　ｍｖtm9　＝ｍｅｄ（ｍｖcol，ｍｖt0，・・・ｍｖt7）　・・・（７）
【００２３】
　また、時空間予測動きベクトル情報ｍｖsptは、式（８）を用いて５つの動きベクトル
情報から生成する。
　　ｍｖspt　＝ｍｅｄ（ｍｖcol，ｍｖcol，ｍｖA，ｍｖB，ｍｖC）・・・（８）
【００２４】
　画像情報の符号化を行う画像処理装置においては、それぞれのブロックに関して、それ
ぞれの予測動きベクトル情報を用いた場合のコスト関数値が算出され、最適な予測動きベ
クトル情報の選択が行われる。なお、画像圧縮情報においては、それぞれのブロックに対
し、どの予測動きベクトル情報が用いられたかを識別可能とする例えばフラグが伝送され
る。
【００２５】
　また、ＵＨＤ（Ultra High Definition：４０００画素×２０００画素）といった大き
な画枠では、ＭＰＥＧ２やＨ．２６４／ＡＶＣで規定されている１６画素×１６画像のマ
クロブロックサイズは最適でない場合がある。例えば、大きな画枠では、マクロブロック
サイズを大きくすることで符号化効率を高めることが可能となる場合がある。そこで、次
世代符号化方式であるＨＥＶＣ（High Efficiency Video Coding）では、非特許文献２に
示すように、コーディングユニットＣＵ（Coding Unit）が規定されている。また、非特
許文献２では、出力となる画像圧縮情報のＳＰＳ（Sequence Parameter Set）において、
コーディングユニットＣＵの最大サイズ（ＬＣＵ = Largest Coding Unit）と最小サイズ
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（ＳＣＵ = Smallest Coding Unit）が規定される。さらに、各ＬＣＵ内においては、Ｓ
ＣＵのサイズを下回らない範囲で、split-flag＝１とすることにより、より小さなサイズ
のコーディングユニットＣＵに分割することが可能とされている。
【００２６】
　図６はコーディングユニットＣＵの階層構造を例示している。なお、図６では、最大サ
イズが１２８画素×１２８画素、階層の深さ（Depth）が「５」である場合を示している
。例えば、階層の深さが「０」である場合、２Ｎ×２Ｎ（Ｎ＝６４画素）のブロックがコ
ーディングユニットＣＵ0とされる。また、split flag＝１とすると、コーディングユニ
ットＣＵ0は４つの独立したＮ×Ｎのブロックに分割されて、Ｎ×Ｎのブロックが１つ下
の階層のブロックとされる。すなわち、階層の深さが「１」とされて、２Ｎ×２Ｎ（Ｎ＝
３２画素）のブロックがコーディングユニットＣＵ1とされる。同様に、split flag＝１
とされると、４つの独立したブロックに分割される。さらに、最も深い階層である深さ「
４」の場合、２Ｎ×２Ｎ（Ｎ＝４画素）のブロックがコーディングユニットＣＵ4とされ
て、８画素×８画素がコーディングユニットＣＵの最小サイズとなる。また、ＨＥＶＣで
は、コーディングユニットを分割して予測用の基本単位である予測ユニット（ＰＵ：Pred
iction Unit）も定義されている。
【先行技術文献】
【非特許文献】
【００２７】
【非特許文献１】“Competition-Based Scheme for Motion Vector Selection and Codin
g” (VCEG-AC06，ITU - Telecommunications Standardization Sector. STUDY GROUP 16 
Question 6. Video Coding Experts Group　29th Meeting: Klagenfurt Austria, July, 
2006)
【非特許文献２】“Test Model under Consideration”(JCTVC-B205，2nd JCT-VC Meetin
g, Geneva, CH, July 2010)
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【００２８】
　ところで、非特許文献１では、動きベクトル成分の、水平方向と垂直方向に対して、独
立に予測情報を持つことができないため、十分な符号化効率の向上を実現できないという
問題点を有している。例えば、水平方向に３種類、垂直方向に３種類の候補がある場合、
水平方向と垂直方向の候補の組み合わせは９通り（３×３）であることから９種類のフラ
グを用意して、符号化処理を行う手法も考えられる。しかし、組み合わせが多いとフラグ
の種類が多くなり、フラグを示す符号量が増大するという問題点を有している。
【００２９】
　そこで、この発明では、符号化効率を向上できる画像符号化装置と動きベクトル符号化
方法、画像復号化装置と動きベクトル復号化方法、およびプログラムを提供することを目
的とする。
【課題を解決するための手段】
【００３０】
　この発明の第１の側面は、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそ
れぞれに対して、前記対象ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報
を選択して水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、該動き
ベクトル情報が選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報
を生成する予測動きベクトル情報設定部を有する画像符号化装置にある。
【００３１】
　この発明は、入力画像データを複数の画素ブロックに分割し、各ブロックについて動き
ベクトル情報を検出して動き補償予測符号化を行う画像符号化装置において、対象ブロッ
クの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそれぞれに対して、対象ブロックと隣接す
る符号化済みブロックから動きベクトル情報を選択して水平予測動きベクトル情報と垂直
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予測動きベクトル情報の設定が行われる。例えば、コスト関数値が最小となる最適予測モ
ードで動き探索を行うことにより得られた動きベクトル情報の水平成分に対して、最も符
号化効率が高くなる隣接する符号化済みブロックの動きベクトル情報が選択されて水平予
測動きベクトル情報として設定される。また、最適予測モードで動き探索を行うことによ
り得られた動きベクトル情報の垂直成分に対して、最も符号化効率が高くなる隣接する符
号化済みブロックの動きベクトル情報が選択されて垂直予測動きベクトル情報として設定
される。この水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いて、対象ブロ
ックの動きベクトル情報の圧縮処理が行われる。また、動きベクトル情報が選択されたブ
ロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報が生成されて、画像圧縮情報
に水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報が含められる。
【００３２】
　また、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分に対して、対象ブロック
と隣接する符号化済みブロックから選択した動きベクトル情報を水平垂直予測動きベクト
ル情報とする設定、または水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定
が、ピクチャ毎またはスライス毎に切り替え可能とされる。例えば、Ｐピクチャに対して
水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定が行われて、Ｂピクチャに
対して水平垂直予測動きベクトル情報の設定が行われる。さらに、水平予測動きベクトル
情報と垂直予測動きベクトル情報、または水平垂直予測動きベクトル情報のいずれが用い
られているかを示す識別情報が画像圧縮情報に設けられる。
【００３３】
　また、例えば、水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報に対してコードがそれぞ
れ割り当てられて、水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報に割り当てられたコー
ドが画像圧縮情報に含められる。さらに、撮像装置で生成された画像データに基づいて検
出された動きベクトル情報の符号化処理を行う場合、撮像装置の動き検出結果に基づいて
、コード割り当てが行われる。
【００３４】
　この発明の第２の側面は、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそ
れぞれに対して、前記対象ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報
を選択して水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、該動き
ベクトル情報が選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報
を生成する工程を設けた動きベクトル情報符号化方法にある。
【００３５】
　この発明の第３の側面は、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそ
れぞれに対して、前記対象ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報
を選択して水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定を行い、該動き
ベクトル情報が選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報
を生成する手順をコンピュータで実行させるプログラムにある。
【００３６】
　この発明の第４の側面は、対象ブロックと隣接する復号化済みブロックから動きベクト
ル情報が水平予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情
報と、動きベクトル情報が垂直予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す垂
直予測ブロック情報を画像圧縮情報から取得する可逆復号化部と、前記水平予測ブロック
情報で示されたブロックの動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報として設定し、
前記垂直予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報を前記垂直予測動きベ
クトル情報として設定する予測動きベクトル情報設定部と、前記予測動きベクトル情報設
定部で設定された前記水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いて前
記対象ブロックの動きベクトル情報を生成する動きベクトル情報生成部とを有する画像復
号化装置にある。
【００３７】
　この発明は、入力画像データを複数の画素ブロックに分割し、各ブロックについて動き
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ベクトル情報を検出して動き補償予測符号化を行うことにより生成された画像圧縮情報の
復号化処理を行う画像復号化装置において、対象ブロックと隣接する復号化済みブロック
から動きベクトル情報が水平予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す水平
予測ブロック情報と、動きベクトル情報が垂直予測動きベクトル情報として選択されたブ
ロックを示す垂直予測ブロック情報が画像圧縮情報から取得される。この水平予測ブロッ
ク情報で示されたブロックの動きベクトル情報が水平予測動きベクトル情報として設定さ
れて、垂直予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報が垂直予測動きベク
トル情報として設定される。この設定された水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベ
クトル情報を用いて対象ブロックの動きベクトル情報が生成される。
【００３８】
　また、水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報、または対象ブロックの
動きベクトル情報の水平成分と垂直成分に対して隣接する復号化済みブロックから選択し
た動きベクトル情報を示す水平垂直予測動きベクトル情報のいずれが用いられているかを
示す識別情報が画像圧縮情報から取得される。この識別情報に基づき、水平予測動きベク
トル情報と垂直予測動きベクトル情報、または水平垂直予測動きベクトル情報が設定され
て対象ブロックの動きベクトル情報が生成される。
【００３９】
　この発明の第５の側面は、対象ブロックと隣接する復号化済みブロックから動きベクト
ル情報が水平予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情
報と、動きベクトル情報が垂直予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す垂
直予測ブロック情報を画像圧縮情報から取得する工程と、前記水平予測ブロック情報で示
されたブロックの動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報として設定し、前記垂直
予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報を前記垂直予測動きベクトル情
報として設定する工程と、前記設定された水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベク
トル情報を用いて前記対象ブロックの動きベクトル情報を生成する工程とを設けた動きベ
クトル情報復号化方法にある。
【００４０】
　この発明の第６の側面は、対象ブロックと隣接する復号化済みブロックから動きベクト
ル情報が水平予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情
報と、動きベクトル情報が垂直予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す垂
直予測ブロック情報を画像圧縮情報から取得する手順と、前記水平予測ブロック情報で示
されたブロックの動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報として設定し、前記垂直
予測ブロック情報で示されたブロックの動きベクトル情報を前記垂直予測動きベクトル情
報として設定する手順と、前記設定された水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベク
トル情報を用いて前記対象ブロックの動きベクトル情報を生成する手順とをコンピュータ
で実行させるプログラムにある。
【００４１】
　なお、本発明のプログラムは、例えば、様々なプログラム・コードを実行可能な汎用コ
ンピュータ・システムに対して、コンピュータ可読な形式で提供する記憶媒体、通信媒体
、例えば、光ディスクや磁気ディスク、半導体メモリなどの記憶媒体、あるいは、ネット
ワークなどの通信媒体によって提供可能なコンピュータ・プログラムである。このような
プログラムをコンピュータ可読な形式で提供することにより、コンピュータ・システム上
でプログラムに応じた処理が実現される。
【発明の効果】
【００４２】
　この発明によれば、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直成分のそれぞれ
に対して、対象ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル情報が選択され
て水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報がそれぞれ設定されて、設定さ
れた水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いて、対象ブロックの動
きベクトル情報の圧縮処理が行われる。また、動きベクトル情報が選択されたブロックを

Page 30 of 63



(10) JP 2012-124591 A 2012.6.28

10

20

30

40

50

示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報が生成される。このため、例えば水平
予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の候補の組み合わせ分のフラグよりも
少ないデータ量である水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報で水平予測動きベク
トル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定が可能となり、符号化効率を向上させること
ができる。
【図面の簡単な説明】
【００４３】
【図１】Ｈ．２６４／ＡＶＣにおけるブロックを示す図である。
【図２】メディアン予測を説明するための図である。
【図３】Multi-Reference Frame方式を説明するための図である。
【図４】時間ダイレクトモードを説明するための図である。
【図５】時間予測動きベクトル情報および時空間予測動きベクトル情報を説明するための
図である。
【図６】コーディングユニットＣＵの階層構造を例示した図である。
【図７】画像符号化装置の構成を示す図である。
【図８】動き予測・補償部と予測動きベクトル情報設定部の構成を示す図である。
【図９】１／４画素精度の動き予測・補償処理を説明するための図である。
【図１０】画像符号化装置の動作を示すフローチャートである。
【図１１】予測処理を示すフローチャートである。
【図１２】イントラ予測処理を示すフローチャートである。
【図１３】インター予測処理を示すフローチャートである。
【図１４】予測動きベクトル情報設定処理を示すフローチャートである。
【図１５】画像復号化装置の構成を示す図である。
【図１６】動き補償部と予測動きベクトル情報設定部の構成を示す図である。
【図１７】画像復号化装置の動作を示すフローチャートである。
【図１８】予測処理を示すフローチャートである。
【図１９】インター予測画像生成処理を示すフローチャートである。
【図２０】動きベクトル情報再構築処理を示すフローチャートである。
【図２１】画像符号化装置で用いる予測動きベクトル情報設定部の他の構成を示す図であ
る。
【図２２】画像復号化装置で用いる予測動きベクトル情報設定部の他の構成を示す図であ
る。
【図２３】コンピュータ装置の概略構成を例示した図である。
【図２４】テレビジョン装置の概略構成を例示した図である。
【図２５】携帯電話機の概略構成を例示した図である。
【図２６】記録再生装置の概略構成を例示した図である。
【図２７】撮像装置の概略構成を例示した図である。
【発明を実施するための形態】
【００４４】
　以下、発明を実施するための形態について説明する。なお、説明は以下の順序で行う。
　１．画像符号化装置の構成
　２．画像符号化装置の動作
　３．画像復号化装置の構成
　４．画像復号化装置の動作
　５．予測動きベクトル情報設定部の他の構成
　６．ソフトウェア処理の場合
　７．電子機器に適用した場合
【００４５】
　＜１．画像符号化装置の構成＞
　図７は画像符号化装置の構成を示している。画像符号化装置１０は、アナログ／ディジ
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タル変換部（Ａ／Ｄ変換部）１１、画面並び替えバッファ１２、減算部１３、直交変換部
１４、量子化部１５、可逆符号化部１６、蓄積バッファ１７、レート制御部１８を備えて
いる。さらに、画像符号化装置１０は、逆量子化部２１、逆直交変換部２２、加算部２３
、デブロッキングフィルタ２４、フレームメモリ２５、イントラ予測部３１、動き予測・
補償部３２、予測動きベクトル情報設定部３３、予測画像・最適モード選択部３５を備え
ている。
【００４６】
　Ａ／Ｄ変換部１１は、アナログの画像信号をディジタルの画像データに変換して画面並
べ替えバッファ１２に出力する。
【００４７】
　画面並べ替えバッファ１２は、Ａ／Ｄ変換部１１から出力された画像データに対してフ
レームの並べ替えを行う。画面並べ替えバッファ１２は、符号化処理にかかわるＧＯＰ（
Group of Pictures）構造に応じてフレームの並べ替えを行い、並べ替え後の画像データ
を減算部１３とイントラ予測部３１と動き予測・補償部３２に出力する。
【００４８】
　減算部１３には、画面並べ替えバッファ１２から出力された画像データと、後述する予
測画像・最適モード選択部３５で選択された予測画像データが供給される。減算部１３は
、画面並べ替えバッファ１２から出力された画像データと予測画像・最適モード選択部３
５から供給された予測画像データとの差分である予測誤差データを算出して、直交変換部
１４に出力する。
【００４９】
　直交変換部１４は、減算部１３から出力された予測誤差データに対して、離散コサイン
変換（DCT；Discrete Cosine Transform）、カルーネン・レーベ変換等の直交変換処理を
行う。直交変換部１４は、直交変換処理を行うことで得られた変換係数データを量子化部
１５に出力する。
【００５０】
　量子化部１５には、直交変換部１４から出力された変換係数データと、後述するレート
制御部１８からレート制御信号が供給されている。量子化部１５は変換係数データの量子
化を行い、量子化データを可逆符号化部１６と逆量子化部２１に出力する。また、量子化
部１５は、レート制御部１８からのレート制御信号に基づき量子化パラメータ（量子化ス
ケール）を切り替えて、量子化データのビットレートを変化させる。
【００５１】
　可逆符号化部１６には、量子化部１５から出力された量子化データと、後述するイント
ラ予測部３１から予測モード情報や動き予測・補償部３２から予測モード情報等が供給さ
れる。また、予測画像・最適モード選択部３５から最適モードがイントラ予測であるかイ
ンター予測であるかを示す情報が供給される。なお、予測モード情報には、イントラ予測
またはインター予測に応じて、予測モードや予測ユニットのブロックサイズ情報等が含ま
れる。可逆符号化部１６は、量子化データに対して例えば可変長符号化または算術符号化
等で可逆符号化処理を行い、画像圧縮情報を生成して蓄積バッファ１７に出力する。また
、可逆符号化部１６は、最適モードがイントラ予測である場合、イントラ予測部３１から
供給された予測モード情報の可逆符号化を行う。また、可逆符号化部１６は、最適モード
がインター予測である場合、動き予測・補償部３２から供給された予測モード情報や予測
ブロック情報、差分動きベクトル情報等の可逆符号化を行う。さらに、可逆符号化部１６
は、可逆符号化が行われた情報を画像圧縮情報に含める。例えば可逆符号化部１６は、画
像圧縮情報である符号化ストリームのヘッダ情報に付加する。
【００５２】
　蓄積バッファ１７は、可逆符号化部１６からの画像圧縮情報を蓄積する。また、蓄積バ
ッファ１７は、蓄積した画像圧縮情報を伝送路に応じた伝送速度で出力する。
【００５３】
　レート制御部１８は、蓄積バッファ１７の空き容量の監視を行い、空き容量に応じてレ
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ート制御信号を生成して量子化部１５に出力する。レート制御部１８は、例えば蓄積バッ
ファ１７から空き容量を示す情報を取得する。レート制御部１８は空き容量が少なくなっ
ている場合、レート制御信号によって量子化データのビットレートを低下させる。また、
レート制御部１８は蓄積バッファ１７の空き容量が十分大きい場合、レート制御信号によ
って量子化データのビットレートを高くする。
【００５４】
　逆量子化部２１は、量子化部１５から供給された量子化データの逆量子化処理を行う。
逆量子化部２１は、逆量子化処理を行うことで得られた変換係数データを逆直交変換部２
２に出力する。
【００５５】
　逆直交変換部２２は、逆量子化部２１から供給された変換係数データの逆直交変換処理
を行い、得られたデータを加算部２３に出力する。
【００５６】
　加算部２３は、逆直交変換部２２から供給されたデータと予測画像・最適モード選択部
３５から供給された予測画像データを加算して復号画像データを生成して、デブロッキン
グフィルタ２４とフレームメモリ２５に出力する。なお、復号画像データは参照画像の画
像データとして用いられる。
【００５７】
　デブロッキングフィルタ２４は、画像の符号化時に生じるブロック歪みを減少させるた
めのフィルタ処理を行う。デブロッキングフィルタ２４は、加算部２３から供給された復
号画像データからブロック歪みを除去するフィルタ処理を行い、フィルタ処理後の復号画
像データをフレームメモリ２５に出力する。
【００５８】
　フレームメモリ２５は、加算部２３から供給されたフィルタ処理前の復号画像データと
、デブロッキングフィルタ２４から供給されたフィルタ処理後の復号画像データを保持す
る。フレームメモリ２５に保持された復号画像データは、セレクタ２６を介してイントラ
予測部３１または動き予測・補償部３２に参照画像データとして供給される。
【００５９】
　セレクタ２６は、イントラ予測部３１でイントラ予測を行う場合、フレームメモリ２５
に保持されているデブロッキングフィルタ処理前の復号画像データを参照画像データとし
てイントラ予測部３１に供給する。また、セレクタ２６は、動き予測・補償部３２でイン
ター予測を行う場合、フレームメモリ２５に保持されているデブロッキングフィルタ処理
後の復号画像データを参照画像データとして動き予測・補償部３２に供給する。
【００６０】
　イントラ予測部３１は、画面並べ替えバッファ１２から供給された入力画像データとフ
レームメモリ２５から供給された参照画像データを用いて、候補となる全てのイントラ予
測モードで対象ブロックの予測を行い、最適イントラ予測モードを決定する。イントラ予
測部３１は、例えば各イントラ予測モードでコスト関数値を算出して、算出したコスト関
数値に基づき符号化効率が最良となるイントラ予測モードを最適イントラ予測モードとす
る。イントラ予測部３１は、最適イントラ予測モードで生成された予測画像データと最適
イントラ予測モードでのコスト関数値を予測画像・最適モード選択部３５に出力する。さ
らに、イントラ予測部３１は、最適イントラ予測モードを示す予測モード情報を可逆符号
化部１６に出力する。
【００６１】
　動き予測・補償部３２は、画面並べ替えバッファ１２から供給された入力画像データと
フレームメモリ２５から供給された参照画像データを用いて、候補となる全てのインター
予測モードで対象ブロックの予測を行い、最適インター予測モードを決定する。動き予測
・補償部３２は、例えば各インター予測モードでコスト関数値を算出して、算出したコス
ト関数値に基づき符号化効率が最良となるインター予測モードを最適インター予測モード
とする。また、動き予測・補償部３２は、予測動きベクトル情報設定部３３で生成された
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予測ブロック情報と差分動きベクトル情報を用いてコスト関数値の算出を行う。さらに、
動き予測・補償部３２は、最適インター予測モードで生成された予測画像データと最適イ
ンター予測モードでのコスト関数値を予測画像・最適モード選択部３５に出力する。また
、動き予測・補償部３２は、最適インター予測モードに関する予測モード情報や予測ブロ
ック情報および差分動きベクトル情報等を可逆符号化部１６に出力する。
【００６２】
　予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックについて、符号化済みの隣接ブロッ
クの水平動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報の候補とする。また、予測動きベ
クトル情報設定部３３は、候補の水平予測動きベクトル情報と対象ブロックの水平動きベ
クトル情報との差を示す差分動きベクトル情報を候補毎に生成する。さらに、予測動きベ
クトル情報設定部３３は、候補の中から差分動きベクトル情報の符号化効率が最も高い水
平動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報に設定する。予測動きベクトル情報設定
部３３は、設定した水平予測動きベクトル情報がいずれの隣接ブロックの動きベクトル情
報であるかを示す水平予測ブロック情報を生成する。例えば、水平予測ブロック情報とし
てフラグ（以下「水平予測ブロックフラグ」という）を生成する。
【００６３】
　予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックについて、符号化済みの隣接ブロッ
クの垂直動きベクトル情報を垂直予測動きベクトル情報の候補とする。また、予測動きベ
クトル情報設定部３３は、候補の垂直予測動きベクトル情報と対象ブロックの垂直動きベ
クトル情報との差を示す差分動きベクトル情報を候補毎に生成する。さらに、予測動きベ
クトル情報設定部３３は、候補の中から差分動きベクトル情報の符号化効率が最も高い垂
直動きベクトル情報を垂直予測動きベクトル情報に設定する。予測動きベクトル情報設定
部３３は、設定した垂直予測動きベクトル情報がいずれの隣接ブロックの動きベクトル情
報であるかを示す垂直予測ブロック情報を生成する。例えば、垂直予測ブロック情報とし
てフラグ（以下「垂直予測ブロックフラグ」という）を生成する。
【００６４】
　さらに、予測動きベクトル情報設定部３３は、水平成分と垂直成分について、それぞれ
予測ブロックフラグで示されるブロックの動きベクトル情報を予測動きベクトル情報とし
て用いる。また、予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックの動きベクトル情報
と予測動きベクトル情報の差分である差分動きベクトル情報を、水平成分と垂直成分のそ
れぞれについて算出して動き予測・補償部３２に出力する。
【００６５】
　図８は、動き予測・補償部３２と予測動きベクトル情報設定部３３の構成を示している
。動き予測・補償部３２は、動き探索部３２１、コスト関数値算出部３２２、モード判定
部３２３、動き補償処理部３２４、動きベクトル情報バッファ３２５を有している。
【００６６】
　動き探索部３２１には、画面並べ替えバッファ１２から供給された並べ替え後の入力画
像データと、フレームメモリ２５から読み出された参照画像データが供給される。動き探
索部３２１は、候補となる全てのインター予測モードで動き探索を行い、動きベクトルを
検出する。動き探索部３２１は、検出した動きベクトルを示す動きベクトル情報を、動き
ベクトルを検出した場合の入力画像データと参照画像データと共にコスト関数値算出部３
２２に出力する。
【００６７】
　コスト関数値算出部３２２には、動き探索部３２１から動きベクトル情報と入力画像デ
ータと参照画像データおよび予測動きベクトル情報設定部３３から予測ブロック情報と差
分動きベクトル情報が供給されている。コスト関数値算出部３２２は、動きベクトル情報
と入力画像データと参照画像データおよび予測ブロックフラグと差分動きベクトル情報を
用いて、候補となる全てのインター予測モードでコスト関数値を算出する。
【００６８】
　コスト関数値の算出は、例えばＨ．２６４／ＡＶＣ方式における参照ソフトウェアであ
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るＪＭ（Joint Model）で定められているように、High Complexityモードか、Low Comple
xityモードのいずれかの手法に基づいて行う。
【００６９】
　すなわち、High Complexityモードでは、候補となる全ての予測モードに対して、仮に
可逆符号化処理までを行い、次の式（９）で表されるコスト関数値を各予測モードに対し
て算出する。
　　Cost(Mode∈Ω)=Ｄ+λ・Ｒ　　　　　　・・・（９）
【００７０】
　Ωは、当該ブロックの画像を符号化するための候補となる予測モードの全体集合を示し
ている。Ｄは、予測モードで符号化を行った場合の復号画像と入力画像との差分エネルギ
ー（歪み）を示している。Ｒは、直交変換係数，予測モード情報，予測ブロック情報，差
分動きベクトル情報等を含んだ発生符号量、λは、量子化パラメータＱＰの関数として与
えられるラグランジュ乗数である。
【００７１】
　つまり、High Complexityモードでの符号化を行うには、上記パラメータＤおよびＲを
算出するため、候補となる全ての予測モードで、一度、仮エンコード処理を行う必要があ
り、より高い演算量を要する。
【００７２】
　一方、Low Complexityモードでは、候補となる全ての予測モードで、予測画像の生成、
および予測ブロック情報や差分動きベクトル情報および予測モード情報などを含むヘッダ
ビットの生成等を行い、次の式（１０）で表されるコスト関数値を算出する。
　　Cost(Mode∈Ω)=Ｄ+QP2Quant(QP)・Header＿Bit　　　・・・（１０）
【００７３】
　Ωは、当該ブロックの画像を符号化するための候補となる予測モードの全体集合を示し
ている。Ｄは、予測モードで符号化を行った場合の復号画像と入力画像との差分エネルギ
ー（歪み）を示している。Header＿Bitは、予測モードに対するヘッダビット、QP2Quant
は、量子化パラメータＱＰの関数として与えられる関数である。
【００７４】
　すなわち、Low Complexityモードにおいては、それぞれの予測モードに関して、予測処
理を行う必要があるが、復号化画像までは必要ないため、High Complexityモードより低
い演算量での実現が可能である。
【００７５】
　コスト関数値算出部３２２は、算出したコスト関数値をモード判定部３２３に出力する
。
【００７６】
　モード判定部３２３は、コスト関数値が最小となるモードを最適インター予測モードに
決定する。また、モード判定部３２３は、決定した最適インター予測モードを示す最適イ
ンター予測モード情報を、当該最適インター予測モードにかかわる動きベクトル情報と予
測ブロックフラグと差分動きベクトル情報等とともに、動き補償処理部３２４に出力する
。なお、予測モード情報にはブロックサイズ情報等が含まれる。
【００７７】
　動き補償処理部３２４は、最適インター予測モード情報と動きベクトル情報に基づき、
フレームメモリ２５から読み出された参照画像データに対して動き補償を行い、予測画像
データを生成して予測画像・最適モード選択部３５に出力する。また、動き補償処理部３
２４は、最適インター予測の予測モード情報と当該モードにおける差分動きベクトル情報
等を、可逆符号化部１６に出力する。
【００７８】
　動きベクトル情報バッファ３２５は、最適インター予測モードにかかわる動きベクトル
情報を保持する。また、動きベクトル情報バッファ３２５は、符号化を行う対象ブロック
に対して符号化済みの隣接ブロックの動きベクトル情報を予測動きベクトル情報設定部３
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３に出力する。
【００７９】
　なお、動き予測・補償部３２では、例えばＨ．２６４／ＡＶＣにおいて規定されている
、１／４画素精度の動き予測・補償処理を行う。図９は、１／４画素精度の動き予測・補
償処理を説明するための図である。図９において位置「Ａ」は、フレームメモリ２５に格
納されている整数精度画素の位置、位置「ｂ」，「ｃ」，「ｄ」は１／２画素精度の位置
、位置「ｅ1」，「ｅ2」，「ｅ3」は１／４画素精度の位置である。
【００８０】
　以下では、Clip1()を式（１１）のように定義する。
【数１】

　式（１１）において、入力画像が８ビット精度である場合、ｍａｘ＿ｐｉｘの値は２５
５となる。
【００８１】
　位置「ｂ」「ｄ」における画素値は、６タップのＦＩＲフィルタを用いて、式（１２）
（１３）のように生成される。
　　Ｆ＝Ａ－２－５・Ａ－１＋２０・Ａ０＋２０・Ａ１－５・Ａ２＋Ａ３　・・・（１２
）
　　ｂ，ｄ＝Ｃｌｉｐ１((Ｆ＋１６)＞＞５)　　　　　　　　　 ・・・（１３）
【００８２】
　位置「ｃ」における画素値は、６タップのＦＩＲフィルタを用いて、式（１４）または
式（１５）のいずれかと式（１６）のように生成される。
　　Ｆ＝ｂ－２－５・ｂ－１＋２０・ｂ０＋２０・ｂ１－５・ｂ２＋ｂ３・・・（１４）
　　Ｆ＝ｄ－２－５・ｄ－１＋２０・ｄ０＋２０・ｄ１－５・ｄ２＋ｄ３・・・（１５）
　　ｃ＝Ｃｌｉｐ１((Ｆ＋５１２)＞＞１０) 　　　　　　　 　・・・（１６）
なお、Ｃｌｉｐ１処理は、水平方向および垂直方向の積和処理の両方を行った後、最後に
一度のみ行う。
【００８３】
　位置「ｅ1」～「ｅ3」における画素値は、線形内挿により式（１７）～（１９）のよう
に生成される。
　　ｅ1＝（Ａ＋ｂ＋１）＞＞１　　　・・・（１７）
　　ｅ2＝（ｂ＋ｄ＋１）＞＞１　　　・・・（１８）
　　ｅ3＝（ｂ＋ｃ＋１）＞＞１　　　・・・（１９）
　このようにして、動き予測・補償部３２は、１／４画素精度の動き予測・補償処理を行
う。
【００８４】
　予測動きベクトル情報設定部３３は、水平予測動きベクトル情報生成部３３１と垂直予
測動きベクトル情報生成部３３２と識別情報生成部３３４を有している。
【００８５】
　水平予測動きベクトル情報生成部３３１は、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成
分について、符号化処理で最も符号化効率が高くなる水平予測動きベクトル情報を設定す
る。水平予測動きベクトル情報生成部３３１は、動き予測・補償部３２から供給された符
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号化済みの隣接ブロックの水平動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報の候補とす
る。また、水平予測動きベクトル情報生成部３３１は、各候補の水平動きベクトル情報と
、動き予測・補償部３２から供給された対象ブロックの水平動きベクトル情報との差分を
示す水平差分動きベクトル情報を生成する。さらに、水平予測動きベクトル情報生成部３
３１は、水平差分動きベクトル情報の符号量が最小となる候補の水平動きベクトル情報を
水平予測動きベクトル情報とする。水平予測動きベクトル情報生成部３３１は、水平予測
動きベクトル情報と水平予測動きベクトル情報を用いた場合の水平差分動きベクトル情報
を水平予測動きベクトル情報生成結果として識別情報生成部３３４に出力する。
【００８６】
　垂直予測動きベクトル情報生成部３３２は、対象ブロックの動きベクトル情報の垂直成
分について、符号化処理で最も符号化効率が高くなる垂直予測動きベクトル情報を設定す
る。垂直予測動きベクトル情報生成部３３２は、動き予測・補償部３２から供給された符
号化済みの隣接ブロックの垂直動きベクトル情報を垂直予測動きベクトル情報の候補とす
る。また、垂直予測動きベクトル情報生成部３３２は、各候補の垂直動きベクトル情報と
、動き予測・補償部３２から供給された対象ブロックの垂直動きベクトル情報との差分を
示す垂直差分動きベクトル情報を生成する。さらに、水平予測動きベクトル情報生成部３
３１は、垂直差分動きベクトル情報の符号量が最小となる候補の垂直動きベクトル情報を
垂直予測動きベクトル情報とする。垂直予測動きベクトル情報生成部３３２は、垂直予測
動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いた場合の垂直差分動きベクトル情報
を垂直予測動きベクトル情報生成結果として識別情報生成部３３４に出力する。
【００８７】
　識別情報生成部３３４は、水平予測動きベクトル情報生成結果に基づき、動きベクトル
情報が水平予測動きベクトル情報として選択されたブロックを示す水平予測ブロック情報
、例えば水平予測ブロックフラグを生成する。識別情報生成部３３４は、生成した水平予
測ブロックフラグを水平差分動きベクトル情報と共に、動き予測・補償部３２のコスト関
数値算出部３２２に出力する。また、識別情報生成部３３４は、垂直予測動きベクトル情
報生成結果に基づき、動きベクトル情報が垂直予測動きベクトル情報として選択されたブ
ロックを示す垂直予測ブロック情報、例えば垂直予測ブロックフラグを生成する。識別情
報生成部３３４は、生成した垂直予測ブロックフラグを垂直差分動きベクトル情報と共に
、動き予測・補償部３２のコスト関数値算出部３２２に出力する。
【００８８】
　なお、予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックの水平（垂直）動きベクトル
情報と各候補の動きベクトル情報の差分を示す差分動きベクトル情報を、候補のブロック
を示す情報と共にコスト関数値算出部３２２に供給してもよい。この場合、コスト関数値
算出部３２２で算出されたコスト関数値が最小となる候補の水平（垂直）動きベクトル情
報を水平（垂直）予測動きベクトル情報に設定する。また、コスト関数値が最小となる候
補のブロックを示す識別情報をインター予測で用いるようにする。
【００８９】
　図７に戻り、予測画像・最適モード選択部３５は、イントラ予測部３１から供給された
コスト関数値と動き予測・補償部３２から供給されたコスト関数値を比較して、コスト関
数値が少ない方を、符号化効率が最良となる最適モードとして選択する。また、予測画像
・最適モード選択部３５は、最適モードで生成した予測画像データを減算部１３と加算部
２３に出力する。さらに、予測画像・最適モード選択部３５は、最適モードがイントラ予
測モードであるかインター予測モードであるかを示す情報を可逆符号化部１６に出力する
。なお、予測画像・最適モード選択部３５は、スライス単位でイントラ予測またはインタ
ー予測の切り替えを行う。
【００９０】
　＜２．画像符号化装置の動作＞
　図１０は画像符号化装置の動作を示すフローチャートである。ステップＳＴ１１におい
て、Ａ／Ｄ変換部１１は入力された画像信号をＡ／Ｄ変換する。
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【００９１】
　ステップＳＴ１２において画面並べ替えバッファ１２は、画像並べ替えを行う。画面並
べ替えバッファ１２は、Ａ／Ｄ変換部１１より供給された画像データを記憶し、各ピクチ
ャの表示する順番から符号化する順番への並べ替えを行う。
【００９２】
　ステップＳＴ１３において減算部１３は、予測誤差データの生成を行う。減算部１３は
、ステップＳＴ１２で並び替えられた画像の画像データと予測画像・最適モード選択部３
５で選択された予測画像データとの差分を算出して予測誤差データを生成する。予測誤差
データは、元の画像データに比べてデータ量が小さい。したがって、画像をそのまま符号
化する場合に比べて、データ量を圧縮することができる。
【００９３】
　ステップＳＴ１４において直交変換部１４は、直交変換処理を行う。直交変換部１４は
、減算部１３から供給された予測誤差データを直交変換する。具体的には、予測誤差デー
タに対して離散コサイン変換、カルーネン・レーベ変換等の直交変換が行われ、変換係数
データを出力する。
【００９４】
　ステップＳＴ１５において量子化部１５は、量子化処理を行う。量子化部１５は、変換
係数データを量子化する。量子化に際しては、後述するステップＳＴ２５の処理で説明さ
れるように、レート制御が行われる。
【００９５】
　ステップＳＴ１６において逆量子化部２１は、逆量子化処理を行う。逆量子化部２１は
、量子化部１５で量子化された変換係数データを量子化部１５の特性に対応する特性で逆
量子化する。
【００９６】
　ステップＳＴ１７において逆直交変換部２２は、逆直交変換処理を行う。逆直交変換部
２２は、逆量子化部２１で逆量子化された変換係数データを直交変換部１４の特性に対応
する特性で逆直交変換する。
【００９７】
　ステップＳＴ１８において加算部２３は、参照画像データの生成を行う。加算部２３は
、予測画像・最適モード選択部３５から供給された予測画像データと、この予測画像と対
応する位置の逆直交変換後のデータを加算して、参照画像データ（復号画像データ）を生
成する。
【００９８】
　ステップＳＴ１９においてデブロッキングフィルタ２４は、フィルタ処理を行う。デブ
ロッキングフィルタ２４は、加算部２３より出力された復号画像データをフィルタリング
してブロック歪みを除去する。
【００９９】
　ステップＳＴ２０においてフレームメモリ２５は、参照画像データを記憶する。フレー
ムメモリ２５はフィルタ処理後の参照画像データ（復号画像データ）を記憶する。
【０１００】
　ステップＳＴ２１においてイントラ予測部３１と動き予測・補償部３２は、それぞれ予
測処理を行う。すなわち、イントラ予測部３１は、イントラ予測モードのイントラ予測処
理を行い、動き予測・補償部３２は、インター予測モードの動き予測・補償処理を行う。
予測処理の詳細は、図１１を参照して後述するが、この処理により、候補となる全ての予
測モードでの予測処理がそれぞれ行われ、候補となる全ての予測モードでのコスト関数値
がそれぞれ算出される。そして、算出されたコスト関数値に基づいて、最適イントラ予測
モードと最適インター予測モードが選択され、選択された予測モードで生成された予測画
像とそのコスト関数値および予測モード情報が予測画像・最適モード選択部３５に供給さ
れる。
【０１０１】
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　ステップＳＴ２２において予測画像・最適モード選択部３５は、予測画像データの選択
を行う。予測画像・最適モード選択部３５は、イントラ予測部３１および動き予測・補償
部３２より出力された各コスト関数値に基づいて、符号化効率が最良となる最適モードに
決定する。さらに、予測画像・最適モード選択部３５は、決定した最適モードの予測画像
データを選択して、減算部１３と加算部２３に出力する。この予測画像データが、上述し
たように、ステップＳＴ１３，ＳＴ１８の演算に利用される。
【０１０２】
　ステップＳＴ２３において可逆符号化部１６は、可逆符号化処理を行う。可逆符号化部
１６は、量子化部１５より出力された量子化データを可逆符号化する。すなわち、量子化
データに対して可変長符号化や算術符号化等の可逆符号化が行われて、データ圧縮される
。また、可逆符号化部１６は、ステップＳＴ２２で選択された予測画像データに対応する
予測モード情報等の可逆符号化を行い、量子化データを可逆符号化して生成された画像圧
縮情報に、予測モード情報等の可逆符号化データが含められる。
【０１０３】
　ステップＳＴ２４において蓄積バッファ１７は、蓄積処理を行う。蓄積バッファ１７は
、可逆符号化部１６から出力される画像圧縮情報を蓄積する。この蓄積バッファ１７に蓄
積された画像圧縮情報は、適宜読み出されて伝送路を介して復号側に伝送される。
【０１０４】
　ステップＳＴ２５においてレート制御部１８は、レート制御を行う。レート制御部１８
は、蓄積バッファ１７で画像圧縮情報を蓄積する場合、オーバーフローまたはアンダーフ
ローが蓄積バッファ１７で発生しないように、量子化部１５の量子化動作のレートを制御
する。
【０１０５】
　次に、図１１のフローチャートを参照して、図１０のステップＳＴ２１における予測処
理を説明する。
【０１０６】
　ステップＳＴ３１において、イントラ予測部３１はイントラ予測処理を行う。イントラ
予測部３１は対象ブロックの画像を、候補となる全てのイントラ予測モードでイントラ予
測する。なお、イントラ予測において参照される復号画像の画像データは、デブロッキン
グフィルタ２４でブロッキングフィルタ処理が行われる前の復号画像データが用いられる
。このイントラ予測処理により、候補となる全てのイントラ予測モードでイントラ予測が
行われ、候補となる全てのイントラ予測モードに対してコスト関数値が算出される。そし
て、算出されたコスト関数値に基づいて、全てのイントラ予測モードの中から、符号化効
率が最良となる１つのイントラ予測モードが選択される。
【０１０７】
　ステップＳＴ３２において、動き予測・補償部３２はインター予測処理を行う。動き予
測・補償部３２は、フレームメモリ２５に記憶されているデブロッキングフィルタ処理後
の復号画像データを用いて、候補となるインター予測モードのインター予測処理を行う。
このインター予測処理により、候補となる全てのインター予測モードで予測処理が行われ
、候補となる全てのインター予測モードに対してコスト関数値が算出される。そして、算
出されたコスト関数値に基づいて、全てのインター予測モードの中から、符号化効率が最
良となる１つのインター予測モードが選択される。
【０１０８】
　次に、図１２のフローチャートを参照して、図１１におけるステップＳＴ３１のイント
ラ予測処理について説明する。
【０１０９】
　ステップＳＴ４１でイントラ予測部３１は、各予測モードのイントラ予測を行う。イン
トラ予測部３１は、ブロッキングフィルタ処理前の復号画像データを用いて、イントラ予
測モード毎に予測画像データを生成する。
【０１１０】
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　ステップＳＴ４２でイントラ予測部３１は、各予測モードでのコスト関数値を算出する
。コスト関数値の算出は、上述のように例えばＨ．２６４／ＡＶＣ方式における参照ソフ
トウェアであるＪＭ（Joint Model）で定められているように、High Complexityモードか
、Low Complexityモードのいずれかの手法に基づいて行う。すなわち、High Complexity
モードでは、ステップＳＴ４２の処理として、候補となる全ての予測モードに対して、仮
に可逆符号化処理までを行い、式（９）で表されるコスト関数値を各予測モードに対して
算出する。Low Complexityモードでは、ステップＳＴ４２の処理として、候補となる全て
の予測モードに対して、予測画像の生成と動きベクトル情報や予測モード情報などのヘッ
ダビットまでを生成して、式（１０）で表されるコスト関数値を各予測モードに対して算
出する。
【０１１１】
　ステップＳＴ４３でイントラ予測部３１は、最適イントラ予測モードを決定する。イン
トラ予測部３１は、ステップＳＴ４２において算出されたコスト関数値に基づいて、それ
らの中から、コスト関数値が最小値である１つのイントラ予測モードを選択して最適イン
トラ予測モードに決定する。
【０１１２】
　次に、図１３のフローチャートを参照して、図１１におけるステップＳＴ３２のインタ
ー予測処理について説明する。
【０１１３】
　ステップＳＴ５１で動き予測・補償部３２は、動き予測処理を行う。動き予測・補償部
３２は、予測モード毎に動き予測を行って動きベクトルを検出してステップＳＴ５２に進
む。
【０１１４】
　ステップＳＴ５２で予測動きベクトル情報設定部３３は、予測動きベクトル情報設定処
理を行う。予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックに対して、予測ブロックフ
ラグと差分動きベクトル情報を生成する。
【０１１５】
　図１４は、予測動きベクトル情報設定処理を示すフローチャートである。ステップＳＴ
６１で予測動きベクトル情報設定部３３は、水平予測動きベクトル情報の候補を選択する
。予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックに対して隣接している符号化済みの
ブロックの水平方向動きベクトル情報を、水平予測動きベクトル情報の候補として選択し
てステップＳＴ６２に進む。
【０１１６】
　ステップＳＴ６２で予測動きベクトル情報設定部３３は、水平予測動きベクトル情報設
定処理を行う。予測動きベクトル情報設定部３３は、例えは式（２０）に基づき、水平差
分動きベクトル情報の符号化量が最小となるｉ番目の水平動きベクトル情報を検出する。
　　ａｒｇｉｍｉｎ（Ｒ（ｍｖｘ－ｐｍｖｘ(i)））　・・・（２０）
【０１１７】
　なお、「ｍｖｘ」は対象ブロックの水平動きベクトル情報、「ｐｍｖｘ(i)」は水平予
測動きベクトル情報のｉ番目の候補を示している。また、「Ｒ（ｍｖｘ－ｐｍｖｘ(i)）
」は、水平予測動きベクトルのｉ番目の候補と対象ブロックの水平動きベクトル情報との
差分を示す水平差分動きベクトル情報を符号化したときの符号量を示している。
【０１１８】
　予測動きベクトル情報設定部３３は、式（２０）に基づいて検出した符号化量が最小と
なる水平動きベクトル情報の隣接ブロックを示す水平予測ブロックフラグを生成する。ま
た、予測動きベクトル情報設定部３３は、当該水平動きベクトル情報を用いたときの水平
差分動きベクトル情報を生成してステップＳＴ６３に進む。
【０１１９】
　ステップＳＴ６３で予測動きベクトル情報設定部３３は、垂直予測動きベクトル情報の
候補を選択する。予測動きベクトル情報設定部３３は、対象ブロックに対して隣接してい
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る符号化済みのブロックの垂直方向動きベクトル情報を、垂直予測動きベクトル情報の候
補として選択してステップＳＴ６４に進む。
【０１２０】
　ステップＳＴ６４で予測動きベクトル情報設定部３３は、垂直予測動きベクトル情報設
定処理を行う。予測動きベクトル情報設定部３３は、例えは式（２１）に基づき、垂直差
報の符号化量が最小となるｊ番目の垂直動きベクトル情報を検出する。
　　ａｒｇｊｍｉｎ（Ｒ（ｍｖｙ－ｐｍｖｙ(ｊ)））　・・・（２１）
【０１２１】
　なお、「ｍｖｙ」は対象ブロックの垂直動きベクトル情報、「ｐｍｖｙ(ｊ)」は垂直予
測動きベクトル情報のｊ番目の候補を示している。また、「Ｒ（ｍｖｙ－ｐｍｖｙ(j)）
」は、垂直予測動きベクトルのｊ番目の候補と対象ブロックの垂直動きベクトル情報との
差分を示す垂直差分動きベクトル情報を符号化したときの符号量を示している。
【０１２２】
　予測動きベクトル情報設定部３３は、式（２１）に基づいて検出した符号化量が最小と
なる垂直動きベクトル情報の隣接ブロックを示す垂直予測ブロックフラグを生成する。ま
た、予測動きベクトル情報設定部３３は、当該垂直動きベクトル情報を用いたときの垂直
差分動きベクトル情報を生成して予測動きベクトル情報設定処理を終了して、図１３のス
テップＳＴ５３に戻る。
【０１２３】
　ステップＳＴ５３で動き予測・補償部３２は、各予測モードでのコスト関数値を算出す
る。動き予測・補償部３２は、上述した式（９）または式（１０）を用いてコスト関数値
の算出を行う。また、動き予測・補償部３２は、差分動きベクトル情報を用いて発生符号
量を算出する。なお、インター予測モードに対するコスト関数値の算出には、Ｈ．２６４
／ＡＶＣ方式において定められているスキップドマクロブロックやダイレクトモードのコ
スト関数値の評価も含まれる。
【０１２４】
　ステップＳＴ５４で動き予測・補償部３２は、最適インター予測モードを決定する。動
き予測・補償部３２は、ステップＳＴ５４において算出されたコスト関数値に基づいて、
それらの中から、コスト関数値が最小値である１つの予測モードを選択して最適インター
予測モードに決定する。
【０１２５】
　このように、画像符号化装置１０は、対象ブロックに対して水平予測動きベクトルと垂
直予測動きベクトルを個々に設定する。また、画像符号化装置１０は、対象ブロックの水
平動きベクトル情報と水平予測動きベクトル情報との差分である水平差分動きベクトル情
報を可変長符号化する。また、画像符号化装置１０は、対象ブロックの垂直動きベクトル
と垂直予測動きベクトル情報との差分である垂直差分動きベクトル情報を可変長符号化す
る。水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報は、隣接する符号化済みブロ
ックのいずれのブロックであるか予測ブロックフラグによって示される。
【０１２６】
　したがって、式（２２）に示す水平垂直予測動きベクトル情報を用いる場合に比べて、
予測ブロックフラグのデータ量を少なくできる。なお、式（２２）に示すように、水平垂
直予測動きベクトル情報は、水平差分動きベクトル情報の符号量と垂直差分動きベクトル
情報の符号量を加算した符号量が最小となる隣接ブロックの動きベクトル情報である。
　　ａｒｇｋｍｉｎ（Ｒ（ｍｖｘ－ｐｍｖｘ(ｋ)）
　　　　　　　　　　　＋Ｒ（ｍｖｙ－ｐｍｖｙ(ｋ)））・・・（２２）
【０１２７】
　例えば水平動きベクトル情報に対して３種類、垂直動きベクトル情報に対して３種類の
候補がある場合、本願の発明では６種類（３種類＋３種類）のフラグを用意すればよい。
しかし、水平差分動きベクトル情報の符号量と垂直差分動きベクトル情報の符号量を加算
した符号量に基づきブロックを決定すると、９種類（３種類×３種類）のフラグを用意し
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なければならない。すなわち、本願発明では、用意するフラグを少なくてきるので、動き
ベクトル情報の符号化における効率を向上させることができる。
【０１２８】
　＜３．画像復号化装置の構成＞
　次に、画像復号化装置について説明する。入力画像を符号化して生成された画像圧縮情
報は、所定の伝送路や記録媒体等を介して画像復号化装置に供給されて復号される。
【０１２９】
　図１５は、画像復号化装置の構成を示している。画像復号化装置５０は、蓄積バッファ
５１、可逆復号化部５２、逆量子化部５３、逆直交変換部５４、加算部５５、デブロッキ
ングフィルタ５６、画面並べ替えバッファ５７、ディジタル／アナログ変換部（Ｄ／Ａ変
換部）５８を備えている。さらに、画像復号化装置５０は、フレームメモリ６１、セレク
タ６２，７５、イントラ予測部７１、動き補償部７２、予測動きベクトル情報設定部７３
を備えている。
【０１３０】
　蓄積バッファ５１は、伝送されてきた画像圧縮情報を蓄積する。可逆復号化部５２は、
蓄積バッファ５１より供給された画像圧縮情報を、図７の可逆符号化部１６の符号化方式
に対応する方式で復号化する。
【０１３１】
　可逆復号化部５２は、画像圧縮情報を復号して得られた予測モード情報をイントラ予測
部７１や動き補償部７２に出力する。また、可逆復号化部５２は、画像圧縮情報を復号し
て得られた予測ブロック情報（予測ブロックフラグ）と差分動きベクトル情報を動き補償
部７２に出力する。
【０１３２】
　逆量子化部５３は、可逆復号化部５２で復号された量子化データを、図７の量子化部１
５の量子化方式に対応する方式で逆量子化する。逆直交変換部５４は、図７の直交変換部
１４の直交変換方式に対応する方式で逆量子化部５３の出力を逆直交変換して加算部５５
に出力する。
【０１３３】
　加算部５５は、逆直交変換後のデータとセレクタ７５から供給される予測画像データを
加算して復号画像データを生成してデブロッキングフィルタ５６とフレームメモリ６１に
出力する。
【０１３４】
　デブロッキングフィルタ５６は、加算部５５から供給された復号画像データに対してデ
ブロッキングフィルタ処理を行い、ブロック歪みを除去してからフレームメモリ６１に供
給し蓄積させるとともに、画面並べ替えバッファ５７に出力する。
【０１３５】
　画面並べ替えバッファ５７は、画像の並べ替えを行う。すなわち、図７の画面並べ替え
バッファ１２で符号化の順番のために並べ替えられたフレームの順番が、元の表示の順番
に並べ替えられて、Ｄ／Ａ変換部５８に出力される。
【０１３６】
　Ｄ／Ａ変換部５８は、画面並べ替えバッファ５７から供給された画像データをＤ／Ａ変
換し、図示せぬディスプレイに出力することで画像を表示させる。
【０１３７】
　フレームメモリ６１は、デブロッキングフィルタ２４でフィルタ処理が行われる前の復
号画像データと、デブロッキングフィルタ２４でフィルタ処理が行われた後の復号画像デ
ータを記憶する。
【０１３８】
　セレクタ６２は、可逆復号化部５２から供給された予測モード情報に基づき、イントラ
予測画像の復号化の場合、フレームメモリ６１に記憶されているフィルタ処理前の復号画
像データをイントラ予測部７１に供給する。また、セレクタ６２は、インター予測画像の
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復号化の場合、フレームメモリ６１に記憶されているフィルタ処理後の復号画像データを
動き補償部７２に供給する。
【０１３９】
　イントラ予測部７１は、可逆復号化部５２から供給された予測モード情報とセレクタ６
２を介してフレームメモリ６１から供給された復号画像データに基づいて予測画像データ
の生成を行い、生成した予測画像データをセレクタ７５に出力する。
【０１４０】
　動き補償部７２は、可逆復号化部５２から供給された差分動きベクトル情報と予測動き
ベクトル情報設定部７３から供給された予測動きベクトル情報を加算して、復号化対象の
ブロックの動きベクトル情報を生成する。また、動き補償部７２は、生成した動きベクト
ル情報と可逆復号化部５２から供給された予測モード情報に基づき、フレームメモリ６１
から供給された復号画像データを用いて動き補償を行い、予測画像データを生成してセレ
クタ７５に出力する。
【０１４１】
　予測動きベクトル情報設定部７３は、可逆復号化部５２から供給された予測ブロック情
報に基づき予測動きベクトル情報の設定を行う。予測動きベクトル情報設定部７３は、対
象ブロックについて、復号化済みの隣接ブロックにおける水平予測ブロックフラグ情報で
示されたブロックの水平動きベクトル情報を水平予測動きベクトル情報とする。また、復
号化済みの隣接ブロックにおける垂直予測ブロックフラグで示されたブロックの垂直動き
ベクトル情報を垂直予測動きベクトル情報とする。予測動きベクトル情報設定部７３は、
設定した水平予測動きベクトル情報と垂直動きベクトル情報を動き補償部７２に出力する
。
【０１４２】
　図１６は、動き補償部７２と予測動きベクトル情報設定部７３の構成を示している。
【０１４３】
　動き補償部７２は、ブロックサイズ情報バッファ７２１、差分動きベクトル情報バッフ
ァ７２２、動きベクトル情報生成部７２３、動き補償処理部７２４、動きベクトル情報バ
ッファ７２５を有している。
【０１４４】
　ブロックサイズ情報バッファ７２１は、可逆復号化部５２から供給された予測モード情
報に含まれているブロックサイズ情報を記憶する。また、ブロックサイズ情報バッファ７
２１は、記憶しているブロックサイズ情報を動き補償処理部７２４と予測動きベクトル情
報設定部７３に出力する。
【０１４５】
　差分動きベクトル情報バッファ７２２は、可逆復号化部５２から供給された差分動きベ
クトル情報を記憶する。また、差分動きベクトル情報バッファ７２２は、記憶している差
分動きベクトル情報を動きベクトル情報生成部７２３に出力する。
【０１４６】
　動きベクトル情報生成部７２３は、差分動きベクトル情報バッファ７２２から供給され
た水平差分動きベクトル情報と予測動きベクトル情報設定部７３で設定された水平予測動
きベクトル情報を加算する。また、動きベクトル情報生成部７２３は、差分動きベクトル
情報バッファ７２２から供給された垂直差分動きベクトル情報と予測動きベクトル情報設
定部７３で設定された垂直予測動きベクトル情報を加算する。動きベクトル情報生成部７
２３は、差分動きベクトル情報と予測動きベクトル情報を加算して得られた動きベクトル
情報を動き補償処理部７２４と動きベクトル情報バッファ７２５に出力する。
【０１４７】
　動き補償処理部７２４は、可逆復号化部５２から供給された予測モード情報に基づいて
フレームメモリ６１から参照画像の画像データを読み出す。動き補償処理部７２４は、参
照画像の画像データと、ブロックサイズ情報バッファ７２１から供給されたブロック情報
と、動きベクトル情報生成部７２３から供給された動きベクトル情報とに基づき動き補償
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を行う。動き補償処理部７２４は、動き補償によって生成した予測画像データをセレクタ
７５に出力する。
【０１４８】
　動きベクトル情報バッファ７２５は、動きベクトル情報生成部７２３から供給された動
きベクトル情報を記憶する。また、動きベクトル情報バッファ７２５は、記憶している動
きベクトル情報を予測動きベクトル情報設定部７３に出力する。
【０１４９】
　予測動きベクトル情報設定部７３は、フラグバッファ７３０と水平予測動きベクトル情
報生成部７３１、および垂直予測動きベクトル情報生成部７３２を有している。
【０１５０】
　フラグバッファ７３０は、可逆復号化部５２から供給された予測ブロックフラグを記憶
する。また、フラグバッファ７３０は、記憶している予測ブロックフラグを水平予測動き
ベクトル情報生成部７３１と、垂直予測動きベクトル情報生成部７３２に出力する。
【０１５１】
　水平予測動きベクトル情報生成部７３１は、動き補償部７２の動きベクトル情報バッフ
ァ７２５に記憶されている隣接ブロックの水平動きベクトル情報から、水平予測ブロック
フラグで示された動きベクトル情報を選択して水平予測動きベクトル情報に設定する。水
平予測動きベクトル情報生成部７３１は、設定した水平予測動きベクトル情報を動き補償
部７２の動きベクトル情報生成部７２３に出力する。
【０１５２】
　垂直予測動きベクトル情報生成部７３２は、動き補償部７２の動きベクトル情報バッフ
ァ７２５に記憶されている隣接ブロックの垂直動きベクトル情報から、垂直予測ブロック
フラグで示された動きベクトル情報を選択して垂直予測動きベクトル情報に設定する。垂
直予測動きベクトル情報生成部７３２は、設定した垂直予測動きベクトル情報を動き補償
部７２の動きベクトル情報生成部７２３に出力する。
【０１５３】
　図１５に戻り、セレクタ７５は、可逆復号化部５２から供給された予測モード情報に基
づき、イントラ予測である場合はイントラ予測部７１、インター予測である場合は動き補
償部７２を選択する。セレクタ７５は、選択されたイントラ予測部７１または動き補償部
７２で生成された予測画像データを加算部５５に出力する。
【０１５４】
　＜４．画像復号化装置の動作＞
　次に、図１７のフローチャートを参照して、画像復号化装置５０で行われる画像復号処
理動作について説明する。
【０１５５】
　ステップＳＴ８１で蓄積バッファ５１は、伝送されてきた画像圧縮情報を蓄積する。ス
テップＳＴ８２で可逆復号化部５２は、可逆復号化処理を行う。可逆復号化部５２は、蓄
積バッファ５１から供給される画像圧縮情報を復号化する。すなわち、図７の可逆符号化
部１６で符号化された各ピクチャの量子化データが得られる。また、可逆復号化部５２、
画像圧縮情報に含まれている予測モード情報の可逆復号化を行い、得られた予測モード情
報がイントラ予測モードに関する情報である場合、予測モード情報をイントラ予測部７１
に出力する。また、可逆復号化部５２は、予測モード情報がインター予測モードに関する
情報である場合、予測モード情報を動き補償部７２に出力する。
【０１５６】
　ステップＳＴ８３において逆量子化部５３は、逆量子化処理を行う。逆量子化部５３は
、可逆復号化部５２により復号された量子化データを、図７の量子化部１５の特性に対応
する特性で逆量子化する。
【０１５７】
　ステップＳＴ８４において逆直交変換部５４は、逆直交変換処理を行う。逆直交変換部
５４は、逆量子化部５３により逆量子化された変換係数データを、図７の直交変換部１４
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の特性に対応する特性で逆直交変換する。
【０１５８】
　ステップＳＴ８５において加算部５５は、復号画像データの生成を行う。加算部５５は
、逆直交変換処理を行うことにより得られたデータと、後述するステップＳＴ８９で選択
された予測画像データを加算して復号画像データを生成する。これにより元の画像が復号
される。
【０１５９】
　ステップＳＴ８６においてデブロッキングフィルタ５６は、フィルタ処理を行う。デブ
ロッキングフィルタ５６は、加算部５５より出力された復号画像データのデブロッキング
フィルタ処理を行い、復号画像に含まれているブロック歪みを除去する。
【０１６０】
　ステップＳＴ８７においてフレームメモリ６１は、復号画像データの記憶処理を行う。
【０１６１】
　ステップＳＴ８８においてイントラ予測部７１と動き補償部７２は、予測処理を行う。
イントラ予測部７１と動き補償部７２は、可逆復号化部５２から供給される予測モード情
報に対応してそれぞれ予測処理を行う。
【０１６２】
　すなわち、可逆復号化部５２からイントラ予測の予測モード情報が供給された場合、イ
ントラ予測部７１は、予測モード情報に基づいて予測画像データを生成する。また、可逆
復号化部５２からインター予測の予測モード情報が供給された場合、動き補償部７２は、
予測モード情報に基づき動き補償を行い、予測画像データを生成する。
【０１６３】
　ステップＳＴ８９において、セレクタ７５は予測画像データの選択を行う。セレクタ７
５は、イントラ予測部７１から供給された予測画像と動き補償部７２から供給された予測
画像データの選択を行い、選択した予測画像データを加算部５５に供給して、上述したよ
うに、ステップＳＴ８５において逆直交変換部５４の出力と加算させる。
【０１６４】
　ステップＳＴ９０において画面並べ替えバッファ５７は、画像並べ替えを行う。すなわ
ち画面並べ替えバッファ５７は、図７の画像符号化装置１０の画面並べ替えバッファ１２
で符号化のために並べ替えられたフレームの順序が、元の表示の順序に並べ替えられる。
【０１６５】
　ステップＳＴ９１において、Ｄ／Ａ変換部５８は、画面並べ替えバッファ５７からの画
像データをＤ／Ａ変換する。この画像が図示せぬディスプレイに出力され、画像が表示さ
れる。
【０１６６】
　次に、図１８のフローチャートを参照して、図１７のステップＳＴ８８の予測処理につ
いて説明する。
【０１６７】
　ステップＳＴ１０１で可逆復号化部５２は、対象ブロックがイントラ符号化されている
か否かを判定する。可逆復号化部５２は、可逆復号化を行うことで得られた予測モード情
報がイントラ予測の予測モード情報である場合、予測モード情報をイントラ予測部７１に
供給してステップＳＴ１０２に進む。また、可逆復号化部５２は、予測モード情報がイン
ター予測の予測モード情報である場合、予測モード情報を動き補償部７２に供給してステ
ップＳＴ１０３に進む。
【０１６８】
　ステップＳＴ１０２でイントラ予測部７１は、イントラ予測画像生成処理を行う。イン
トラ予測部７１は、フレームメモリ６１に記憶されているデブロックフィルタ処理前の復
号画像データと予測モード情報を用いてイントラ予測を行い、予測画像データを生成する
。
【０１６９】
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　ステップＳＴ１０３で動き補償部７２は、インター予測画像生成処理を行う。動き補償
部７２は、可逆復号化部５２からの予測モード情報や差分動きベクトル情報に基づいて、
フレームメモリ６１から読み出した参照画像の動き補償を行い、予測画像データを生成す
る。
【０１７０】
　図１９は、ステップＳＴ１０３のインター予測画像生成処理を示すフローチャートであ
る。ステップＳＴ１１１で動き補償部７２は、予測モード情報を取得する。動き補償部７
２は、予測モード情報を可逆復号化部５２から取得してステップＳＴ１１２に進む。
【０１７１】
　ステップＳＴ１１２で動き補償部７２と予測動きベクトル情報設定部７３は、動きベク
トル情報再構築処理を行う。図２０は、動きベクトル情報再構築処理を示すフローチャー
トである。
【０１７２】
　ステップＳＴ１２１で動き補償部７２と予測動きベクトル情報設定部７３は、予測ブロ
ックフラグと差分動きベクトル情報を取得する。動き補償部７２は、可逆復号化部５２か
ら差分動きベクトル情報を取得する。また、予測動きベクトル情報設定部７３は、可逆復
号化部５２から予測ブロックフラグを取得してステップＳＴ１２２に進む。
【０１７３】
　ステップＳＴ１２２で予測動きベクトル情報設定部７３は、水平予測動きベクトル情報
設定処理を行う。水平予測動きベクトル情報生成部７３１は、動き補償部７２の動きベク
トル情報バッファ７２５に記憶されている隣接ブロックの水平動きベクトル情報から、水
平予測ブロックフラグで示されたブロックの水平動きベクトル情報を選択する。水平予測
動きベクトル情報生成部７３１は、選択した水平動きベクトル情報を水平予測動きベクト
ル情報に設定する。
【０１７４】
　ステップＳＴ１２３で動き補償部７２は、水平動きベクトル情報の再構築を行う。動き
補償部７２は、水平差分動きベクトル情報と水平予測動きベクトル情報を加算して水平動
きベクトル情報を再構築してステップＳＴ１２４に進む。
【０１７５】
　ステップＳＴ１２４で予測動きベクトル情報設定部７３は、垂直予測動きベクトル情報
設定処理を行う。垂直予測動きベクトル情報生成部７３２は、動き補償部７２の動きベク
トル情報バッファ７２５に記憶されている隣接ブロックの垂直動きベクトル情報から、垂
直予測ブロックフラグで示されたブロックの垂直動きベクトル情報を選択する。垂直予測
動きベクトル情報生成部７３２は、選択した垂直動きベクトル情報を垂直予測動きベクト
ル情報に設定する。
【０１７６】
　ステップＳＴ１２５で動き補償部７２は、垂直動きベクトル情報の再構築を行う。動き
補償部７２は、垂直差分動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を加算して垂直動
きベクトル情報を再構築して図１９のステップＳＴ１１３に進む。
【０１７７】
　ステップＳＴ１１３で動き補償部７２は、予測画像データの生成を行う。動き補償部７
２はステップＳＴ１１１で取得した予測モード情報や、ステップＳＴ１１２で再構築した
動きベクトル情報に基づき、フレームメモリ６１から参照画像データを読み出して動き補
償を行い、予測画像データを生成してセレクタ７５に出力する。
【０１７８】
　このように、画像復号化装置５０は、水平予測ブロックフラグで示された隣接ブロック
の水平動きベクトル情報が水平予測動きベクトル情報、垂直予測ブロックフラグで示され
た隣接ブロックの垂直動きベクトル情報が垂直予測動きベクトル情報に設定される。した
がって、画像符号化装置１０で符号化効率を向上させるために、水平予測動きベクトル情
報と垂直予測動きベクトル情報を個々に設定しても、正しく動きベクトル情報を再構築す
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ることができる。
【０１７９】
　＜５．画像符号化装置と画像復号化装置の他の構成＞
　ところで、上述の画像符号化装置と画像復号化装置では、個々に水平予測動きベクトル
情報と垂直予測動きベクトル情報を設定して、動きベクトル情報の符号化や復号化を行う
場合について説明した。しかし、個々に水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクト
ル情報を設定可能とするだけでなく、水平垂直動きベクトル情報も設定可能とすれば、最
適な符号効率を実現することも可能となる。この場合、画像符号化装置１０で用いる予測
動きベクトル情報設定部３３ａは、図２１に示す構成とする。また、画像復号化装置５０
で用いる予測動きベクトル情報設定部７３ａは、図２２に示す構成とする。
【０１８０】
　図２１において、水平垂直予測動きベクトル情報生成部３３３は、動き予測・補償部３
２から供給された符号化済みの隣接ブロックの動きベクトル情報を予測動きベクトル情報
の候補とする。また、水平垂直予測動きベクトル情報生成部３３３は、各候補の動きベク
トル情報と、動き予測・補償部３２から供給された対象ブロックの動きベクトル情報との
差分を示す差分動きベクトル情報を生成する。さらに、水平垂直予測動きベクトル情報生
成部３３３は、上述の式（２３）に基づいて検出した符号化量が最小となる動きベクトル
情報を水平垂直予測動きベクトル情報とする。水平垂直予測動きベクトル情報生成部３３
３は、水平垂直予測動きベクトル情報と水平垂直予測動きベクトル情報を用いた場合の差
分動きベクトル情報を水平垂直予測動きベクトル情報生成結果として識別情報生成部３３
４ａに出力する。
【０１８１】
　識別情報生成部３３４ａは、個々に水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル
情報、または水平垂直予測動きベクトル情報のいずれかを選択して、選択した予測動きベ
クトル情報を差分動きベクトル情報と共にコスト関数値算出部３２２に出力する。例えば
、予測動きベクトル情報として水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を
選択した場合、上述のように、識別情報生成部３３４ａは、水平予測ブロックフラグと水
平差分動きベクトル情報をコスト関数値算出部３２２に出力する。また、識別情報生成部
３３４ａは、垂直予測ブロックフラグと垂直差分動きベクトル情報をコスト関数値算出部
３２２に出力する。さらに、予測動きベクトル情報として水平垂直予測動きベクトル情報
を選択した場合、識別情報生成部３３４ａは、動きベクトル情報が水平垂直予測動きベク
トル情報として選択されたブロックを示す水平垂直予測ブロック情報を生成する。例えば
、識別情報生成部３３４ａは、水平垂直予測ブロック情報として水平垂直予測ブロックフ
ラグを生成する。識別情報生成部３３４ａは、生成した水平垂直予測ブロックフラグを差
分動きベクトル情報と共にコスト関数値算出部３２２に出力する。
【０１８２】
　また、識別情報生成部３３４ａは、水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル
情報、または水平垂直予測動きベクトル情報のいずれが選択されているかを示す識別情報
を生成する。この識別情報は、動き予測・補償部３２を介して可逆符号化部１６に供給し
て、画像圧縮情報のピクチャパラメータセットまたはスライスヘッダに含める。
【０１８３】
　識別情報生成部３３４ａは、予測動きベクトル情報を選択する場合、ピクチャ単位やス
ライス単位で水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報、または水平垂直予
測動きベクトル情報の切り替えを行うようにしてもよい。また、識別情報生成部３３４ａ
は、ピクチャ単位で水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報、または水平
垂直予測動きベクトル情報のいずれを選択する場合、例えば対象ブロックのピクチャタイ
プに応じて選択を行うようにしてもよい。すなわち、Ｐピクチャにおいては、多少フラグ
情報に対するオーバーヘッドがあっても、その分、動きベクトル符号化の効率を向上させ
ることが重要である。したがって、Ｐピクチャの場合、水平予測ブロックフラグと水平差
分動きベクトル情報および垂直予測ブロックフラグと垂直差分動きベクトル情報をコスト
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関数値算出部３２２に出力する。また、Ｂピクチャにおいては、List0予測と、List1予測
のそれぞれに対して、水平予測ブロックフラグと垂直予測ブロックフラグを持つことは、
特に低ビットレートの場合、最適な符号化効率を実現できるとは限らない。したがって、
Ｂピクチャの場合、従来のように、水平垂直予測ブロックフラグと差分動きベクトル情報
をコスト関数値算出部３２２に出力することにより、最適な符号化効率を達成することが
可能である。
【０１８４】
　図２２において、フラグバッファ７３０ａは、画像圧縮情報に含まれている識別情報に
基づき予測ブロックフラグの供給先を切り替える。例えば、水平予測動きベクトル情報と
垂直予測動きベクトル情報が選択されている場合、フラグバッファ７３０ａは、予測ブロ
ックフラグを水平予測動きベクトル情報生成部７３１と垂直予測動きベクトル情報生成部
７３２に出力する。また、水平垂直予測動きベクトル情報が選択されている場合、フラグ
バッファ７３０ａは、予測ブロックフラグを水平垂直予測動きベクトル情報生成部７３３
に出力する。また、フラグバッファ７３０ａは、例えばピクチャタイプに応じて予測動き
ベクトル情報の切り替えが行われる場合、予測ブロックフラグの供給先をピクチャタイプ
に応じて切り替える。例えばＰピクチャの場合は水平予測動きベクトル情報と垂直予測動
きベクトル情報、Ｂピクチャの場合は水平垂直予測動きベクトル情報を用いて動きベクト
ル情報の符号化が行われているとする。この場合、フラグバッファ７３０ａは、Ｐピクチ
ャの場合は予測ブロックフラグを水平予測動きベクトル情報生成部７３１と垂直予測動き
ベクトル情報生成部７３２、Ｂピクチャの場合は予測ブロックフラグを水平垂直予測動き
ベクトル情報生成部７３３に供給する。
【０１８５】
　また、可逆符号化部１６は、水平方向と垂直方向に対して、異なるコード割り当てを行
うようにしてもよい。例えば予測動きベクトル情報として空間予測動きベクトル情報と時
間予測動きベクトル情報を用いることが可能であるとする。この場合、符号化対象の動画
像を生成したときの撮像動作を考慮して、データ量の少ないコードを予測精度の高い予測
動きベクトル情報に対して割り当てる。例えば、後述する撮像装置で撮像画像の記録を行
う場合、撮像装置のパンニング操作が行われて、撮像方向が水平方向に移動すると、垂直
方向の動きベクトル情報はほとんど「０」となる。このとき、垂直方向に対しては空間予
測動きベクトル情報よりも時間予測動きベクトル情報の予測精度が高く、水平方向に対し
ては時間予測動きベクトル情報より空間予測動きベクトル情報の予測精度が高くなること
が多い。したがって、水平予測ブロック情報に関しては、空間予測動きベクトル情報のブ
ロックに対してコード番号「０」、時間方向予測動きベクトル情報のブロックに対してコ
ード番号「１」を割り当てる。また、垂直予測ブロック情報に関しては、空間予測ベクト
ル情報のブロックに対してコード番号「１」、時間方向予測動きベクトル情報のブロック
に対してコード番号「０」を割り当てる。このように、水平予測ブロック情報と垂直予測
ブロック情報で異なるコード割り当てを行うことで、データ量の少ないコードを多く用い
るようにできるので、より高い符号化効率を実現することが可能となる。
【０１８６】
　＜６．ソフトウェア処理の場合＞
　また、明細書中において説明した一連の処理はハードウェア、またはソフトウェア、ま
たは両者の複合構成によって実行することが可能である。ソフトウェアによる処理を実行
する場合は、処理シーケンスを記録したプログラムを、専用のハードウェアに組み込まれ
たコンピュータ内のメモリにインストールして実行させる。または、各種処理が実行可能
な汎用コンピュータにプログラムをインストールして実行させることも可能である。
【０１８７】
　図２３は、上述した一連の処理をプログラムで実行するコンピュータ装置の構成を例示
した図である。コンピュータ装置８０のＣＰＵ８０１は、ＲＯＭ８０２、または記録部８
０８に記録されているプログラムにしたがって各種の処理を実行する。
【０１８８】
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　ＲＡＭ８０３には、ＣＰＵ８０１が実行するプログラムやデータなどが適宜記憶される
。これらのＣＰＵ８０１、ＲＯＭ８０２、およびＲＡＭ８０３は、バス８０４で相互に接
続されている。
【０１８９】
　ＣＰＵ８０１にはまた、バス８０４を介して入出力インタフェース８０５が接続されて
いる。入出力インタフェース８０５には、タッチパネルやキーボード、マウス、マイクロ
ホンなどの入力部８０６、ディスプレイなどよりなる出力部８０７が接続されている。Ｃ
ＰＵ８０１は、入力部８０６から入力される指令に対応して各種の処理を実行する。そし
て、ＣＰＵ８０１は、処理の結果を出力部８０７に出力する。
【０１９０】
　入出力インタフェース８０５に接続されている記録部８０８は、例えばハードディスク
からなり、ＣＰＵ８０１が実行するプログラムや各種のデータを記録する。通信部８０９
は、インターネットやローカルエリアネットワークなどのネットワークやディジタル放送
といった有線または無線の通信媒体を介して外部の装置と通信する。また、コンピュータ
装置８０は、通信部８０９を介してプログラムを取得し、ＲＯＭ８０２や記録部８０８に
記録してもよい。
【０１９１】
　ドライブ８１０は、磁気ディスク、光ディスク、光磁気ディスク、または半導体メモリ
などのリムーバブルメディア８５が装着された場合、それらを駆動して、記録されている
プログラムやデータなどを取得する。取得されたプログラムやデータは、必要に応じてＲ
ＯＭ８０２やＲＡＭ８０３または記録部８０８に転送される。
【０１９２】
　ＣＰＵ８０１は、上述の一連の処理を行うプログラムを読み出して実行し、記録部８０
８やリムーバブルメディア８５に記録されている画像信号や、通信部８０９を介して供給
された画像信号に対する符号化処理や画像圧縮情報の復号化処理を行う。
【０１９３】
　＜７．電子機器に適用した場合＞
　また、以上においては、符号化方式／復号方式としてＨ．２６４／ＡＶＣ方式が用いら
れたが、本発明は、その他の動き予測・補償処理を行う符号化方式／復号方式を用いる画
像符号化装置／画像復号装置に適用することもできる。
【０１９４】
　さらに、本発明は例えば離散コサイン変換等の直交変換と動き補償によって圧縮された
画像情報（ビットストリーム）を、衛星放送、ケーブルＴＶ（テレビジョン）、インター
ネット、および携帯電話機などのネットワークメディアを介して受信する際に適用できる
。また、光、磁気ディスク、およびフラッシュメモリのような記憶メディア上で処理する
際に用いられる画像符号化装置および画像復号装置に適用することができる。
【０１９５】
　上述した画像符号化装置１０や画像復号化装置５０は、任意の電子機器に適用すること
ができる。以下にその例について説明する。
【０１９６】
　図２４は、本発明を適用したテレビジョン装置の概略構成を例示している。テレビジョ
ン装置９０は、アンテナ９０１、チューナ９０２、デマルチプレクサ９０３、デコーダ９
０４、映像信号処理部９０５、表示部９０６、音声信号処理部９０７、スピーカ９０８、
外部インタフェース部９０９を有している。さらに、テレビジョン装置９０は、制御部９
１０、ユーザインタフェース部９１１等を有している。
【０１９７】
　チューナ９０２は、アンテナ９０１で受信された放送波信号から所望のチャンネルを選
局して復調を行い、得られたストリームをデマルチプレクサ９０３に出力する。
【０１９８】
　デマルチプレクサ９０３は、ストリームから視聴対象である番組の映像や音声のパケッ
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トを抽出して、抽出したパケットのデータをデコーダ９０４に出力する。また、デマルチ
プレクサ９０３は、ＥＰＧ（Electronic Program Guide）等のデータのパケットを制御部
９１０に出力する。なお、スクランブルが行われている場合、デマルチプレクサ等でスク
ランブルの解除を行う。
【０１９９】
　デコーダ９０４は、パケットの復号化処理を行い、復号処理化によって生成された映像
データを映像信号処理部９０５、音声データを音声信号処理部９０７に出力する。
【０２００】
　映像信号処理部９０５は、映像データに対して、ノイズ除去やユーザ設定に応じた映像
処理等を行う。映像信号処理部９０５は、表示部９０６に表示させる番組の映像データや
、ネットワークを介して供給されるアプリケーションに基づく処理による画像データなど
を生成する。また、映像信号処理部９０５は、項目の選択などのメニュー画面等を表示す
るための映像データを生成し、それを番組の映像データに重畳する。映像信号処理部９０
５は、このようにして生成した映像データに基づいて駆動信号を生成して表示部９０６を
駆動する。
【０２０１】
　表示部９０６は、映像信号処理部９０５からの駆動信号に基づき表示デバイス（例えば
液晶表示素子等）を駆動して、番組の映像などを表示させる。
【０２０２】
　音声信号処理部９０７は、音声データに対してノイズ除去などの所定の処理を施し、処
理後の音声データのＤ／Ａ変換処理や増幅処理を行い、スピーカ９０８に供給することで
音声出力を行う。
【０２０３】
　外部インタフェース部９０９は、外部機器やネットワークと接続するためのインタフェ
ースであり、映像データや音声データ等のデータ送受信を行う。
【０２０４】
　制御部９１０にはユーザインタフェース部９１１が接続されている。ユーザインタフェ
ース部９１１は、操作スイッチやリモートコントロール信号受信部等で構成されており、
ユーザ操作に応じた操作信号を制御部９１０に供給する。
【０２０５】
　制御部９１０は、ＣＰＵ（Central Processing Unit）やメモリ等を用いて構成されて
いる。メモリは、ＣＰＵで実行されるプログラムやＣＰＵが処理を行う上で必要な各種の
データ、ＥＰＧデータ、ネットワークを介して取得されたデータ等を記憶する。メモリに
記憶されているプログラムは、テレビジョン装置９０の起動時などの所定タイミングでＣ
ＰＵで読み出されて実行される。ＣＰＵは、プログラムを実行することで、テレビジョン
装置９０がユーザ操作に応じた動作となるように各部を制御する。
【０２０６】
　なお、テレビジョン装置９０では、チューナ９０２、デマルチプレクサ９０３、映像信
号処理部９０５、音声信号処理部９０７、外部インタフェース部９０９等と制御部９１０
を接続するためバス９１２が設けられている。
【０２０７】
　このように構成されたテレビジョン装置では、デコーダ９０４に本願の画像復号化装置
（画像復号化方法）の機能が設けられる。このため、テレビジョン装置では、生成した予
測動きベクトル情報と受信した差分動きベクトル情報に基づいて、復号化を行う対象ブロ
ックの動きベクトル情報を正しく復元できる。したがって、放送局側で水平予測動きベク
トル情報と垂直予測動きベクトル情報を個々に設定して符号化効率を高める処理を行って
も、テレビジョン装置で正しく復号化を行える。
【０２０８】
　図２５は、本発明を適用した携帯電話機の概略構成を例示している。携帯電話機９２は
、通信部９２２、音声コーデック９２３、カメラ部９２６、画像処理部９２７、多重分離
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部９２８、記録再生部９２９、表示部９３０、制御部９３１を有している。これらは、バ
ス９３３を介して互いに接続されている。
【０２０９】
　また、通信部９２２にはアンテナ９２１が接続されており、音声コーデック９２３には
、スピーカ９２４とマイクロホン９２５が接続されている。さらに制御部９３１には、操
作部９３２が接続されている。
【０２１０】
　携帯電話機９２は、音声通話モードやデータ通信モード等の各種モードで、音声信号の
送受信、電子メールや画像データの送受信、画像撮影、またはデータ記録等の各種動作を
行う。
【０２１１】
　音声通話モードにおいて、マイクロホン９２５で生成された音声信号は、音声コーデッ
ク９２３で音声データへの変換やデータ圧縮が行われて通信部９２２に供給される。通信
部９２２は、音声データの変調処理や周波数変換処理等を行い、送信信号を生成する。ま
た、通信部９２２は、送信信号をアンテナ９２１に供給して図示しない基地局へ送信する
。また、通信部９２２は、アンテナ９２１で受信した受信信号の増幅や周波数変換処理お
よび復調処理等を行い、得られた音声データを音声コーデック９２３に供給する。音声コ
ーデック９２３は、音声データのデータ伸張やアナログ音声信号への変換を行い、スピー
カ９２４に出力する。
【０２１２】
　また、データ通信モードにおいて、メール送信を行う場合、制御部９３１は、操作部９
３２の操作によって入力された文字データを受け付けて、入力された文字を表示部９３０
に表示する。また、制御部９３１は、操作部９３２におけるユーザ指示等に基づいてメー
ルデータを生成して通信部９２２に供給する。通信部９２２は、メールデータの変調処理
や周波数変換処理等を行い、得られた送信信号をアンテナ９２１から送信する。また、通
信部９２２は、アンテナ９２１で受信した受信信号の増幅や周波数変換処理および復調処
理等を行い、メールデータを復元する。このメールデータを、表示部９３０に供給して、
メール内容の表示を行う。
【０２１３】
　なお、携帯電話機９２は、受信したメールデータを、記録再生部９２９で記憶媒体に記
憶させることも可能である。記憶媒体は、書き換え可能な任意の記憶媒体である。例えば
、記憶媒体は、ＲＡＭや内蔵型フラッシュメモリ等の半導体メモリ、ハードディスク、磁
気ディスク、光磁気ディスク、光ディスク、ＵＳＢメモリ、またはメモリカード等のリム
ーバブルメディアである。
【０２１４】
　データ通信モードにおいて画像データを送信する場合、カメラ部９２６で生成された画
像データを、画像処理部９２７に供給する。画像処理部９２７は、画像データの符号化処
理を行い、画像圧縮情報を生成する。
【０２１５】
　多重分離部９２８は、画像処理部９２７で生成された画像圧縮情報と、音声コーデック
９２３から供給された音声データを所定の方式で多重化して、通信部９２２に供給する。
通信部９２２は、多重化データの変調処理や周波数変換処理等を行い、得られた送信信号
をアンテナ９２１から送信する。また、通信部９２２は、アンテナ９２１で受信した受信
信号の増幅や周波数変換処理および復調処理等を行い、多重化データを復元する。この多
重化データを多重分離部９２８に供給する。多重分離部９２８は、多重化データの分離を
行い、画像圧縮情報を画像処理部９２７、音声データを音声コーデック９２３に供給する
。
【０２１６】
　画像処理部９２７は、画像圧縮情報の復号化処理を行い、画像データを生成する。この
画像データを表示部９３０に供給して、受信した画像の表示を行う。音声コーデック９２
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３は、音声データをアナログ音声信号に変換してスピーカ９２４に供給して、受信した音
声を出力する。
【０２１７】
　このように構成された携帯電話装置では、画像処理部９２７に本願の画像符号化装置（
画像符号化方法）と画像復号化装置（画像復号化方法）の機能が設けられる。したがって
、画像を送信する際に、対象ブロックについて、動きベクトル情報の水平成分に対して水
平予測動きベクトル情報、垂直成分に対して垂直予測動きベクトル情報を個々に設定して
符号化効率を向上させることができる。また、画像符号化処理によって生成した画像圧縮
情報の復号化を正しく行うことができる。
【０２１８】
　図２６は、本発明を適用した記録再生装置の概略構成を例示している。記録再生装置９
４は、例えば受信した放送番組のオーディオデータとビデオデータを、記録媒体に記録し
て、その記録されたデータをユーザの指示に応じたタイミングでユーザに提供する。また
、記録再生装置９４は、例えば他の装置からオーディオデータやビデオデータを取得し、
それらを記録媒体に記録させることもできる。さらに、記録再生装置９４は、記録媒体に
記録されているオーディオデータやビデオデータを復号して出力することで、モニタ装置
等において画像表示や音声出力を行うことができるようにする。
【０２１９】
　記録再生装置９４は、チューナ９４１、外部インタフェース部９４２、エンコーダ９４
３、ＨＤＤ（Hard Disk Drive）部９４４、ディスクドライブ９４５、セレクタ９４６、
デコーダ９４７、ＯＳＤ（On-Screen Display）部９４８、制御部９４９、ユーザインタ
フェース部９５０を有している。
【０２２０】
　チューナ９４１は、図示しないアンテナで受信された放送信号から所望のチャンネルを
選局する。チューナ９４１は、所望のチャンネルの受信信号を復調して得られた画像圧縮
情報をセレクタ９４６に出力する。
【０２２１】
　外部インタフェース部９４２は、ＩＥＥＥ１３９４インタフェース、ネットワークイン
タフェース部、ＵＳＢインタフェース、フラッシュメモリインタフェース等の少なくとも
いずれかで構成されている。外部インタフェース部９４２は、外部機器やネットワーク、
メモリカード等と接続するためのインタフェースであり、記録する映像データや音声デー
タ等のデータ受信を行う。
【０２２２】
　エンコーダ９４３は、外部インタフェース部９４２から供給された映像データや音声デ
ータが符号化されていない場合所定の方式で符号化を行い、画像圧縮情報をセレクタ９４
６に出力する。
【０２２３】
　ＨＤＤ部９４４は、映像や音声等のコンテンツデータ、各種プログラムやその他のデー
タ等を内蔵のハードディスクに記録し、また再生時等にそれらを当該ハードディスクから
読み出す。
【０２２４】
　ディスクドライブ９４５は、装着されている光ディスクに対する信号の記録および再生
を行う。光ディスク、例えばＤＶＤディスク（ＤＶＤ－Ｖｉｄｅｏ、ＤＶＤ－ＲＡＭ、Ｄ
ＶＤ－Ｒ、ＤＶＤ－ＲＷ、ＤＶＤ＋Ｒ、ＤＶＤ＋ＲＷ等）やＢｌｕ－ｒａｙディスク等で
ある。
【０２２５】
　セレクタ９４６は、映像や音声の記録時には、チューナ９４１またはエンコーダ９４３
からのいずれかのストリームを選択して、ＨＤＤ部９４４やディスクドライブ９４５のい
ずれかに供給する。また、セレクタ９４６は、映像や音声の再生時に、ＨＤＤ部９４４ま
たはディスクドライブ９４５から出力されたストリームをデコーダ９４７に供給する。
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【０２２６】
　デコーダ９４７は、ストリームの復号化処理を行う。デコーダ９４７は、復号処理化を
行うことで生成された映像データをＯＳＤ部９４８に供給する。また、デコーダ９４７は
、復号処理化を行うことで生成された音声データを出力する。
【０２２７】
　ＯＳＤ部９４８は、項目の選択などのメニュー画面等を表示するための映像データを生
成し、それをデコーダ９４７から出力された映像データに重畳して出力する。
【０２２８】
　制御部９４９には、ユーザインタフェース部９５０が接続されている。ユーザインタフ
ェース部９５０は、操作スイッチやリモートコントロール信号受信部等で構成されており
、ユーザ操作に応じた操作信号を制御部９４９に供給する。
【０２２９】
　制御部９４９は、ＣＰＵやメモリ等を用いて構成されている。メモリは、ＣＰＵで実行
されるプログラムやＣＰＵが処理を行う上で必要な各種のデータを記憶する。メモリに記
憶されているプログラムは、記録再生装置９４の起動時などの所定タイミングでＣＰＵに
より読み出されて実行される。ＣＰＵは、プログラムを実行することで、記録再生装置９
４がユーザ操作に応じた動作となるように各部を制御する。
【０２３０】
　このように構成された記録再生装置では、エンコーダ９４３に本願の画像符号化装置（
画像符号化方法）の機能が設けられる。また、デコーダ９４７に本願の画像復号化装置（
画像復号化方法）の機能が設けられる。したがって、画像を記録媒体に記録する際に、対
象ブロックについて、動きベクトル情報の水平成分に対して水平予測動きベクトル情報、
垂直成分に対して垂直予測動きベクトル情報を個々に設定して符号化効率を向上させるこ
とができる。また、画像符号化処理によって生成した画像圧縮情報の復号化を正しく行う
ことができる。
【０２３１】
　図２７は、本発明を適用した撮像装置の概略構成を例示している。撮像装置９６は、被
写体を撮像し、被写体の画像を表示部に表示させたり、それを画像データとして、記録媒
体に記録する。
【０２３２】
　撮像装置９６は、光学ブロック９６１、撮像部９６２、カメラ信号処理部９６３、画像
データ処理部９６４、表示部９６５、外部インタフェース部９６６、メモリ部９６７、メ
ディアドライブ９６８、ＯＳＤ部９６９、制御部９７０を有している。また、制御部９７
０には、ユーザインタフェース部９７１や動き検出センサ部９７２が接続されている。さ
らに、画像データ処理部９６４や外部インタフェース部９６６、メモリ部９６７、メディ
アドライブ９６８、ＯＳＤ部９６９、制御部９７０等は、バス９７３を介して接続されて
いる。
【０２３３】
　光学ブロック９６１は、フォーカスレンズや絞り機構等を用いて構成されている。光学
ブロック９６１は、被写体の光学像を撮像部９６２の撮像面に結像させる。撮像部９６２
は、ＣＣＤまたはＣＭＯＳイメージセンサを用いて構成されており、光電変換によって光
学像に応じた電気信号を生成してカメラ信号処理部９６３に供給する。
【０２３４】
　カメラ信号処理部９６３は、撮像部９６２から供給された電気信号に対してニー補正や
ガンマ補正、色補正等の種々のカメラ信号処理を行う。カメラ信号処理部９６３は、カメ
ラ信号処理後の画像データを画像データ処理部９６４に供給する。
【０２３５】
　画像データ処理部９６４は、カメラ信号処理部９６３から供給された画像データの符号
化処理を行う。画像データ処理部９６４は、符号化処理を行うことで生成された画像圧縮
情報を外部インタフェース部９６６やメディアドライブ９６８に供給する。また、画像デ
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ータ処理部９６４は、外部インタフェース部９６６やメディアドライブ９６８から供給さ
れた画像圧縮情報の復号化処理を行う。画像データ処理部９６４は、復号化処理を行うこ
とで生成された画像データを表示部９６５に供給する。また、画像データ処理部９６４は
、カメラ信号処理部９６３から供給された画像データを表示部９６５に供給する処理や、
ＯＳＤ部９６９から取得した表示用データを、画像データに重畳させて表示部９６５に供
給する。
【０２３６】
　ＯＳＤ部９６９は、記号、文字、または図形からなるメニュー画面やアイコンなどの表
示用データを生成して画像データ処理部９６４に出力する。
【０２３７】
　外部インタフェース部９６６は、例えば、ＵＳＢ入出力端子などで構成され、画像の印
刷を行う場合に、プリンタと接続される。また、外部インタフェース部９６６には、必要
に応じてドライブが接続され、磁気ディスク、光ディスク等のリムーバブルメディアが適
宜装着され、それらから読み出されたプログラムが、必要に応じて、インストールされる
。さらに、外部インタフェース部９６６は、ＬＡＮやインターネット等の所定のネットワ
ークに接続されるネットワークインタフェースを有する。制御部９７０は、例えば、ユー
ザインタフェース部９７１からの指示にしたがって、メモリ部９６７から画像圧縮情報を
読み出し、それを外部インタフェース部９６６から、ネットワークを介して接続される他
の装置に供給させることができる。また、制御部９７０は、ネットワークを介して他の装
置から供給される画像圧縮情報や画像データを、外部インタフェース部９６６を介して取
得し、それを画像データ処理部９６４に供給したりすることができる。
【０２３８】
　メディアドライブ９６８で駆動される記録メディアとしては、例えば、磁気ディスク、
光磁気ディスク、光ディスク、または半導体メモリ等の、読み書き可能な任意のリムーバ
ブルメディアが用いられる。また、記録メディアは、リムーバブルメディアとしての種類
も任意であり、テープデバイスであってもよいし、ディスクであってもよいし、メモリカ
ードであってもよい。もちろん、非接触ＩＣカード等であってもよい。
【０２３９】
　また、メディアドライブ９６８と記録メディアを一体化し、例えば、内蔵型ハードディ
スクドライブやＳＳＤ（Solid State Drive）等のように、非可搬性の記憶媒体で構成さ
れるようにしてもよい。
【０２４０】
　制御部９７０は、ＣＰＵやメモリ等を用いて構成されている。メモリは、ＣＰＵで実行
されるプログラムやＣＰＵが処理を行う上で必要な各種のデータ等を記憶する。メモリに
記憶されているプログラムは、撮像装置９６の起動時などの所定タイミングでＣＰＵによ
り読み出されて実行される。ＣＰＵは、プログラムを実行することで、撮像装置９６がユ
ーザ操作に応じた動作となるように各部を制御する。
【０２４１】
　このように構成された撮像装置では、画像データ処理部９６４に本願の画像符号化装置
（画像符号化方法）と画像復号化装置（画像復号化方法）の機能が設けられる。したがっ
て、撮像画像を記録する際に、対象ブロックについて、動きベクトル情報の水平成分に対
して水平予測動きベクトル情報、垂直成分に対して垂直予測動きベクトル情報を個々に設
定して符号化効率を向上させることができる。また、画像符号化処理によって生成した画
像圧縮情報の復号化を正しく行うことができる。
【０２４２】
　さらに、撮像装置９６にジャイロ等を用いて構成された動き検出センサ部９７２を設け
て、撮像装置９６のパンニングやチルティング等の動きの検出結果に基づき、データ量の
少ないコードを予測精度の高い予測動きベクトル情報に対して割り当てる。このように、
撮像装置の動き検出結果に応じてコードの動的割り当てを行うことで、符号化効率をさら
に向上させることができる。

Page 54 of 63



(34) JP 2012-124591 A 2012.6.28

10

20

30

40

【０２４３】
　なお、本発明は、上述した発明の実施の形態に限定して解釈されるべきではない。この
発明の実施の形態は、例示という形態で本発明を開示しており、本発明の要旨を逸脱しな
い範囲で当業者が実施の形態の修正や代用をなし得ることは自明である。すなわち、本発
明の要旨を判断するためには、特許請求の範囲を参酌すべきである。
【産業上の利用可能性】
【０２４４】
　この発明の画像符号化装置と動きベクトル符号化方法、画像復号化装置と動きベクトル
復号化方法、およびプログラムでは、対象ブロックの動きベクトル情報の水平成分と垂直
成分のそれぞれに対して、対象ブロックと隣接する符号化済みブロックから動きベクトル
情報が選択されて水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報がそれぞれ設定
されて、設定された水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報を用いて、対
象ブロックの動きベクトル情報の圧縮処理が行われる。また、動きベクトル情報が選択さ
れたブロックを示す水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報が生成される。このた
め、例えば水平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の候補の組み合わせ分
のフラグよりも少ないデータ量である水平予測ブロック情報と垂直予測ブロック情報で水
平予測動きベクトル情報と垂直予測動きベクトル情報の設定が可能となり、符号化効率を
向上させることができる。したがって、高い符号化効率を実現できることから、画像圧縮
情報（ビットストリーム）を、衛星放送、ケーブルＴＶ、インターネット、携帯電話など
のネットワークメディアを介して送受信する際に、または光ディスク、磁気ディスク、フ
ラッシュメモリのような記憶メディアを用いて画像の記録再生を行う装置等に適している
。
【符号の説明】
【０２４５】
　１０・・・画像符号化装置、１１・・・Ａ／Ｄ変換部、１２，５７・・・画面並べ替え
バッファ、１３・・・減算部、１４・・・直交変換部、１５・・・量子化部、１６・・・
可逆符号化部、１７，５１・・・蓄積バッファ、１８・・・レート制御部、２１，５３・
・・逆量子化部、２２，５４・・・逆直交変換部、２３，５５・・・加算部、２４，５６
・・・デブロッキングフィルタ、２５，６１・・・フレームメモリ、２６，６２，７５・
・・セレクタ、３１，７１・・・イントラ予測部、３２・・・動き予測・補償部、３３，
３３ａ，７３，７３ａ・・・予測動きベクトル情報設定部、３５・・・予測画像・最適モ
ード選択部、５０・・・画像復号化装置、５２・・・可逆復号化部、５８・・・Ｄ／Ａ変
換部、７２・・・動き補償部、８０・・・コンピュータ装置、９０・・・テレビジョン装
置、９２・・・携帯電話機、９４・・・記録再生装置、９６・・・撮像装置、３２１・・
・動き探索部、３２２・・・コスト関数値算出部、３２３・・・モード判定部、３２４・
・・動き補償処理部、３２５・・・動きベクトルバッファ、３３１，７３１・・・水平予
測動きベクトル情報生成部、３３２，７３２・・・垂直予測動きベクトル情報生成部、３
３３，７３３・・・水平垂直予測動きベクトル情報生成部、３３４，３３４ａ・・・識別
情報生成部、７２１・・・ブロックサイズ情報バッファ、７２２・・・差分動きベクトル
情報バッファ、７２３・・・動きベクトル情報生成部、７２４・・・動き補償処理部、７
２５・・・動きベクトル情報バッファ、７３０，７３０ａ・・・フラグバッファ

Page 55 of 63



(35) JP 2012-124591 A 2012.6.28

【図１】 【図２】

【図３】 【図４】

Page 56 of 63



(36) JP 2012-124591 A 2012.6.28

【図５】 【図６】

【図７】 【図８】

Page 57 of 63



(37) JP 2012-124591 A 2012.6.28

【図９】 【図１０】

【図１１】

【図１２】

【図１３】

Page 58 of 63



(38) JP 2012-124591 A 2012.6.28

【図１４】 【図１５】

【図１６】 【図１７】

Page 59 of 63



(39) JP 2012-124591 A 2012.6.28

【図１８】 【図１９】

【図２０】 【図２１】

Page 60 of 63



(40) JP 2012-124591 A 2012.6.28
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【図２６】 【図２７】
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