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Recommandation UIT-T H.263

Codage vidéo pour communications a faible débit

Résumé

La présente Recommandation spécifie une représentation codée que l'on peut utiliser pour comprimer la
composante d'images animées de services audiovisuels transmis a faible débit. La configuration de base de
l'algorithme de source vidéo s'appuie sur la Rec. H.261; elle repose conjointement sur la prédiction interimage
afin d'utiliser la redondance temporelle et sur le codage par transformée du signal restant afin de réduire la
redondance spatiale. Le codeur de la source peut traiter cinq formats de source vidéo normalisés: sub-QCIF,
QCIF, CIF, 4CIF et 16CIF, ainsi qu'une large gamme de formats vidéo personnalisés.

Le décodeur est doté de la capacité de compensation de mouvement, ce qui permet, le cas échéant,
d'incorporer cette technique au codeur. La compensation de mouvement utilise une précision d'un demi-pixel,
contrairement a la Rec. H.261 qui utilise une précision d'un pixel entier ainsi qu'un filtre en boucle. La
transmission des symboles utilise un codage de longueur variable.

Outre l'algorithme de base pour le codage de la source vidéo, la présente Recommandation décrit dix-huit
options de codage négociables, destinées a améliorer les performances en matiére de compression et a prendre
en charge des capacités additionnelles. Des informations complémentaires additionnelles peuvent aussi étre
incluses dans le flux binaire, afin de permettre une capacité d'affichage améliorée et aussi une utilisation
externe.

La troisieme édition de la Rec. H.263 integre les Annexes U, V, W et X, qui étaient auparavant approuvées et
publiées séparément, moyennant un certain nombre de corrections et de précisions:

. correction de la Figure 8;

. précision du Tableau 1 concernant le paramétre BPPmaxKb et le remplissage d'image;

. précision du § 5.3.2 concernant le bourrage de macroblocs précédant un code de déclenchement;

. précision concernant l'interaction entre 1'Annexe J et I'erreur d'arrondissement de la transformée
inverse IDCT;

. précision de 1'Annexe N concernant 'analysabilit¢ du champ GN/MBA dans un message BCM;

. précision de I'Annexe O concernant les macroblocs a codage prédictif bidirectionnel direct et
l'extrapolation de I'image;

. précision concernant l'utilisation des images B avec des images de référence INTRA dans
'Annexe O;

. précision concernant l'utilisation de I'Annexe P avec I'Annexe N;

. correction de la Figure U.7 dans I'Annexe U.

Source

La Recommandation UIT-T H.263 a été approuvée le 13 janvier 2005 par la Commission d'études 16
(2005-2008) de I'UIT-T selon la procédure définie dans la Recommandation UIT-T A.8.
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AVANT-PROPOS

L'UIT (Union internationale des télécommunications) est une institution spécialisée des Nations Unies dans
le domaine des télécommunications. L'UIT-T (Secteur de la normalisation des télécommunications) est un
organe permanent de I'UIT. Il est chargé de I'étude des questions techniques, d'exploitation et de tarification,
et émet a ce sujet des Recommandations en vue de la normalisation des télécommunications a 1'échelle
mondiale.

L'Assemblée mondiale de normalisation des télécommunications (AMNT), qui se réunit tous les quatre ans,
détermine les thémes d'étude a traiter par les Commissions d'études de 1'UIT-T, lesquelles €élaborent en retour
des Recommandations sur ces thémes.

L'approbation des Recommandations par les Membres de ['UIT-T s'effectue selon la procédure définie dans
la Résolution 1 de 'AMNT.

Dans certains secteurs des technologies de l'information qui correspondent a la sphére de compétence de
I'UIT-T, les normes nécessaires se préparent en collaboration avec 1'ISO et la CEL

NOTE

Dans la présente Recommandation, I'expression "Administration" est utilisée pour désigner de fagon abrégée
aussi bien une administration de télécommunications qu'une exploitation reconnue.

Le respect de cette Recommandation se fait a titre volontaire. Cependant, il se peut que la Recommandation
contienne certaines dispositions obligatoires (pour assurer, par exemple, l'interopérabilité et I'applicabilité) et
considére que la Recommandation est respectée lorsque toutes ces dispositions sont observées. Le futur
d'obligation et les autres moyens d'expression de I'obligation comme le verbe "devoir" ainsi que leurs formes
négatives servent a énoncer des prescriptions. L'utilisation de ces formes ne signifie pas qu'il est obligatoire
de respecter la Recommandation.

DROITS DE PROPRIETE INTELLECTUELLE

L'UIT attire l'attention sur la possibilit¢é que I'application ou la mise en ceuvre de la présente
Recommandation puisse donner lieu a l'utilisation d'un droit de propriété intellectuelle. L'UIT ne prend pas
position en ce qui concerne l'existence, la validité ou l'applicabilité des droits de propriété intellectuelle,
qu'ils soient revendiqués par un Membre de 1'UIT ou par une tierce partie étrangére a la procédure
d'élaboration des Recommandations.

A la date d'approbation de la présente Recommandation, 1'UIT avait été avisée de I'existence d'une propriété
intellectuelle protégée par des brevets a acquérir pour mettre en ceuvre la présente Recommandation.
Toutefois, comme il ne s'agit peut-étre pas de renseignements les plus récents, il est vivement recommandé
aux responsables de la mise en ceuvre de consulter la base de données des brevets du TSB.

© UIT 2005

Tous droits réservés. Aucune partie de cette publication ne peut étre reproduite, par quelque procédé que ce
soit, sans l'accord écrit préalable de 1'UIT.
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Recommandation UIT-T H.263

Codage vidéo pour communications a faible débit

1 Domaine d'application

La présente Recommandation spécifie une représentation codée qui peut étre utilisée pour
comprimer les composantes d'images animées de services audiovisuels a faibles débits. La
configuration de base de [Il'algorithme de codage de source vidéo est fondée sur Ia
Rec. UIT-T H.261. Dix-huit options de codage négociables sont présentées afin d'améliorer les
performances et d'augmenter la fonctionnalité. La présente Recommandation contient la Version 2
de la Rec. UIT-T H.263, entie¢rement compatible avec la Recommandation originale, les
modifications consistant simplement en l'ajout de caractéristiques facultatives au contenu de la
Version 1 originale.

2 Références

2.1 Références normatives

La présente Recommandation se réfeére a certaines dispositions des Recommandations UIT-T et
textes suivants qui, de ce fait, en sont partie intégrante. Les versions indiquées €taient en vigueur au
moment de la publication de la présente Recommandation. Toute Recommandation ou tout texte
étant sujet a révision, les utilisateurs de la présente Recommandation sont invités a se reporter, si
possible, aux versions les plus récentes des références normatives suivantes. La liste des
Recommandations de I'UIT-T en vigueur est réguliérement publiée. La référence a un document
figurant dans la présente Recommandation ne donne pas a ce document, en tant que tel, le statut
d'une Recommandation.

[1] Recommandation UIT-R BT.601-5 (1995), Paramétres de codage en studio de la télévision
numérique pour des formats standards d'image 4:3 (normalisé) et 16.:9 (écran
panoramique).

La Référence [1] est mentionnée ici pour définir I'espace chromatique (Y, Cg, Cgr) et sa
représentation en nombres entiers de 8 bits pour les images utilisées par les codecs vidéo congus
selon la présente Recommandation. (La Référence [1] ne sert a définir aucun autre aspect de la
présente Recommandation.)

2.2 Références informatives

Les Recommandations additionnelles suivantes de 1'UIT-T sont mentionnées a titre d'illustration
dans le présent texte.

[2] Recommandation UIT-T H.223 (2001), Protocole de multiplexage pour communications
multimédias a faible débit.

[3] Recommandation UIT-T H.242 (2004), Procédures pour l'établissement de
communications entre terminaux audiovisuels sur des canaux numeériques d'un débit allant
jusqu'a 2 Mbit/s.

[4] Recommandation UIT-T H.245 (2005), Protocole de commande pour communications
multimédias.

[5] Recommandation UIT-T H.261 (1993), Codec vidéo pour services audiovisuels a
p X 64 kbit/s.
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[6] Recommandation UIT-T H.262 (2000) | ISO/CEI 13818-2:2000, Technologies de
l'information — Codage générique des images animées et du son associé: données vidéo.

[7] Recommandation UIT-T H.324 (2002), Terminal pour communications multimédias a
faible deébit.
3 Bréve spécification

Un diagramme synoptique du codec est représenté a la Figure 1.
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T1602680-97
Figure 1/H.263 — Diagramme synoptique du codec vidéo

3.1 Entrée et sortie vidéo

Afin qu'une seule Recommandation puisse s'appliquer aux régions utilisant les normes de télévision
a 625 et a 525 lignes, les formats de source normalisés sur lesquels le codeur de source travaille se
fondent sur un format intermédiaire commun (CIF, common intermediate format). 11 est également
possible d'utiliser la négociation externe (par exemple, la Rec. UIT-T H.245), afin de permettre
l'utilisation d'une large gamme de formats sources personnalisés facultatifs. Ne sont pas soumises a
la présente Recommandation les normes des signaux de télévision a l'entrée et a la sortie (ces
signaux pouvant étre, par exemple, composites ou en composantes, analogiques ou numériques)
ainsi que les méthodes permettant d'effectuer I'éventuelle conversion a destination/en provenance du
format de codage source.

3.2 Sortie et entrée numérique

Le codeur vidéo fournit un flux binaire numérique autonome qui peut étre combiné avec d'autres
signaux multiservice (comme ceux qui sont définis dans la Rec. UIT-T H.223). Le décodeur vidéo
exécute l'opération inverse.

33 Fréquence d'échantillonnage

Les images sont échantillonnées suivant un multiple entier de la fréquence de ligne vidéo. Cette
fréquence d'échantillonnage n'est pas verrouillée en synchronisme avec l'horloge du réseau
numérique.
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3.4 Algorithme de codage de la source

On adopte un algorithme hybride de prédiction interimage qui utilise la redondance temporelle et le
codage par transformée du signal restant afin de réduire la redondance spatiale. Le décodeur est
capable de compenser les mouvements, ce qui permet d'introduire cette technique a titre d'option
dans le codeur. Une précision au demi-pixel prés est utilisée pour la compensation des mouvements,
contrairement a la Rec. UIT-T H.261, qui fait appel a une précision au pixel pres et a un filtre en
boucle. On utilise le codage a longueur variable pour les symboles a transmettre.

En plus de l'algorithme de codage principal de la Rec. UIT-T H.263, dix-huit options de codage
négociables peuvent étre utilisées, soit ensemble ou séparément (sous réserve de certaines
restrictions). Des informations complémentaires additionnelles peuvent aussi étre incluses dans le
flux binaire afin d'améliorer la capacité d'affichage et de permettre l'utilisation externe. Une
méthode de correction d'erreur sans voie de retour est indiquée pour application au flux binaire
résultant, le cas échéant. Les options de codage négociables, la correction d'erreur sans voie de
retour et l'utilisation des informations supplémentaires sont décrites dans les sous-paragraphes qui
suivent.

3.4.1 Mode de communication multipoint a présence continue et 2 multiplex vidéo

Dans ce mode facultatif, jusqu'a quatre "sous-flux binaires" peuvent étre envoyés dans le méme
canal vidéo. Cette caractéristique est congue pour utilisation dans les application de communication
multipoint a présence continue ou d'autres situations dans lesquelles des canaux logiques distincts
ne sont pas disponibles, mais dans lesquelles on désire utiliser des flux binaires vidéo multiples
(voir également I'Annexe C).

3.4.2 Mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints

Dans ce mode facultatif, les vecteurs cinétiques sont autorisés a pointer hors de I'image. Les pixels
périphériques servent a prédire les pixels "inexistants". Ce mode permet d'obtenir un gain notable
en cas de mouvement au-dela des bords de l'image, en particulier pour les petits formats d'image
(voir également I'Annexe D). De plus, ce mode implique une extension de la gamme des vecteurs
cinétiques, de maniére a pouvoir utiliser des vecteurs cinétiques plus grands, ce qui est
particuliérement utile dans le cas d'un mouvement de caméra et de grands formats d'image.

3.43 Mode de codage arithmétique syntaxique

Dans ce mode facultatif, le codage a longueur variable est remplacé par le codage arithmétique. Le
rapport signal sur bruit (SNR, signal-to-noise ratio) et les images reconstituées seront identiques
mais nécessiteront beaucoup moins de bits (voir aussi I'Annexe E).

3.44 Mode de prédiction avancé

Ce mode facultatif utilise la compensation de mouvement par superposition de blocs (OBMC,
overlapped block motion compensation) pour la composante de luminance des images de type P
(voir également I'Annexe F). Pour certains des macroblocs de 1'image, on utilise quatre vecteurs a
8 X 8 ¢éléments d'image au lieu d'un seul vecteur a 16 x 16 éléments. Le codeur doit déterminer le
type de vecteurs a utiliser. Quatre vecteurs utilisent un plus grand nombre de bits mais donnent une
meilleure prédiction. Ce mode apporte en général une amélioration considérable. Il apporte un gain
subjectif car la compensation OBMC provoque moins d'artefacts de groupage.

3.4.5 Mode de codage par trames PB

Une trame de type PB se compose de deux images codées ensemble en tant qu'unité. Les lettres PB
correspondent aux désignations d'images P et d'images B dans la Rec. UIT-T H.262. Une trame PB
se compose donc d'une image P qui est prédite a partir de la précédente image P décodée et d'une
image B qui est prédite a partir a la fois de la précédente image P décodée et de I'image P en cours
de décodage. Le terme image B a été retenu parce que certaines de ses parties peuvent étre prédites
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bilatéralement a partir des images passées et futures. Cette option de codage permet d'augmenter
considérablement la fréquence d'image, sans augmenter substantiellement le débit (voir également
I'Annexe G). Toutefois, un mode de codage par trames PB amélioré¢ est aussi indiqué (voir
¢galement 1'Annexe M). Le mode de codage par trames PB original est retenu ici uniquement pour
des raisons de compatibilité avec les systémes établis avant 1'adoption du mode de codage par
trames PB amélioré.

3.4.6 Correction d'erreur sans voie de retour

Une méthode de correction d'erreur sans voie de retour est spécifiée pour utilisation au besoin pour
la protection du flux binaire vidéo. Cette méthode de correction d'erreur sans voie de retour est la
méme que la méthode de code BCH spécifiée dans la Rec. UIT-T H.261 (voir également
I'Annexe H).

3.4.7 Mode de codage INTRA avancé

Dans ce mode facultatif, les blocs INTRA sont d'abord prédits a partir des blocs INTRA voisins,
avant le codage (voir également 1'Annexe I). Des tables distinctes de codage a longueur variable
(VLC, variable length code) sont définies pour les blocs INTRA. La technique est appliquée aux
macroblocs INTRA, tant a l'intérieur des images INTRA qu'a l'intérieur des images INTER. Ce
mode améliore nettement les performances en matiere de compression par rapport au codage
INTRA de la syntaxe de base de la Rec. UIT-T H.263.

3.4.8 Mode avec filtre de dégroupage

Dans ce mode facultatif, un filtre est appliqué aux limites des blocs 8 x 8 des images I et P
décodées, afin de réduire les artefacts de groupage (voir également 1'Annexe J). Le filtre a pour but
d'atténuer l'occurrence des artefacts des limites de bloc de I'image décodée. Le filtre influe sur
l'image utilisée pour la prédiction des images subséquentes et se trouve donc dans la boucle de
prédiction de mouvement.

3.49 Mode structuré par tranches

Dans ce mode facultatif, une couche de "tranches" remplace la couche de groupes de blocs de la
syntaxe de flux binaire (voir également 1'Annexe K). Ce mode a pour but de fournir une capacité
améliorée de résistance aux erreurs, afin que le flux binaire puisse plus facilement étre utilis¢ avec
un systéme de transmission a transport de paquets sous-jacent, et aussi de minimiser le retard vidéo.
Une tranche est semblable a un groupe de blocs, dans le sens ou il s'agit d'une couche de la syntaxe
qui se trouve entre la couche des images et la couche des macroblocs. Toutefois, 1'utilisation d'une
couche de tranches permet une subdivision souple de 1'image, par opposition a la division fixe et a
l'ordre fixe de transmission qu'exige la structure a groupe de blocs.

3.4.10 Informations complémentaires d'amélioration

Des informations complémentaires additionnelles peuvent étre incluses dans le flux binaire pour
signaler une capacité améliorée d'affichage ou pour donner de l'information aux fins d'utilisation
externe (voir également 1'Annexe L). Ces informations complémentaires peuvent servir a signaler
un gel d'image compléte ou d'image partielle, ou une demande de fin de gel, avec ou sans
redimensionnement; elles peuvent aussi servir a étiqueter des images ou séquences d'images
particulieres dans le flux vidéo, pour utilisation externe, et peuvent servir a transmettre de
I'information d'incrustation aux fins de composition d'images vidéo. Les informations
complémentaires peuvent étre présentes dans le flux binaire méme si le décodeur n'est pas capable
de donner la capacité améliorée de l'utiliser ou méme de l'interpréter correctement — il est admis que
les décodeurs rejettent simplement les informations complémentaires, & moins que 1'exigence de
fournir la capacité demandée ait été négociée par des moyens externes.
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3.4.11 Mode de codage par trames PB amélioré

Ce mode facultatif représente une amélioration par rapport a l'option de mode de codage par
trames PB (voir également les Annexes G et M). La principale différence entre les deux modes est
que dans le mode de codage par trames PB amélioré, chaque bloc B peut étre prédit de maniere
anticipée en utilisant un vecteur cinétique distinct ou étre prédit de manicre différée a l'aide d'un
vecteur zéro. Ce mode améliore nettement l'efficacité du codage dans les cas ou les vecteurs P
réduits ne sont pas de bons candidats pour la prédiction B. La prédiction différée est
particulierement utile en cas de transition entre la trame P précédente et la trame PB.

3.4.12 Mode de sélection d'image de référence

Ce mode facultatif améliore les performances des communications vidéo en temps réel sur un canal
susceptible aux erreurs, en permettant la prédiction temporelle a partir d'images autres que 1'image
de référence envoyée le plus récemment (voir également I'Annexe N). Ce mode peut servir avec des
messages d'état de canal de retour qui sont renvoyés au codeur pour l'informer de la bonne réception
ou non de son flux binaire. Dans les environnements de canaux susceptibles aux erreurs, ce mode
permet au codeur d'optimiser son codage vidéo en fonction des conditions du canal.

3.4.13 Mode d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale

Ce mode facultatif prend en charge I'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale (voir également
I'Annexe O). L'échelonnabilité suppose que le flux binaire soit composé d'une couche de base et
d'une ou plusieurs couches d'amélioration associées. La couche de base est un flux binaire
séparément décodable. Les couches d'amélioration peuvent étre décodées en conjonction avec la
couche de base, afin d'augmenter la qualité pergue, soit en augmentant la fréquence image, soit en
augmentant la qualité d'image, ou encore en augmentant la taille de I'image. L'échelonnabilité SNR
se rapporte a l'information d'amélioration visant a augmenter la qualité de I'image sans augmenter la
résolution de 1'image. L'échelonnabilité spatiale se rapporte a l'information d'amélioration visant a
augmenter la qualit¢ de I'image en augmentant le résolution de I'image soit horizontalement, soit
verticalement, ou dans les deux sens. L'échelonnabilité temporelle est également prise en charge par
l'utilisation d'images B. Une image B constitue une amélioration d'échelonnabilité contenant des
images qui peuvent étre prédites de manicre bilatérale a partir de deux images d'une couche de
référence, 1'une précédant dans le temps 1'image en cours et l'autre la suivant dans le temps. Les
images B permettent a l'information de couche d'amélioration de servir a augmenter la qualité
pergue en augmentant la fréquence image de la séquence vidéo améliorée qui est affichée. Ce mode
peut étre utile pour les réseaux hétérogénes comportant des capacités diverses de largeur de bande
et aussi en conjonction avec les schémas de correction d'erreur.

3.4.14 Mode de rééchantillonnage d'image de référence

La présente Recommandation présente une syntaxe permettant de prendre en charge un mode
facultatif dans lequel l'image de référence utilisée pour la prédiction de 1'image vidéo est traitée par
une opération de rééchantillonnage avant d'étre utilisée pour former un prédicteur pour 1'image
d'entrée en cours (voir également 1'Annexe P). Ce mode permet la sélection dynamique efficace
d'une résolution d'image appropri¢e pour le codage vidéo et permet aussi la prise en charge de la
distorsion d'image pour utilisation en tant que compensateur de mouvement global ou comme
générateur d'effets spéciaux.

3.4.15 Mode de rafraichissement a résolution réduite

Ce mode facultatif permet le rafraichissement avec une résolution réduite par rapport a une image
de référence ayant une résolution supérieure (voir également 'Annexe Q). On s'attend a ce que ce
mode soit utilisé pour le codage d'une scéne trés active, car il permet au codeur d'augmenter la
fréquence d'image a laquelle les parties en mouvement d'une scéne peuvent étre représentées, tout
en maintenant une représentation de résolution plus élevée dans les parties plus statiques de la
scene.
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3.4.16 Mode de décodage par segments indépendants

Ce mode facultatif permet de construire une image sans aucune dépendance de données par rapport
aux segments d'image vidéo a groupes de blocs ou a groupes de blocs multiples, ou aux limites des
tranches (voir également 'Annexe R). Ce mode donne une robustesse aux erreurs en empéchant la
propagation de données erronées a travers les limites des zones de segment d'image vidéo.

3.4.17 Autre mode INTER VLC

Ce mode facultatif augmente l'efficacité du codage d'image INTER, lorsque des changements sont
¢vidents dans l'image (voir également 1'Annexe S). L'amélioration d'efficacité est obtenue en
permettant d'utiliser un code VLC congu a 1'origine pour les images INTRA également pour certains
coefficients d'image INTER.

3.4.18 Mode de quantification modifié

Ce mode facultatif augmente la capacité de controle du débit pour le codage, réduit 'erreur de
quantification de chrominance, augmente la gamme des coefficients DCT pouvant étre représentés
et impose certaines restrictions aux valeurs des coefficients (voir également 1'Annexe T). Ce mode
modifie la sémantique du parametre de valeur de 1'échelon de quantification différentielle du flux
binaire en élargissant la gamme des modifications de valeur de I'échelon qui peuvent étre spécifiées.
I1 réduit aussi la valeur de 1'échelon de quantification utilisé pour les données de chrominance. La
gamme des niveaux de coefficients DCT est élargie pour s'assurer que toute valeur possible de
coefficient puisse étre codée avec la précision que permet la valeur de l'échelon. Certaines
restrictions sont également imposées aux coefficients dans ce mode, afin d'augmenter les
performances de détection d'erreur et de minimiser la complexité du décodeur.

3.5 Débit

Le rythme de transmission est fourni de maniere externe. Le débit vidéo peut étre variable. Dans la
présente Recommandation, aucune contrainte n'est imposée au débit vidéo; les contraintes seront
apportées par le terminal ou par le réseau.

3.6 Stockage temporaire des données

Le codeur doit régler son flux binaire de sortie en fonction des prescriptions applicables au
décodeur fictif de référence défini dans I'Annexe B. Les données vidéo doivent étre présentées a
chaque cycle d'horloge valide, ce qui peut étre assuré par un bourrage de type macrobloc et
structure de bloc codée pour la chrominance (MCBPC, macroblock type and coded block pattern
for chrominance) (voir les Tableaux 7 et 8); ou, si 1'on utilise la correction d'erreur directe (FEC,
forward error correction), au moyen de trames de bourrage de type FEC (voir 'Annexe H).

Le nombre de bits créés par le codage d'une image quelconque ne doit pas dépasser une valeur
maximale spécifiée par le paramétre BPPmaxKb qui est mesuré en unités de 1024 bits. La valeur
minimale admissible du paramétre BPPmaxKb dépend de la plus grande taille d'image (picture size)
qui a été négociée pour utilisation dans le flux binaire (voir le Tableau 1). La taille d'image est
exprimée comme étant la largeur d'image par la hauteur d'image pour la composante de luminance
(Y) et est mesurée en pixels. Un codeur peut utiliser pour le paramétre BPPmaxKb une valeur plus
grande que celle qui est spécifiée dans le Tableau 1, a condition que cette valeur supérieure soit
d'abord négociée par des moyens externes, par exemple la Rec. UIT-T H.245.

Quand le mode d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale (Annexe O) est employé, le nombre
de bits envoyés pour chaque image de chaque couche d'amélioration ne doit pas dépasser la valeur
maximale spécifiée par BPPmaxKb.
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Tableau 1/H.263 — Valeur minimale du paramétre BPPmaxKb pour différents
formats d'image source

Taille de I'image Y en pixels .. \

_ Valeur minimale du paramétre
(= largeur x hauteur telles que BPPmaxKb

spécifiées dans I'en-téte d'image)
jusqu'a 25 344 (ou QCIF) 64

de 25360 a 101 376 (ou CIF) 256

de 101 392 a 405 504 (ou 4CIF) 512
405 520 et plus 1024

3.7 Symétrie de transmission

On peut se servir du codec pour une communication visuelle bidirectionnelle ou unidirectionnelle.

3.8 Traitement des erreurs

Il y a lieu d'assurer le traitement des erreurs par des moyens externes (par exemple la
Rec. UIT-T H.223). S'ils ne sont pas fournis par des moyens externes (par exemple la
Rec. UIT-T H.221), les codes facultatifs de correction d'erreur et de verrouillage de trame décrits
dans 1'Annexe H peuvent étre utilisés.

Un décodeur peut envoyer un ordre pour coder un ou plusieurs groupes de blocs (GOB, group of
blocks) (ou de tranches si l'on utilise I'Annexe K) de sa prochaine image en mode INTRA, avec des
paramétres de codage permettant d'empécher un dépassement des mémoires tampons. Un décodeur
peut également envoyer l'ordre de ne transmettre que des en-tétes de groupe de blocs non vides, si
le mode structuré par tranches (voir I'Annexe K) n'est pas utilisé. La méthode de transmission de ces
signaux reléve de moyens externes (par exemple la Rec. UIT-T H.245).

3.9 Fonctionnement multipoint

L'Annexe C indique les caractéristiques nécessaires pour assurer le fonctionnement multipoint en
mode commut€.

4 Codeur de source

4.1 Format de la source

Le codeur de source agit sur des images non entrelacées ayant un format de source qui est défini en
fonction:

1) du format d'image, déterminé par le nombre de pixels par ligne, par le nombre de lignes par
image et par le rapport d'aspect de pixel (PAR, pixel aspect ratio);

2) du rythme des images, déterminé par la fréquence de base d'image (PCF, picture clock
frequency). Par exemple, le format intermédiaire commun (CIF, common intermediate
format) compte 352 pixels par ligne, 288 lignes, un rapport d'aspect de pixel de 12:11 et
une fréquence de base d'image de 30 000/1001 images par seconde.

Le codeur de source agit sur des images non entrelacées apparaissant a une fréquence de base
d'image (PCF) de 30 000/1001 (soit environ 29,97) fois par seconde, que 1'on appelle PCF CIF. Il
est aussi possible de négocier l'utilisation d'une fréquence PCF facultative par des moyens externes.
Une fréquence PCF personnalisée est donnée par l'expression 1 800 000/(diviseur d'horloge *
facteur de conversion d'horloge) ou le diviseur d'horloge peut prendre une valeur de 1 a 127, et ou le
facteur de conversion d'horloge peut tre soit 1000, soit 1001. La tolérance de la fréquence de base
d'image est de + 50 x 10°°,
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Les images sont codées sous forme d'une composante de luminance et de deux composantes de
différence de couleur (Y, Cg et Cr). Ces composantes ainsi que les codes représentant leurs valeurs
¢chantillonnées sont définis dans la Rec. UIT-R BT.601-5.

. noir = 16;

. blanc = 235;

. différence de couleur nulle = 128;

. différences de couleur de créte = 16 et 240.

Ces valeurs sont nominales et l'algorithme de codage fonctionne avec des valeurs d'entrée allant
de 1 a254.

Il existe cinq formats d'image normalisés: sub-QCIF, QCIF, CIF, 4CIF et 16CIF. Il est aussi
possible de négocier un format d'image personnalisé. Dans tous ces formats d'image, la structure
d'échantillonnage de la luminance est de dx pixels par ligne et de dy lignes par image en disposition
orthogonale. L'échantillonnage de chacune des deux composantes de différence de couleur est
effectué tous les dx/2 pixels par ligne et toutes les dy/2 lignes par image, en disposition orthogonale.
Les valeurs des coefficients dx, dy, dx/2 et dy/2 sont indiquées dans le Tableau 2 pour chacun des
formats d'image normalisés.

Tableau 2/H.263 — Nombre de pixels par ligne et nombre de lignes pour chacun
des formats d'image normalisés H.263

Nombre de pixels | Nombre de lignes | Nombre de pixels | Nombre de lignes
Format d'image par code de par code de par code de par code de
luminance (dx) luminance (dy) |chrominance (dx/2)|chrominance (dy/2)

sub-QCIF 128 96 64 48
QCIF 176 144 88 72

CIF 352 288 176 144

4CIF 704 576 352 288
16CIF 1408 1152 704 576

Pour tous les formats d'image, les échantillons de différence chromatique sont situés de telle fagon
que leurs limites de bloc coincident avec celles des blocs de luminance indiquées sur la Figure 2. Le
rapport d'aspect de pixel est le méme pour chacun de ces formats d'image normalisés et correspond
a celui qui est défini pour les formats QCIF et CIF dans la Rec. UIT-T H.261: (288/3):(352/4), ce
qui se simplifie en 12:11 en nombres premiers entre eux. La zone d'image couverte par tous les
formats d'image normalisés (sauf le format sub-QCIF) a un rapport d'aspect de 4:3.
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Figure 2/H.263 — Positionnement des échantillons de luminance et de chrominance

Les formats d'image personnalisés peuvent avoir un rapport d'aspect de pixel personnalisé tel
qu'indiqué dans le Tableau 3, si l'utilisation d'un rapport d'aspect de pixel personnalisé est d'abord
négociée par des moyens externes. Les formats d'image personnalisés peuvent comprendre
n'importe quel nombre de lignes et n'importe quel nombre de pixels par ligne, a condition que le
nombre de lignes soit divisible par quatre et se trouve dans la gamme [4, ... 1152], et a condition
que le nombre de pixels par ligne soit aussi divisible par quatre et se trouve dans la gamme [4, ...
2048]. Pour les formats d'image ayant une largeur ou une hauteur qui n'est pas divisible par 16,
I'image est décodée de la méme manicre que si la largeur ou la hauteur avait la taille immédiatement
supérieure qui serait divisible par 16, puis 1'image est tronquée a droite et en bas pour atteindre la
largeur et la hauteur appropriées, aux fins d'affichage uniquement.

Tableau 3/H.263 — Rapports d'aspect de pixel personnalisés

Rapport d'aspect de pixel (PAR) Largeur de pixel:hauteur de pixel
carré 1:1
CIF 12:11
type a 525 lignes pour image 4:3 10:11
CIF pour image 16:9 16:11
type a 525 lignes pour image 16:9 40:33
PAR étendu m:n, m et n nombres premiers entre eux

Tous les décodeurs et codeurs doivent étre capables de fonctionner en utilisant la fréquence de base
d'image CIF. Certains décodeurs et codeurs peuvent aussi prendre en charge des fréquences de base
d'image personnalisées. Tous les décodeurs doivent étre capables de fonctionner dans le format
d'image sub-QCIF. Tous les décodeurs doivent également étre en mesure de fonctionner dans le
format d'image QCIF. Certains décodeurs peuvent aussi fonctionner en format CIF, 4CIF ou 16CIF,
ou en format d'image personnalisé. Les codeurs doivent étre capables de fonctionner avec un des
formats d'image suivants: sub-QCIF ou QCIF. Les codeurs déterminent lequel de ces deux formats
doit étre utilisé; il n'est pas requis qu'ils soient en mesure de fonctionner avec les deux formats.
Certains codeurs peuvent également fonctionner en format CIF, 4CIF, 16CIF ou en format d'image
personnalisé. Des moyens externes signalent les formats facultatifs et les fréquences de base
d'image qui peuvent étre traités par le décodeur, par exemple selon la Rec. UIT-T H.245. Pour avoir
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un apercu général complet sur les formats d'image et algorithmes de codage vidéo possibles, se
reporter a la description du terminal, par exemple selon la Rec. UIT-T H.324.

NOTE - Pour le format CIF, le nombre de pixels par ligne est compatible, a toutes fins pratiques, avec
I'échantillonnage des portions actives des signaux de luminance et de différence de couleur issus de sources a
525 ou a 625 lignes, a 6,75 MHz ou a 3,375 MHz selon le cas. Ces fréquences se rapportent directement a
celles qui sont indiquées dans la Rec. UIT-R BT.601-5.

Il doit étre possible de limiter la fréquence d'image maximale des codeurs, en ayant un nombre
minimal d'images non transmises entre les images transmises. La sélection de ce nombre minimal
doit étre effectuée par des moyens externes (par exemple selon la Rec. UIT-T H.245). Pour le calcul
du nombre minimal d'images non transmises en mode de trames PB, I'image P et I'images B d'une
unité de trames PB doivent étre considérées comme formant deux images distinctes.

4.2 Algorithme de codage de la source vidéo

Le codeur de source est représenté sous forme synoptique a la Figure 3. Les principaux ¢éléments
sont: la prédiction, la transformation en blocs et la quantification.

)
cc G
t

»
>

qz

entrée
vidéo

vers codeur
du multiplex
vidéo

N

T1602700-97

T transformation

Q quantificateur

P mémoire d'image avec retard variable de compensation de mouvement
CC gestion de codage

p fanion pour INTRA/INTER

t  fanion de transmission ou non d'un bloc

gz indication du quantificateur

q index de quantification pour les coefficients de la transformée

v vecteur de mouvement

Figure 3/H.263 — Codeur de source
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4.2.1 Groupes de blocs, tranches, macroblocs et blocs
Chaque image est subdivisée soit en groupes de blocs (GOB), soit en tranches.

Un groupe de blocs comprend jusqu'a k * 16 lignes, k dépendant du nombre de lignes dans le
format d'image et aussi de l'utilisation ou non du mode facultatif de rafraichissement a résolution
réduite (voir I'Annexe Q). Les relations de dépendance sont illustrées au Tableau 4. Si le nombre de
lignes est inférieur ou égal a 400 et que le mode optionnel de rafraichissement a résolution réduite
n'est pas utilisé¢, alors k = 1. Si le nombre de lignes est inférieur ou égal a 800 et que le mode
optionnel de rafraichissement a résolution réduite est utilisé, ou si le nombre de lignes est supérieur
a 400, alors k=2. Si le nombre de lignes est supérieur a 800, alors k = 4. Quand on utilise des
tailles d'image personnalisées, le nombre de lignes dans le groupe de blocs inférieur (dernier
groupe) peut étre inférieur a k * 16 si le nombre de lignes de 1'image n'est pas divisible par k * 16.
Toutefois, chaque groupe de blocs dans chacun des formats d'image normalisés compte k * 16
lignes, puisque le nombre de lignes de chaque format d'image normalisé est un multiple entier
de k * 16. Ainsi, par exemple, si le mode facultatif a résolution réduite n'est pas utilisé, le nombre
de groupes de blocs par image est de 6 pour le format sub-QCIF, 9 pour QCIF et 18 pour CIF, 4CIF
et 16CIF. La numérotation des groupes GOB est faite par balayage vertical des groupes de blocs en
commengant par le groupe supérieur (numéro 0) et en finissant par le groupe inférieur. La Figure 4
montre un exemple de disposition de groupes GOB dans une image pour le format d'image CIF. Les
données de chaque groupe de blocs comprennent un en-téte GOB (qui peut étre vide) suivi des
données relatives aux macroblocs. Les données relatives aux groupes GOB sont transmises groupe
par groupe, en ordre de numérotation croissant.

Tableau 4/H.263 — Valeur du paramétre k selon la définition de la taille
des groupes de blocs

Nombre de lignes dy Valeur de k quand l(_z o Valeur de k quan_d. l(,e
mode RRU n'est pas utilis¢ | mode RRU est utilisé
4,...,400 1 2
404,...,800 2 2
804,...,1152 4 4

Le mode structuré en tranches est décrit a I'Annexe K. Les tranches sont semblables aux groupes de
blocs dans le sens ou elles constituent une couche a macroblocs multiples de la syntaxe, mais les
tranches ont une forme et une utilisation plus souples que les groupes de blocs, et les tranches
peuvent apparaitre dans le flux binaire dans n'importe quel ordre, sous réserve de certaines
conditions.
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Figure 4/H.263 — Disposition d'un groupe de blocs dans une image en format CIF

Chaque groupe GOB est divisé en macroblocs. La structure des macroblocs dépend de I'utilisation
ou non du mode facultatif de rafraichissement a résolution réduite (RRU, reduced-resolution
update) (voir '"Annexe Q). Sauf lorsque le mode RRU est utilisé, chaque macrobloc correspond a
16 pixels par 16 lignes de composante Y et, spatialement, aux 8 pixels par 8 lignes des
composantes Cg et Cr. De plus, un macrobloc se compose de quatre blocs de luminance et des deux
blocs spatialement correspondants de différence de couleur, comme indiqué sur la Figure 5. Chaque
bloc de luminance ou de chrominance correspond donc a 8 pixels par 8 lignes de composante Y,
Cg ou Cr. Sauf lorsque le mode RRU est utilisé, un groupe GOB comprend une seule rangée de
macroblocs pour les formats sub-QCIF, QCIF et CIF, deux rangées de macroblocs pour le format
4CIF et quatre rangées de macroblocs pour le format 16CIF.

T1602710-97

Y Cy Cr

Figure 5/H.263 — Disposition des blocs dans un macrobloc

Lorsque le mode RRU est utilis¢, un macrobloc correspond a 32 pixels par 32 lignes de
composante Y et, spatialement, aux 16 pixels par 16 lignes des composantes Cg et Cr. Chaque bloc
de luminance ou de chrominance correspond a 16 pixels par 16 lignes de composante Y, Cg ou Cg.
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De plus, un groupe de blocs comprend une seule rangée de macroblocs pour les formats CIF et
4CIF et deux rangées de macroblocs pour le format 16CIF.

La numérotation des macroblocs est faite par balayage horizontal des rangées de macroblocs, de
gauche a droite a partir de la rangée supérieure de macroblocs jusqu'a la rangée inférieure de
macroblocs. Les données des macroblocs sont transmises macrobloc par macrobloc, en ordre de
numérotation croissant. Les données relatives aux blocs sont transmises bloc par bloc, en ordre de
numérotation croissant (voir la Figure 5).

Les critéres de choix du mode et de transmission d'un bloc ne font pas I'objet de recommandations.
On peut les faire varier en tant que paramétres dynamiques intervenant dans la stratégie de contrdle
du codage. Les blocs transmis sont transformés et les coefficients résultants sont quantifiés et
subissent un codage entropique.

4.2.2 Prédiction

La forme primaire de prédiction est du type a codage interimage. Elle peut étre améliorée par
compensation de mouvement (voir § 4.2.3). Le mode de codage dans lequel la prédiction temporelle
est appliquée est appelé codage INTER; si aucune prédiction temporelle n'est appliquée, le mode de
codage est appelé codage INTRA. Ce dernier mode peut étre signalé au niveau des images (INTRA
pour les images I ou INTER pour les images P) ou au niveau du macrobloc dans les images P. Dans
le mode facultatif de codage par trames PB, les images de type B sont toujours codées en mode
INTER. Les images B sont en partie prédites bilatéralement (voir I'Annexe G).

Au total, la Rec. UIT-T H.263 compte sept types d'image de base (dont les deux premiers seulement
sont obligatoires), qui sont principalement définis en fonction de leur structure de prédiction:

1) INTRA: image n'ayant aucune image de référence aux fins de prédiction (aussi appelée
image I);

2) INTER: image utilisant une image de référence précédente dans le temps (aussi appelée
image P);

3) PB: trame représentant deux images et utilisant une image de référence précédente dans le
temps (voir I'Annexe G);

4) trame PB améliorée: trame fonctionnellement semblable a une trame PB, mais
normalement meilleure (voir I'Annexe M);

5) B: image ayant deux images de référence, I'une précédant 1'image B dans le temps et I'autre
lui succédant dans le temps et ayant la méme taille d'image (voir I'Annexe O);

6) EI: image ayant une image de référence simultanée dans le temps dont la taille d'image est
¢gale ou inférieure (voir I'Annexe O);

7) EP: image ayant deux images de référence, l'une précédant I'image EP dans le temps et
l'autre étant simultanée dans le temps et ayant une taille d'image égale ou inférieure (voir
I'Annexe O).

L'expression image de "référence" ou "d'ancrage" utilisée dans la présente Recommandation
signifie une image qui contient des données pouvant étre utilisées en tant que référence, comme une
base pour le décodage d'une autre image. Cette utilisation par référence est aussi connue sous le
nom de "prédiction", bien que ce terme puisse parfois indiquer l'utilisation dans le sens temporel
inverse.

4.2.3 Compensation de mouvement

Le décodeur acceptera un seul vecteur par macrobloc ou, si I'on utilise le mode de prédiction avancé
ou le mode avec filtre de dégroupage, un ou quatre vecteurs par macrobloc (voir les Annexes F et
J). Si l'on utilise le mode par trames PB, un vecteur delta supplémentaire peut étre transmis dans
chaque macrobloc pour adapter les vecteurs cinétiques a la prédiction des macroblocs de type B. De
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fagon semblable, un macrobloc du mode par trames PB amélioré (voir I'Annexe M) peut inclure un
vecteur cinétique anticipé additionnel. Les macroblocs d'image B (voir I'Annexe O) peuvent étre
transmis avec un vecteur cinétique anticipé et un vecteur différé, et les images EP peuvent étre
transmises avec un vecteur cinétique anticipé.

Les composantes aussi bien horizontale que verticale des vecteurs cinétiques ont des valeurs
entieres ou semi-entiéres. Dans le mode de prédiction par défaut, ces valeurs sont limitées a la
gamme [—16, 15,5] (ce qui est également valable pour les composantes des vecteurs cinétiques
anticipés et différés pour images B).

Dans le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints, la gamme maximale des
composantes vectorielles est cependant augmentée. Si le champ PLUSPTYPE est absent, la gamme
est [-31,5, 31,5], avec la restriction que seules pourront étre atteintes les valeurs comprises dans la
gamme [-16, 15,5] autour du prédicteur de chaque composante vectorielle cinétique, si ce
prédicteur est compris dans la gamme [-15,5, 16]. Si le champ PLUSPTYPE est absent et que le
prédicteur est a l'extérieur de la gamme [-15,5, 16], toutes les valeurs comprises dans la gamme
[-31,5, 31,5], ayant le méme signe que le prédicteur, plus la valeur zéro, pourront étre atteintes. Si
le champ PLUSPTYPE est présent, les valeurs de vecteur cinétiques sont moins restreintes (voir
¢galement I'Annexe D).

Dans le mode de rafraichissement a résolution réduite, la gamme des vecteurs cinétiques a environ
doublé de taille, et chaque composante vectorielle est restreinte a la valeur zéro ou a une valeur d'un
demi-entier. Par conséquent, la gamme de chaque composante vectorielle cinétique est [-31,5, 30,5]
dans le mode par défaut de rafraichissement a résolution réduite (voir I'Annexe Q) et est plus large
si le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints est aussi utilisé (voir également
I'Annexe D).

Une valeur positive de la composante horizontale ou verticale du vecteur cinétique indique que la

prédiction est formée a partir de pixels contenus dans l'image référencée, spatialement placés a
droite ou au-dessous des pixels en cours de prédiction.

Les vecteurs cinétiques sont bornés de telle sorte que tous les pixels auxquels ils font référence sont
dans la zone d'image codée, sauf lorsqu'on utilise le mode de codage par vecteurs cinétiques non
restreints, le mode de prédiction avancé ou le mode avec filtre de dégroupage (voir les Annexes D,
F et]), ou dans les images B et EP du mode d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale (voir
I'Annexe O).

4.2.4 Quantification

Sauf dans le cas ou le mode facultatif de codage INTRA avancé ou le mode de quantification
modifié¢ est utilisé, le nombre de quantificateurs est de 1 pour le premier coefficient des blocs de
type INTRA et de 31 pour tous les autres coefficients. A l'intérieur d'un macrobloc, on utilise le
méme quantificateur pour tous les coefficients, a l'exception du premier des blocs INTRA. Les
niveaux de décision ne sont pas définis. Le premier coefficient des blocs INTRA est, nominalement,
la valeur du coefficient dc de la transformée, quantifiée uniformément avec une valeur d'échelon
de 8. Chacun des 31 autres quantificateurs utilise des niveaux de reconstruction équidistants, avec
une zone morte centrée sur zéro et avec un échelon de valeur paire comprise entre 2 et 62. Pour les
formules exactes, voir § 6.2. Pour la quantification utilisant le mode de codage INTRA avance¢, voir
I'"Annexe I. Pour la quantification utilisant le mode de quantification modifié, se reporter a
I'Annexe T.

NOTE — Pour les échelons de quantification de faible valeur, on ne peut pas représenter toute la dynamique
des coefficients de la transformée, a moins que le mode facultatif de quantification modifié¢ ne soit utilisé.

4.3 Controle du codage

On peut faire varier divers parametres afin de controler le débit de production des données vidéo
codées. Ces parametres peuvent porter sur le traitement en amont du codeur de source, sur le
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quantificateur, sur le critére de sélection des blocs et sur la fréquence de sous-échantillonnage
temporel. L'importance relative de ces actions dans la stratégie globale du controle ne fait 1'objet
d'aucune recommandation particuliére.

Lorsqu'on fait appel au sous-échantillonnage temporel, celui-ci se fait par mise a 1'écart d'images
entieres.

Un décodeur peut signaler sa préférence pour un certain compromis entre résolutions spatiale et
temporelle du signal vidéo. Le codeur doit signaler son compromis par défaut au début de la
communication. Il doit également indiquer s'il est capable de répondre aux requétes du décodeur en
vue de modifier son compromis. La méthode de transmission de ces signaux est d'ordre externe (par
exemple selon la Rec. UIT-T H.245).

4.4 Rafraichissement forcé

On obtient cette fonction en forgant I'utilisation de l'algorithme de codage en mode INTRA. La
séquence de rafraichissement n'est pas définie. Pour limiter 1'accumulation d'erreurs d'adaptation
lors de la transformation inverse, chaque macrobloc doit étre codé en mode INTRA au moins une
fois toutes les 132 fois ou des coefficients sont transmis pour ce macrobloc dans les images P. Une
exigence semblable s'applique lorsqu'on utilise les images EP facultatives (voir 1'Annexe O), en
vertu de laquelle chaque macrobloc doit étre codé en mode INTRA ou dans un mode plus évolué au
moins une fois toutes les 132 fois ou des coefficients sont transmis pour ce macrobloc.

4.5 Alignement des codes de déclenchement par les octets

L'alignement des codes de déclenchement par les octets consiste a insérer un mot de bourrage codé
se composant de moins de 8 bits zéro avant le code de déclenchement, de maniére que le premier bit
du code de déclenchement soit le premier bit (de poids fort) d'un octet. Un code de déclenchement
est donc aligné par les octets si la position de son bit de poids fort est un multiple de 8 bits a partir
du premier bit contenu dans le flux binaire H.263. Tous les codes de déclenchement d'image, de
tranche et EOSBS doivent étre alignés par les octets. Les codes de déclenchement de groupe GOB
et de fin de séquence EOS peuvent étre alignés par les octets.

NOTE 1 — Le nombre de bits consacrés a une image donnée est variable mais toujours un multiple de 8 bits.

NOTE 2 — La Rec. UIT-T H.324 prescrit que les codeurs H.263 alignent leurs codes de déclenchement
d'image sur le début des unités logiques d'information transmises a la couche d'adaptation (unités AL_SDU).

5 Syntaxe et sémantique

La syntaxe vidéo est disposée selon une structure hiérarchique a quatre couches primaires. Celles-ci
sont, de haut en bas, les suivantes:

. couche des images;

. couche des groupes de blocs, des tranches ou des segments d'image vidéo;
. couche des macroblocs;

. couche des blocs.

Le diagramme syntaxique est représenté a la Figure 6. Pour l'interprétation du diagramme, on peut
se guider sur les indications suivantes:

1) les trajets fléchés montrent les flux possibles d'é¢léments syntaxiques. Tout ¢élément
syntaxique de longueur zéro est considéré comme étant absent aux fins du diagramme de
trajets fléchés (ainsi, par exemple, il existe un trajet fléché contournant le champ PSTUF,
malgré la nature obligatoire du champ PSTUF, car la longueur du champ PSTUF pourrait
étre égale a zéro);

2) les abréviations et la sémantique de chaque élément syntaxique sont définis dans les
paragraphes ultérieurs;
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3)

4)

5)

6)

7)

8)

I'ensemble d'é¢léments syntaxiques et de trajets fléchés illustrés par des traits continus épais
indiquent le flux de syntaxe du mode de fonctionnement "de base", sans qu'aucune
amélioration facultative ne soit utilisée. (Cette syntaxe existait dans la Version 1 de la
présente Recommandation et reste inchangge.);

I'ensemble d'éléments syntaxiques et les trajets fléchés illustrés par des traits pointillés épais
indiquent les éléments additionnels du flux de syntaxe correspondant aux améliorations
facultatives qui sont présentes tant dans la Version 1 que dans la Version 2 de la présente
Recommandation. (Cette syntaxe reste inchangée.);

I'ensemble d'é¢léments syntaxiques et les trajets fléchés illustrés par des traits continus fins
indiquent les éléments additionnels nouveaux du flux de syntaxe correspondant aux
améliorations facultatives qui sont spécifiques aux caractéristiques facultatives
additionnelles ajoutées dans la Version 2. (Cette syntaxe n'existait pas dans la Version 1.);

les champs d'élément syntaxique représentés avec des limites rectangulaires indiquent des
champs de longueur fixe, tandis que ceux qui ont des limites arrondies indiquent des
champs de longueur variable. Un élément syntaxique (DQUANT) est indiqué avec les deux
types de limites, car il peut avoir une longueur fixe ou une longueur variable;

un champ de longueur fixe est défini comme un champ dont la longueur ne dépend pas des
données du contenu du champ lui-méme. La longueur de ce champ est soit toujours la
méme, soit elle est déterminée par les données précédentes du flux de syntaxe;

le terme "couche" est utilisé pour se reporter a toute partie de la syntaxe qui peut étre
comprise et qui peut figurer sur le diagramme en tant qu'entité distincte.

Sauf indication contraire, le bit de poids fort est transmis en premier. Il s'agit du bit 1 et c'est le bit
placé le plus a gauche dans les tables de code contenues dans la présente Recommandation. Sauf
indication contraire, tous les bits inutilisés ou tenus en réserve sont mis a "1". Les bits tenus en
réserve ne doivent pas étre utilisés avant que leur fonction ait été spécifiée par 1'UIT-T.

16
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COUCHE DES IMAGES

PSC

<

PTYPE

A
[ entétePLUS ) l

PQUANT

| DBQUANT

E__I

PEI

PSUPP

couche des tranches

\ 4

ESTUF

EOSBS

ESBI

PSTUF

/

T1602720-97

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 1 de 7)
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en-téte PLUS

PLUSPTYPE

CPM

ELNUM

RLNUM

RPSMF

l

TRPI

PLUSPTYPE

UFEP

-

OPPTYPE

MPPTYPE

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 2 de 7)
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couche des groupes de blocs

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 3 de 7)
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couche des

T1602740-97
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couche des tranches

e g M a 1

< SSTUF > TRI

>

A 4
SSC TR
<7
A 4
SEPBI TRPI

SSBI TRP

Uj‘

»
ld

A
MBA ( BCI >

»

v
ar canal de retour
N ),
A

SQUANT !

< couche des >

»

Uyt

»

SEPB3

GFID

/ e

v T1602750-97

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 4 de 7)
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couche des canaux logiques
distincts BCM

couche des messages
par canal de retour

mise en trames
externe

v

couche des messages
ar canal de retour

BT ‘ ‘ BCPM ‘

RF BSBI

TR BEPBI1

Ut

ELNUMI GN/MBA

ELNUM BEPB2

o
«

T1602760-97

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 5 de 7)
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couche RPRP

WDA
toutes les autres images/\\ images EP a échelonnabilité SNR
s ™
g images EP a
@VD ) échelonnabilité spatiale
N ( v
FILL MODE WPRB
N
R
N
Y FILL
N
Cp_EPB
A
Cp_FILL
N
Cr_EPB
N
Cg_FILL
o /
N
v T1602770-97

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 6 de 7)
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couche des macroblocs

images I et P, trames PB et PB améliorées

images EI

)\
— —'_ —
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-
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 _cees |
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( couche d

es blocs
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DQ
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LBl |

images B et EP

)
o

—

_MODE

o)
=

C

UANT

g tft

—

ouche

BBl [l

‘U‘
N

des blocs

:

<

MCBPC

Y
v
INTRA_MODE
A
oy )
A

PY
DQUANT

J

:

A

A

couche des blocs )

.

1

P

couche des blocs

A
INTRA DC
N
TCOEFF
il )
<
v T1602780-97

Figure 6/H.263 — Diagramme syntaxique du flux vidéo (partie 7 de 7)
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5.1 Couche des images

Pour chaque image, les données comportent un en-téte d'image suivi des données de groupe de
blocs ou de tranches, suivies, le cas échéant, d'un code de fin de séquence (EOS, end-of-sequence)
facultatif et de bits de bourrage. Cette structure est représentée sur la Figure 7 pour les images qui
ne comprennent pas le champ facultatif PLUSPTYPE. L'indicateur de sous-flux binaire (PSBI,
picture sub-bitstream indicator) n'est présent que s'il est indiqué par le champ communication
multipoint & présence continue et a multiplex vidéo (CMP, continuous presence multipoint and
video multiplex). Les codes de référence temporelle pour les trames B (TRg, temporal reference for
B-frames) et d'information de quantification pour images B (DBQUANT, quantization information
for B-pictures) ne sont présents que si le champ PTYPE (information de type) indique 1'utilisation
du mode de codage par "trames PB" (sauf si le champ PLUSPTYPE est présent et indique
l'utilisation du champ DBQUANT).

Le champ facultatif de données PLUSPTYPE est présent quand les bits 6-8 du champ PTYPE
l'indiquent. Quand il est présent, un jeu additionnel de données est inclus dans le flux binaire, lequel
jeu suit immédiatement le champ PTYPE et précéde le champ PQUANT. De plus, les champs CPM
et PSBI sont avancés dans I'en-téte d'image quand le champ PLUSPTYPE est présent, de sorte qu'ils
apparaissent immédiatement aprés le champ PLUSPTYPE plut6t que de se trouver apres le champ
PQUANT. Le format des données additionnelles qui suivent le champ PLUSPTYPE est indiqué a la
Figure 8. Tous les champs de ces données d'en-téte d'image additionnelles suivant le champ
PLUSPTYPE sont facultatifs, selon que leur présence est indiquée ou non dans le champ
PLUSPTYPE. Quand on utilise le mode structuré par tranches (voir 1'Annexe K), les tranches
remplacent les groupes de blocs (GOB) a 'emplacement indiqué a la Figure 7.

Des combinaisons de champs PSUPP et PEI peuvent ne pas étre présentes, mais peuvent &tre
répétées si elles sont présentes. Les champs EOS et EOSBS+ESBI peuvent étre absents, tandis que
le champ ESTUF ne peut étre présent que si le champ EOS ou EOSBS I'est également. Le champ
EOS ne doit pas étre répété, sauf si au moins un code de déclenchement d'image apparait entre
chaque paire de codes EOS. Les en-tétes des images rejetées ne sont pas transmis.

| v

PSC| TR | PTYPE |PQUANT|CPM|PSBI| TRg | DBQUANT | PEI PSUPP | PEI grot;l]pes ESTUF | EOS | PSTUF
e blocs

T1602790-97

Figure 7/H.263 — Structure de la couche des images
(sans les champs facultatifs liés au champ PLUSPTYPE)

. | PLUSPTYPE | CPM | PSBI |CPFMT |EPAR |CPCFC |ETR | UUI | SSS

ELNUMRLNUM|RPSMF | TRPI | TRP | BCI BCM

RPRP| ...

T1605280-98

Figure 8/H.263 — Structure des champs facultatifs liés au champ PLUSPTYPE
(se trouvant immédiatement apres le champ PTYPE, s'ils sont présents)
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5.1.1 Code de déclenchement d'image (PSC, picture start code) (22 bits)

Le code PSC est un mot de 22 bits. Sa valeur est 0000 0000 0000 0000 1 00000. Tous les codes de
déclenchement d'image doivent étre alignés par les octets, ce qui doit étre effectué par insertion de
bits PSTUF selon les besoins, avant le code de déclenchement, de maniere que le premier bit de ce
code soit le premier bit (de poids fort) d'un octet.

5.1.2 Référence temporelle (TR, temporal reference) (8 bits)

La valeur de TR est formée en ajoutant, a sa valeur contenue dans I'en-téte d'image de référence
transmis précédemment dans le temps, 1 plus le nombre d'images sautées ou d'images autres que de
référence a la fréquence de base d'image depuis la derniére image transmise. L'interprétation du
champ TR dépend de la fréquence de base d'image active. Selon la fréquence de base d'image CIF
normalisée, TR est un nombre de 8 bits qui peut prendre 256 valeurs. Les opérations arithmétiques
sont effectuées sur les huit bits de poids faible seulement. Si une fréquence de base d'image
personnalisée est signalée en utilisation, le champ TR étendu du 5.1.8 et le champ TR forment un
nombre de 10 bits dans lequel TR emmagasine les huit bits de plus faible poids (LSB, least
significant bit) et ETR emmagasine les deux bits de plus fort poids (MSB, most significant bit). Les
opérations arithmétiques sont alors effectuées sur les dix bits. En mode facultatif de codage par
trames PB ou par trames PB amélioré, la référence temporelle TR ne s'applique qu'aux images P.
Pour la référence temporelle de la partie image B des trames PB ou PB améliorées, voir § 5.1.22.

5.1.3 Informations de type (PTYPE, #ype information) (longueur variable)

Informations sur I'image compléte:

— bit 1: toujours "1", afin d'empécher 1'émulation du code de déclenchement;
— bit 2: toujours "0", par opposition a la Rec. UIT-T H.261;

— bit 3: indicateur de partage d'écran: "0" non activé, "1" activé,

- bit 4: indicateur de caméra document: "0" non activé, "1" activé;

— bit 5: fin de gel d'image compléte: "0" non activé, "1" activé;

— bits 6-8:  format de source: "000" interdit, "001" sub-QCIF, "010" QCIF, "011" CIF,
"100" 4CIF, "101" 16CIF, "110" réserve, "111" PTYPE étendu.

Si les bits 6-8 n'ont pas une valeur de "111", qui indique un champ PTYPE étendu (PLUSPTYPE),
les cinq bits qui suivent sont également présents dans le champ PTYPE:

— bit 9: type de codage d'image: "0" INTRA (image de type I), "1" INTER (image de
type P);

— bit 10: mode facultatif par vecteurs cinétiques non restreints (voir I'Annexe D): "0"
non activé, "1" activé;

— bit 11: mode facultatif de codage arithmétique syntaxique (voir 1'Annexe E): "0" non
activé, "1" activé;

— bit 12: mode facultatif de prédiction avancé (voir I'Annexe F): "0" non activé, "1"
activé;

— bit 13: mode facultatif de codage par trames PB (voir I'Annexe G): "0" image normale

de type [ ou P, "1" trame PB.

L'indicateur de partage d'écran est un signal qui indique que les moitiés supérieure et inférieure de
l'image décodée pourraient étre affichées cote a cote. Ce bit n'a pas d'incidence directe sur le codage
ou sur le décodage de l'image.

La fin de gel d'image complete est un signal issu d'un codeur qui répond a une demande de
retransmission en mode paquets (s'il n'y a pas eu d'accusé de réception) ou a une demande de
rafraichissement rapide (voir également I'Annexe C) ou encore a une demande de gel d'image (voir
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¢galement 1'Annexe L). Ce signal permet a un décodeur de sortir de son mode de gel d'image et
d'afficher normalement l'image décodée.

Si les bits 6-8 indiquent un format de source différent de celui qui est indiqué dans le précédent
en-téte d'image, I'image en cours doit étre de type I, sauf si un champ PTYPE étendu est indiqué
dans les bits 6-8 et si la capacité d'utiliser le mode facultatif de rééchantillonnage d'image de
référence a été négocié par des moyens externes (par exemple selon la Rec. UIT-T H.245).

Les bits 10-13 se rapportent aux modes facultatifs qui ne sont utilisés qu'aprés négociation entre
codeur et décodeur (voir également les Annexes D, E, F et G, respectivement). Si le bit 9 est mis a
"0", le bit 13 doit aussi étre mis a "0".

Les bits 6-8 ne doivent pas avoir une valeur de "111", qui indique la présence d'un champ PTYPE
¢tendu (PLUSPTYPE), sauf si la capacité a été¢ négociée par des moyens externes (par exemple
selon la Rec. UIT-T H.245) pour permettre 'utilisation d'un format de source personnalisé¢ ou d'un
ou de plusieurs des autres modes facultatifs disponibles seulement par l'utilisation d'un champ
PTYPE étendu (voir les Annexes [ a K et M a T). Quand les bits 6-8 n'ont pas la valeur de "111",
tous les modes additionnels disponibles seulement par l'utilisation d'un champ PTYPE étendu
doivent étre considérés comme ayant été mis a un état "inactive" et doivent étre considérés comme
restant a cet état, a moins qu'ils ne soient explicitement commutés plus tard dans le flux binaire.

5.1.4 Champ PTYPE Plus (PLUSPTYPE) (longueur variable)

Il s'agit d'un mot de code de 12 ou 30 bits qui est présent seulement si la présence du champ PTYPE
étendu est indiqué dans les bits 6-8 de PTYPE.

Le champ PLUSPTYPE comprend jusqu'a trois sous-champs; soit UFEP, OPPTYPE et MPPTYPE.
Le sous-champ OPPTYPE est présent seulement si le champ UFEP a une valeur particuliere.

5.1.4.1 Sous-champ de mise a jour du champ PTYPE étendu (UFEP, update full extended
PTYPE) (3 bits)

I1 s'agit d'un mot de code de longueur fixe de 3 bits qui est présent seulement si le champ "PTYPE
étendu" est indiqué dans les bits 6-8 du champ PTYPE. Mis a "000", il indique que seuls les champs
PTYPE étendus qui ont besoin d'étre signalés dans chaque en-téte d'image (MPPTYPE) sont inclus
dans I'en-téte d'image en cours. Mis a "001", il indique que tous les champs PTYPE étendus sont
inclus dans 1'en-téte d'image en cours. Si l'image est de type INTRA ou EI, ce champ doit étre mis
a"001".

En outre, si le champ PLUSPTYPE est présent dans chacune des images d'une séquence continue
d'images, ce champ doit étre mis a "001", au moins aussi souvent que le spécifie une période de fin
de temporisation de cinq secondes ou de cinq images, selon la période la plus longue. Plus
spécifiquement, la période de fin de temporisation exige que UFEP ="001" apparaisse dans le
champ PLUSPTYPE (si ce champ PLUSPTYPE est présent dans chacune des images en cause) du
premier en-téte d'image ayant une référence temporelle indiquant une gamme de temps supérieure
ou égale a cinq secondes depuis la derni¢re occurrence de UFEP = "001", ou de la cinquieme image
aprés la derniére occurrence de UFEP ="001" (selon I'exigence qui donne la plus longue période de
temps mesurée par référence temporelle).

Les codeurs devraient mettre le sous-champ UFEP a "001" plus souvent dans les environnements
susceptibles aux erreurs. Les valeurs du sous-champ UFEP autres que "000" et "001" sont
réservées.

5.1.4.2  Partie facultative du champ PLUSPTYPE (OPPTYPE, optional part of
PLUSPTYPE) (18 bits)

Si le sous-champ UFEP est a "001", alors les bits qui suivent sont présents dans le champ
PLUSPTYPE:
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bits 1-3 format de source: "000" réservé, "001" sub-QCIF, "010" QCIF, "011" CIF, "100"

ACIF, "101" 16CIF, "110" format de source personnalisé, "111" réservé;

— bit4  fréquence PCF personnalisée facultative: "0" PCF CIF, "1" PCF personnalisée;

— bit5 mode facultatif de codage par vecteurs cinétiques non restreints (UMV,
unrestricted motion vector) (voir I'Annexe D): "0" non activé, "1" active;

— bit 6 mode facultatif de codage arithmétique syntaxique (SAC, syntax-based arithmetic
coding) (voir I'Annexe E): "0" non activé, "1" activé;

— bit7  mode facultatif de prédiction avancé (AP, advanced prediction) (voir I'Annexe F):
"0" non activé, "1" activé;

— bit8 mode facultatif de codage INTRA avancé (AIC, advanced INTRA coding) (voir
I'Annexe I): "0" non activé, "1" activé;

— bit9  mode facultatif avec filtre de dégroupage (DF, deblocking filter) (voir I'Annexe J):
"0" non activé, "1" activé;

— bit 10 mode facultatif structuré par tranches (SS, slice structured) (voir I'Annexe K): "0"
non activé, "1" activé;

— bit 11 mode facultatif de sélection d'image de référence (RPS, reference picture selection)
(voir I'Annexe N): "0" non active, "1" activé;

— bit 12 mode facultatif de décodage par segments indépendants (ISD, independent segment
decoding) (voir 'Annexe R): "0" non activé, "1" activé;

— bit 13 autre mode facultatif INTER VLC (AlV, alternative INTER VLC) (voir I'Annexe
S): "0" non activé, "1" activé;

— bit 14 mode facultatif de quantification modifi¢ (MQ, modified quantization) (voir
I'Annexe T): "0" non activé, "1" activé;

— bit 15 ¢égal a "1" pour empécher I'émulation du code de déclenchement;

— bit 16 réservé, doit étre égal a "0";

— bit 17 réservé, doit étre égal a "0";

— bit 18 réservé, doit étre égal a "0".

5.1.4.3  Partie obligatoire du champ PLUSPTYPE quand le champ PLUSPTYPE est

présent (MPPTYPE, mandatory part of PLUSPTYPE when PLUSPTYPE present
(MPPTYPE)) (9 bits)

Quelle que soit la valeur du sous-champ UFEP, les 9 bits suivants sont toujours également présents

dans le champ PLUSPTYPE:

— bits 1-3  Code de type d'image:
"000" image I (INTRA);
"001" image P (INTER);
"010" trame PB améliorée (voir I'Annexe M);
"011" image B (voir 'Annexe O);
"100" image EI (voir 1'Annexe O);
"101" image EP (voir I'Annexe O);
"110" réservé;
"111" réserve;

— bit4  mode facultatif de rééchantillonnage d'image de référence (RPR, reference picture

resampling) (voir I'Annexe P): "0" non activé, "1" activé;
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— bit5  mode facultatif de rafraichissement a résolution réduite (RRU) (voir 1'Annexe Q):
"0" non activé, "1" activé;

— bit6  type d'arrondissement (RTYPE, rounding type) (voir § 6.1.2);

- bit7  réservé, doit étre égal a "0";

- bit8  réservé, doit étre égal a "0";

— bit9  égal a "1" pour empécher I'émulation du code de déclenchement.

Le codeur devrait controler le type d'arrondissement, de sorte que les images P, les trames PB
améliorées et les images EP aient des valeurs différentes pour le bit 6 (type d'arrondissement pour
les images P) par rapport a leurs images de référence pour la compensation du mouvement. Le bit 6
peut avoir une valeur arbitraire si 1'image de référence est une image I ou une image EI. Le bit 6
peut étre mis a "1" seulement si les bits 1-3 indiquent une image P, une trame PB améliorée ou une
image EP. Pour les autres types d'image, ce bit doit toujours étre mis a "0".

5.1.4.4 Sémantique du champ PLUSPTYPE

La partie obligatoire du champ PLUSPTYPE comprend des caractéristiques susceptibles de changer
d'image en image. Ce sont essentiellement les bits qui indiquent le type d'image parmi les images I,
P, PB améliorée, B, EI et EP. (Il est a noter que le mode de trames PB de I'Annexe G ne peut pas
étre utilisé si le champ PLUSPTYPE est présent — le mode de trames PB amélioré de 1'Annexe M
devrait étre utilisé a la place.) Toutefois, ces caractéristiques comprennent aussi des indications
pour l'utilisation des modes RPR et RRU, car ceux-ci peuvent changer ¢galement d'image en image.

Les caractéristiques qui resteront vraisemblablement inchangées d'une image a l'autre (sauf dans les
cas évidents discutés au § 5.1.4.5) ont été mises dans la partie facultative du champ PLUSPTYPE.
Quand le sous-champ UFEP est a 000, l'information de mode manquante est déduite du type
d'image et de l'information de mode envoyée dans un champ PLUSPTYPE précédent pour lequel le
sous-champ UFEP était égal a 001.

Si le champ PLUSPTYPE est présent, mais que UFEP est égal a 000, alors:

1) pour une image P ou une trame PB améliorée (voir I'Annexe M), le rapport d'aspect de
pixel, la largeur d'image et la hauteur d'image sont inchangés par rapport a ceux de 1'image
de référence;

2) pour une image B a échelonnabilit¢ temporelle (voir 1'Annexe O) dans une couche
d'amélioration, le numéro de couche de référence (RLNUM, reference layer number) est le
méme que le numéro de couche d'amélioration (ELNUM, enhancement layer number) si la
derni¢re image envoyée dans la couche d'amélioration était une image EI ou EP. Si la
derni¢re image envoyée dans la couche d'amélioration ¢était une image B, le numéro de
couche de référence est le méme que le numéro de couche de référence de la derniére
image B. Le rapport d'aspect de pixel, la largeur d'image et la hauteur d'image sont
inchangés par rapport a ceux de I'image de la couche de référence subséquente dans le
temps.

Il convient de noter que si des images EI ou EP de l'entourage temporel existent dans la
méme couche d'amélioration que I'image B, le champ RLNUM (explicite ou implicite) doit
toujours étre égal au champ ELNUM. Il faut noter également que le rapport d'aspect de
pixel, la largeur d'image et la hauteur d'image d'une image B (explicite ou implicite)
doivent toujours étre €gaux a ceux de son image de couche de référence subséquente dans
le temps;

3) Pour une image EP a échelonnabilité SNR/spatiale (voir I'Annexe O), le rapport d'aspect de
pixel, la largeur d'image et la hauteur d'image restent inchangés par rapport a ceux de
I'image de référence précédente dans le temps dans la méme couche d'amélioration.
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5.1.4.5 Restrictions de mode pour certains types d'image et régles d'inférence de mode

Certains modes ne s'appliquent pas a certains types d'image. En particulier:

1) les modes suivants ne s'appliquent pas a l'intérieur des images I (INTRA): mode de codage
par vecteurs cinétiques non restreints (voir I'Annexe D), mode de prédiction avancé (voir
I'Annexe F), autre mode INTER VLC (voir 1'Annexe S), mode de rééchantillonnage
d'image de référence (voir I'Annexe P) et mode de rafraichissement a résolution réduite
(voir 1'Annexe Q);

2) les modes suivants ne s'appliquent pas a l'intérieur des images B (voir I'Annexe O): mode
de codage arithmétique syntaxique (voir I'Annexe E), mode avec filtre de dégroupage (voir
I'Annexe J) et mode de prédiction avancé (voir 'Annexe F);

3) les modes suivants ne s'appliquent pas a l'intérieur des images EI (voir 1'Annexe O): mode
par vecteurs cinétiques non restreints (voir 'Annexe D), mode de codage arithmétique
syntaxique (voir I'Annexe E), mode de prédiction avancé (voir 1'Annexe F), mode de
rééchantillonnage d'image de référence (voir 1'Annexe P), mode de rafraichissement a
résolution réduite (voir I'Annexe Q) et autre mode INTER VLC (voir I'Annexe S);

4) les modes suivants ne s'appliquent pas a l'intérieur des images EP (voir I'Annexe O): mode
de codage arithmétique syntaxique (voir I'Annexe E) et mode de prédiction avancé (voir
I'Annexe F).

Un ou plusieurs des modes énumérés dans la liste précédente peuvent avoir un fanion de mode
ayant une valeur "1" dans la partie facultative du champ PLUSPTYPE a l'intérieur d'une image d'un
type qui est interdit pour ce mode (types I, B, EI ou EP). Cette condition est permise et doit étre
interprétée sous réserve des régles d'inférence de mode qui suivent.

Les états des modes sont soumis aux regles d'inférence de mode suivantes:

1) une fois qu'un fanion de mode a été mis a "1" dans la partie facultative du champ
PLUSPTYPE, I'image en cours et chacune des images subséquentes du flux binaire doit se
voir assigner un état "activé" pour ce mode;

2) un état inféré "non activé" doit étre assigné a tout mode qui ne s'applique pas a l'intérieur
d'une image ayant le code de type d'image en cours. Toutefois, chaque image subséquente
du flux binaire doit avoir un état déduit "activé" pour ce mode (sauf si cela résulte aussi en
un conflit évident — qui doit étre résolu de la méme maniere). Dans le cas des flux binaires
échelonnables par couches (voir 1'Annexe O), 1'état de mode doit étre déduit seulement a
partir de l'intérieur de la méme couche du flux binaire;

3) l'inférence d'état doit continuer jusqu'a ce qu'une image de la méme couche soit envoyée,
qui, soit contienne la partie facultative du champ PLUSTYPE soit ne contienne pas ce
champ. Si une nouvelle image contenant la partie facultative du champ PLUSPTYPE est
envoyée, I'état envoyé dans le nouveau message doit l'emporter sur I'ancien état. Si une
image est envoyée sans contenir le champ PLUSPTYPE (image dans laquelle les bits 6-8
du champ PTYPE ne sont pas a "111"), un état "non activé" doit étre assigné a tous les
modes qui ne sont pas explicitement mis a "activé" dans le champ PTYPE, et tous les
modes doivent continuer a avoir un état inféré "non activé" jusqu'a ce qu'une nouvelle
image contenant la partie facultative du champ PLUSPTYPE soit envoyée;

4) deux modes n'exigent pas d'inférence d'état de mode, puisque les fanions de mode de ces
modes apparaissent dans la partie obligatoire du champ PLUSPTYPE. Il s'agit du mode de
rééchantillonnage d'image de référence (Annexe P) et du mode de rafraichissement a
résolution réduite (Annexe Q). Le fanion de mode de l'un ou l'autre de ces modes ne doit
pas étre mis a 1, 2 moins que l'image en cours permette l'utilisation de ce mode. Par
exemple, le bit de mode de rafraichissement a résolution réduite ne doit pas étre mis a 1
dans une image INTRA.
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5.1.4.6 Restrictions relatives a l'interaction des modes

Certains modes ne peuvent pas étre utilisés en combinaison avec certains autres modes.

1) Le mode de codage arithmétique syntaxique (voir I'Annexe E) ne doit pas étre utilis¢ avec
l'autre mode INTER VLC (voir I'Annexe S) ni avec le mode de quantification modifié (voir
I'Annexe T).

2) Si le champ PLUSPTYPE est présent, le mode par vecteurs cinétiques non restreints (voir
I'Annexe D) ne doit pas étre utilisé avec le mode de codage arithmétique syntaxique (voir
I'Annexe E).

3) Le mode de décodage par segments indépendants (voir I'Annexe R) ne doit pas étre utilisé
avec le mode de rééchantillonnage d'image de référence (voir I'Annexe P).

4) Le mode de décodage par segments indépendants (voir I'Annexe R) ne doit pas étre utilisé
avec le mode structuré par tranches sans l'utilisation simultanée du sous-mode de tranches
rectangulaires du mode structuré par tranches (voir I'Annexe K).

5.1.4.7 Emplacement dans l'en-téte d'image des champs CPM (1 bit) et PSBI (2 bits)

L'emplacement des champs CPM et PSBI dans I'en-téte d'image dépend de la présence ou non du
champ PLUSPTYPE (voir § 5.1.20 et § 5.1.21). Si le champ PLUSPTYPE est présent, alors le
champ CPM le suit immédiatement dans I'en-téte d'image. Si le champ PLUSPTYPE n'est pas
présent, le champ CPM suit immédiatement le champ PQUANT dans l'en-téte d'image. Le
champ PSBI suit toujours immédiatement le champ CPM (si CPM ="1").

5.1.5 Format d'image personnalisé (CPFMT, custom picture format) (23 bits)

Mot de code de longueur fixe de 23 bits qui est présent seulement si I'utilisation d'un format d'image
personnalisé est signalée dans le champ PLUSPTYPE et si le sous-champ UFEP est a "001". Quand
il est présent, le champ CPFMT comprend:

— bits 1-4 code de rapport d'aspect de pixel: index a 4 bits de la valeur de rapport d'aspect
de pixel (PAR) dans le Tableau 5. Pour le PAR étendu, le rapport d'aspect de
pixel exact doit étre précisé dans le champ EPAR (voir § 5.1.6);

— bits 5-13  indication de largeur d'image (PWI, picture width indication): gamme de
[0, ..., 511]; nombre de pixels par ligne = (PWI + 1) * 4;

— bit 14 ¢gal a "1" pour empécher 1'émulation du code de déclenchement;

— bits 15-23 indication de hauteur d'image (PHI, picture height indication): gamme
[1, ..., 288]; nombre de lignes = PHI * 4.

Tableau 5/H.263 — Définition du code de rapport d'aspect de pixel (PAR)

Code PAR Rapport d'aspect de pixel
0000 interdit
0001 1:1 (carré)
0010 12:11 (CIF pour image 4:3)
0011 10:11 (type 525 lignes pour image 4:3)
0100 16:11 (CIF allongé pour image 16:9)
0101 40:33 (type 525 lignes allongé pour image 16:9)
0110-1110 réservé
1111 PAR étendu
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5.1.6 Rapport d'aspect de pixel étendu (EPAR, extended pixel aspect ratio) (16 bits)

Mot de code de longueur fixe de 16 bits qui est présent seulement si le champ CPFMT est présent et
si le rapport d'aspect de pixel (PAR) étendu y est indiqué. Quand il est présent, le champ EPAR
comprend:

— bits 1-8  largeur PAR: "0" est interdit. Représentation binaire naturelle de la largeur PAR;

— bits 9-16 hauteur PAR: "0" est interdit. Représentation binaire naturelle de la hauteur
PAR.

La largeur PAR et la hauteur PAR doivent étre exprimées en nombres premiers entre eux.

5.1.7 Code de fréquence de base d'image personnalisée (CPCFC, custom picture clock
frequency code) (8 bits)

Mot de code de longueur fixe de 8 bits présent seulement si le champ PLUSPTYPE est présent, si le
sous-champ UFEP est égal a 001 et si une fréquence de base d'image personnalisée est signalée
dans le champ PLUSPTYPE. Quand il est présent, le champ CPCFP comprend:

— bit 1 code de conversion d'horloge: "0" indique un facteur de conversion d'horloge de
1000 et "1" indique 1001;

— bits 2-8 diviseur d'horloge: "0" est interdit. Représentation binaire naturelle de la valeur du
diviseur d'horloge.

La fréquence de base d'image personnalisée est donnée par l'expression 1 800 000/(diviseur
d'horloge * facteur de conversion d'horloge) Hz.

Le compteur de référence temporelle doit compter en unités de l'inverse de la fréquence de base
d'image (PCF), en secondes. Quand la fréquence PCF change par rapport a celle qui était spécifiée
pour lI'image précédente, la référence temporelle de l'image en cours est mesurée en fonction de la
fréquence PCF précédente, de sorte que la nouvelle fréquence PCF ne s'applique que pour
l'interprétation de la référence temporelle des images futures.

5.1.8 Référence temporelle étendue (ETR, extended temporal reference) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits présent seulement si une fréquence de base d'image
personnalisée est utilisée (quelle que soit la valeur du sous-champ UFEP). 11 s'agit des deux bits de
plus fort poids du nombre de 10 bits défini au § 5.1.2.

5.1.9 Indicateur de vecteurs cinétiques non restreints illimités (UUL, unlimited unrestricted
motion vectors indicator) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable de 1 ou 2 bits, présent seulement si le mode facultatif de codage
par vecteurs cinétiques non restreints est indiqué dans le champ PLUSPTYPE et si le sous-champ
UFEP est égal a 001. Quand le champ UUI est présent, il indique la limite effective de la gamme
des vecteurs cinétiques utilisée.

— UUI="1" la gamme des vecteurs cinétiques est limitée conformément aux Tableaux D.1
et D.2.

— UUI ="01" la gamme des vecteurs cinétiques n'est pas limitée sauf par la taille d'image.
5.1.10 Bits de sous-mode du mode structuré par tranches (SSS, slice structured submode)
(2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits présent seulement si le mode facultatif structuré par tranches
(voir I'Annexe K) est indiqué dans le champ PLUSPTYPE et si le sous-champ UFEP est égal a 001.
Si le mode structuré par tranches est utilis¢ mais que UFEP n'est pas égal a 001, les derniéres
valeurs envoyées pour le champ SSS restent valables.
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— bit 1  tranches rectangulaires, "0" indique des tranches de forme libre, tandis que "1"
indique des tranches rectangulaires;

— bit2  ordre arbitraire des tranches, "0" indique un ordre séquentiel, tandis que "1"
indique un ordre arbitraire.

5.1.11 Numéro de la tranche d'amélioration (ELNUM, enhancement layer number) (4 bits)

Mot de code de longueur fixe de 4 bits présent seulement si le mode facultatif d'échelonnabilité
temporelle, SNR et spatiale est utilisé (quelle que soit la valeur du sous-champ UFEP). La couche
d'amélioration particuliere est identifiée par un numéro de couche d'amélioration, ELNUM. La
correspondance d'image entre les couches est obtenue par référence temporelle. La taille d'image est
soit indiquée a l'intérieur de chaque couche d'amélioration en utilisant les champs existants de
format de source, soit inférée par relation a la couche de référence. La premicre couche
d'amélioration au-dessus de la couche de base est appelée couche d'amélioration numéro 2, alors
que la couche de base porte le numéro 1.

5.1.12 Numéro de la couche de référence (RLNUM, reference layer number) (4 bits)

Mot de code de longueur fixe de 4 bits présent seulement si le mode facultatif d'échelonnabilité
temporelle, SNR et spatiale est utilisé (voir I'Annexe O) et si le sous-champ UFEP est égal a 001.
Le numéro de couche pour les images utilisées comme référence ou comme ancrage est identifié par
un numéro de couche de référence (RLNUM). La correspondance temporelle entre les couches est
obtenue au moyen de la référence temporelle.

I1 convient de noter que pour les images B d'une couche d'amélioration pour lesquelles des images
EI ou EP de l'entourage temporel sont présentes dans la méme couche d'amélioration, le champ
RLNUM doit étre égal au champ ELNUM (voir I'Annexe O).

5.1.13 Fanions de mode de sélection d'image de référence (RPSMF, reference picture
selection mode flags) (3 bits)

Mot de code de longueur fixe de 3 bits qui est présent seulement si le mode de sélection d'image de
référence est utilisé et si le sous-champ UFEP est égal a 001. Quand il est présent, le champ RPSMF
indique quels types de message par canal de retour sont nécessaires pour le codeur. Si le mode de
sélection d'image de référence est utilisé mais que le champ RPSMF n'est pas présent, la derniére
valeur de RPSMF qui a été envoyée doit rester en vigueur.

— 100: les signaux ACK et NACK ne sont pas nécessaires;

- 101: les signaux ACK doivent étre retournés;

— 110: les signaux NACK doivent étre retournés;

— 111: les signaux ACK et NACK doivent étre retournés;

- 000-011: réserve.

5.1.14 Indication de référence temporelle aux fins de prédiction (TRPI, temporal reference
for prediction indication) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe d'un bit qui est présent seulement si le mode facultatif de sélection
d'image de référence est utilisé (quelle que soit la valeur du sous-champ UFEP). Quand il est
présent, le champ TRPI indique la présence du champ TRP qui suit:

— 0: champ TRP non présent;
— 1: champ TRP présent.

Le champ TRPI doit étre égal a 0 chaque fois que I'en-téte d'image indique une image I ou EI.
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5.1.15 Référence temporelle aux fins de prédiction (TRP, temporal reference for prediction)
(10 bits)

Quand il est présent (ce qui est indiqué par le champ TRPI), le champ TRP indique la référence
temporelle qui est utilisée pour la prédiction du codage, sauf dans le cas des images B. Pour les
images B, I'image ayant la référence temporelle TRP est utilisée pour la prédiction dans le sens
avant. (La prédiction dans le sens temporel inverse utilise toujours l'image immédiatement
subséquente dans le temps.) Le champ TRP est un nombre de dix bits. Si une fréquence de base
d'image personnalisée n'était pas utilisée pour 1'image de référence, les deux bits de plus fort poids
de la référence temporelle sont zéro et les bits de plus faible poids contiennent les huit bits TR
trouvés dans l'en-téte d'image de l'image de référence. Si une fréquence de base d'image
personnalisée était utilisée pour I'image de référence, la référence temporelle est un nombre de dix
bits équivalents a la concaténation des champs ETR et TR provenant de l'en-téte d'image de
référence.

Lorsque le champ TRP n'est pas présent, c'est la plus récente image de référence principale
(temporellement antérieure) qui doit étre utilisée pour la prédiction, comme en dehors du mode de
sélection d'image de référence. Le champ TRP est valide jusqu'au prochain champ PSC, GSC
ou SSC.

5.1.16 Indication de message par canal de retour (BCI, back-channel message indication)
(longueur variable)

Champ de longueur variable d'un ou deux bits présent seulement si le mode facultatif de sélection
d'image de référence est utilisé. Quand il est mis a "1", ce champ signale la présence du champ
facultatif de message par canal de retour vidéo (BCM) qui suit. "01" indique l'absence ou la fin du
champ de message par canal de retour vidéo. Des combinaisons de BCM et de BCI peuvent étre
présentes, et peuvent étre répétées quand elles sont présentes. Le champ BCI doit étre mis a "01" si
le sous-mode multiplex vidéo du mode facultatif de sélection d'image de référence n'est pas utilisé.

5.1.17 Message par canal de retour (BCM, back-channel message) (longueur variable)

Message transmis par canal de retour avec syntaxe spécifiée au § N.4.2, présent seulement si le
champ précédent BCI est présent et misa "1".

5.1.18 Paramétres de rééchantillonnage d'image de référence (RPRP, reference picture
resampling parameters) (longueur variable)

Champ de longueur variable présent seulement si le bit RPR du mode facultatif de
rééchantillonnage d'image de référence est mis a "1" dans le champ PLUSPTYPE. Ce champ
comporte les paramétres du mode de rééchantillonnage d'image de référence (voir I'Annexe P). Il
est a noter que le mode de rééchantillonnage d'image de référence peut aussi étre appelé
implicitement par l'occurrence d'un en-téte d'image correspondant a une image codée INTER ayant
une taille d'image qui différe de celle de 1'image codée précédente, auquel cas le champ RPRP n'est
pas présent et le bit du mode de rééchantillonnage d'image de référence n'est pas mis a "1".

5.1.19 Information sur le quantificateur (PQUANT, quantizer information) (5 bits)

Mot de code de longueur fixe (5 bits) qui indique le quantificateur QUANT a utiliser pour I'image
jusqu'a ce qu'il soit mis a jour par un champ GQUANT ou DQUANT ultérieur. Ce mot de code est
la représentation binaire naturelle des valeurs de quantification (QUANT) qui, leur pas étant la
moitié de 1'échelon de quantification, vont de 1 a 31.

5.1.20 Communication multipoint a présence continue et a multiplex vidéo (CPM,
continuous presence multipoint and video multiplex) (1 bit)

Mot de code de 1 bit qui signale l'utilisation du mode facultatif de communication multipoint a
présence continue et & multiplex vidéo (CPM); "0" indique que le mode est non activé, "1" qu'il est
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activé. Pour l'utilisation du bit CPM, voir 1'Annexe C. Le champ CPM suit immédiatement
PLUSPTYPE si ce champ est présent, sinon il suit le champ PQUANT dans 1'en-téte d'image.

5.1.21 Indicateur de sous-flux binaire (PSBI, picture sub-bitstream indicator) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe (2 bits) qui n'est présent que si le mode de communication multipoint
a présence continue et a multiplex vidéo est indiqué par le champ CPM. Ce mot de code est la
représentation binaire naturelle du numéro de sous-flux binaire pour I'en-téte d'image et toutes les
informations qui le suivent, jusqu'au prochain code de déclenchement d'image ou de groupe de
blocs (voir également 1'Annexe C). Le champ PSBI suit immédiatement le champ CPM, si celui-ci a
la valeur "1" (I'emplacement des champs CPM et PSBI dans I'en-téte d'image dépend de la présence
du champ PLUSPTYPE).

5.1.22 Référence temporelle pour les images B dans les trames PB (TRg, temporal reference
Jor B-pictures in PB-frames) (3/5 bits)

Le champ TRg est présent si le champ PTYPE ou PLUSPTYPE indique "trame PB" ou "trame PB
améliorée" (voir également les Annexes G et M), ainsi que le nombre d'images non transmises ou
d'images autres que de référence (2 29,97 Hz ou a la fréquence de base d'image personnalisée
indiquée dans le champ CPCFC) depuis la derniére image P ou I, ou depuis la partie P d'une trame
PB ou d'une trame PB améliorée, et avant la partie image B de la trame PB ou PB améliorée. Ce
mot de code est la représentation binaire naturelle du nombre d'images non transmises plus un. Il a
une longueur de 3 bits pour la fréquence de base d'image CIF normalisée et est étendu a 5 bits lors
de l'utilisation d'une fréquence de base d'image personnalisée. Le nombre maximal d'images non
transmises est de 6 pour la fréquence de base d'image CIF normalisée et de 30 lors de 1'utilisation
d'une fréquence de base d'image personnalisée.

5.1.23 Information de quantification pour images B dans les trames PB (DBQUANT,
quantization information for B-pictures in PB frames) (2 bits)

Le champ DBQUANT est présent si le champ PTYPE ou PLUSPTYPE indique "trame PB" ou
"trame PB améliorée" (voir également les Annexes G et M). Dans le processus de décodage, on
obtient un parametre de quantification QUANT pour chaque macrobloc. Avec les trames PB, le mot
QUANT est utilis€¢ pour les blocs de type P, tandis que pour les blocs de type B, on utilise un
paramétre de quantification différent: BQUANT. Le mot QUANT peut prendre une valeur comprise
entre 1 et 31. Le champ DBQUANT indique la relation entre QUANT et BQUANT selon la
définition du Tableau 6. Dans ce tableau, la barre oblique "/" indique une division par troncature.
Les valeurs de BQUANT vont de 1 a 31; si la valeur de BQUANT, résultant de l'utilisation du
Tableau 6, est supérieure a 31, elle est limitée a 31.

Tableau 6/H.263 — Codes DBQUANT et relations
entre codes QUANT et BQUANT

DBQUANT BQUANT
00 (5 x QUANT)/4
01 (6 X QUANT)/4
10 (7 x QUANT)/4
11 (8 x QUANT)/4

5.1.24 Informations supplémentaires d'insertion (PEI, extra insertion information) (1 bit)

Bit qui, lorsqu'il est mis a "1", signale la présence du champ de données facultatif suivant.
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5.1.25 Informations complémentaires d'amélioration (PSUPP, supplemental enhancement
information) (0/8/16... bits)

Si le champ PEI est mis a "1", il est suivi de 9 bits comprenant 8 bits de données (PSUPP) puis d'un
autre champ PEI pour indiquer si un nouveau champ de 9 bits suit, et ainsi de suite. Les codeurs
doivent utiliser le champ PSUPP selon les indications de 1'Annexe L. Les décodeurs qui ne prennent
pas en charge les capacités étendues décrites a I'Annexe L doivent étre congus de maniere a ignorer
le champ PSUPP si le champ PEI est mis a 1. Ainsi, la compatibilité vers 1'amont sera garantie pour
les capacités étendues de I'Annexe L, de sorte qu'un flux binaire qui utilise les capacités étendues
puisse aussi étre utilisé, sans modification, par les décodeurs qui ne prennent pas en charge ces
capacités.

5.1.26 Bourrage (ESTUF, stuffing) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable, se composant de moins de 8 bits zéro. Les codeurs peuvent
insérer ce mot de code directement avant un mot de code EOS. Les codeurs doivent insérer ce mot
de code selon les besoins afin d'obtenir 'alignement obligatoire par les octets, directement, avant un
mot de code EOSBS. Si le champ ESTUF est présent, son dernier bit doit étre le dernier bit (de plus
faible poids) d'un octet, de maniére que le début du mot de code EOS ou EOSBS soit aligné sur une
limite d'octet. Les décodeurs doivent étre congus de fagon a ignorer le mot ESTUF. Se reporter a
'"Annexe C pour la description du champ EOSBS et de son utilisation.

5.1.27 Fin de séquence (EOS, end of sequence) (22 bits)

Mot de code de 22 bits dont la valeur est 0000 0000 0000 0000 1 11111. II appartient au codeur
d'insérer ou non ce mot de code, qui peut étre aligné sur une limite d'octets. Pour cela, on insére le
mot ESTUF avant le code EOS, de mani¢re que le premier bit du code EOS soit le premier bit (de
plus fort poids) d'un octet. Le champ EOS ne doit pas étre répété, sauf si au moins un code de
déclenchement d'image apparait entre chaque paire de codes EOS.

5.1.28 Bourrage (PSTUF, stuffing) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable composé de moins de 8 bits zéro. Les codeurs doivent insérer ce
mot de code pour l'alignement par les octets du code PSC suivant. Le dernier bit du mot PSTUF
doit étre le dernier bit (de plus faible poids) d'un octet, de mani¢re que le flux binaire vidéo,
comprenant le mot PSTUF, soit un multiple de 8 bits a partir du premier bit du flux binaire H.263.
Les décodeurs doivent étre congus de fagon a ignorer le mot PSTUF.

Si, pour une raison ou une autre, le codeur arréte de coder les images pendant un certain temps et
reprend le codage ensuite, le mot PSTUF doit étre transmis avant 1'arrét du codeur, afin de s'assurer
que les 7 derniers bits (au plus) de I'image précédente seront envoyés avant la reprise du codage.

5.2 Couche des groupes de blocs

Les données de chaque groupe de blocs (GOB) se composent d'un en-téte de groupe suivi des
données correspondant aux macroblocs, selon la structure représentée a la Figure 9. Chaque groupe
de blocs contient une ou plusieurs rangées de macroblocs. Pour le premier groupe de blocs de
chaque image (de numéro 0), aucun en-téte de groupe ne doit €tre transmis. L'en-té€te de tous les
autres groupes GOB peut étre vide, selon la stratégie du codeur. Un décodeur peut signaler au
codeur distant, par des moyens externes comme la Rec. UIT-T H.245, qu'il ne doit émettre que des
en-tétes GOB non vides. Le mot GSTUF peut étre présent lorsque le mot GBSC est présent. Les
champs GN, GFID et GQUANT sont présents lorsque le mot GBSC est présent. Le mot selon GSBI
est présent lorsque le champ CPM a la valeur "1" dans l'en-téte d'image.

[ Gstur | GBsc | 6N | aGsBi | GFiD | GQUANT | données de macrobloc

Figure 9/H.263 — Structure de la couche des groupes de blocs
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5.2.1 Bourrage (GSTUF, stuffing) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable, se composant de moins de 8 bits zéro. Les codeurs peuvent
insérer ce mot de code directement avant un mot GBSC. Si le mot GSTUF est présent, son dernier
bit doit étre le dernier bit (de plus faible poids) d'un octet, de maniere que le début du mot GBSC
soit aligné sur une limite d'octet. Les décodeurs doivent étre congus de fagon a ignorer le
mot GSTUF.

5.2.2 Code de déclenchement d'un groupe de blocs (GBSC, group of block start code)
(17 bits)

Mot de 17 bits dont la valeur est 0000 0000 0000 0000 1. Les codes de déclenchement des groupes
de blocs peuvent étre alignés sur des limites d'octet. Pour cela, on insére le mot GSTUF avant le
code de déclenchement, de maniere que le premier bit du code de déclenchement soit le premier bit
(de plus fort poids) d'un octet.

5.2.3 Numéro de groupe (GN, group number) (5 bits)

Mot de code de longueur fixe de 5 bits qui sont la représentation binaire du numéro de groupe de
blocs. Pour le groupe ayant le numéro 0, l'en-téte GOB (y compris les codes GSTUF, GBSC, GN,
GSBI, GFID et GQUANT) est vide, car le numéro de groupe O est utilisé dans le code de
déclenchement d'image (PSC). Les numéros de groupe 1 a 17 sont utilisés dans les en-tétes GOB
des formats d'image normalisés. Les numéros de groupe 1 a 24 sont utilisés dans les en-tétes GOB
des formats d'image personnalisés. Les numéros de groupe 16 a 28 sont émulés dans l'en-téte de
tranche (voir I'Annexe K), quand CPM = "0", et les numéros de groupe 25 a 27 et 29 sont émulés
dans I'en-téte de tranche (voir I'Annexe K), quand CPM = "1". Le numéro de groupe 31 est utilisé
dans le code EOS, tandis que le numéro de groupe 30 est utilisé dans le code EOSBS.

5.2.4 Indicateur de sous-flux binaire d'un groupe de blocs (GSBI, GOB sub-bitstream
indicator) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits, qui n'est présent que si CPM = "1" dans l'en-téte d'image.
Ce mot de code est la représentation binaire naturelle du numéro de sous-flux binaire pour I'en-téte
de groupe GOB et pour toutes les informations suivantes jusqu'au prochain code de déclenchement
d'image ou de groupe de blocs (voir également 1'Annexe C).

5.2.5 Identificateur de trame GOB (GFID, GOB frame ID) (2 bits)

Mot de longueur fixe de 2 bits, qui doit avoir la méme valeur dans chaque en-téte de groupe GOB
(ou de tranche) d'une image donnée. Par ailleurs, si le mot PTYPE indiqué dans un en-téte d'image
est le méme que pour l'image précédemment transmise, l'identificateur GFID doit avoir la méme
valeur que dans cette image précédente, a condition que le champ PLUSPTYPE ne soit pas présent.
Si cependant le mot PTYPE différe, dans un certain en-téte d'image, du mot PTYPE contenu dans
I'en-téte de 1'image précédemment transmise, la valeur du mot GFID dans cette image doit différer
de la valeur contenue dans 1'image précédente.

Si le champ PLUSPTYPE est présent, la valeur du mot GFID doit étre la méme que pour 1'image
précédente (dans la méme couche) si les champs PTYPE et PLUSPTYPE, ainsi que tous les champs
présents parmi CPFMT, EPAR, CPCFC, SSS, ELNUM, RLNUM, UUI, RPSMF et RPRP restent
les mémes que dans l'image précédente; sinon, le mot GFID doit différer de la valeur contenue dans
I'image précédente.
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5.2.6 Information sur le quantificateur (GQUANT, quantizer information) (5 bits)

Mot de code de longueur fixe de 5 bits qui indique le quantificateur QUANT a utiliser pour la partie
restante de 1'image jusqu'a ce qu'il soit mis a jour par un mot GQUANT ou DQUANT ultérieur. Ce
mot de code est la représentation binaire naturelle des valeurs de quantification (QUANT) qui, leur
pas étant la moitié de 1'échelon de quantification, vont de 1 a 31.

5.3 Couche des macroblocs

Les données de chaque macrobloc comprennent un en-téte de macrobloc suivi des données
correspondant aux blocs. La structure de cette couche est représentée sur la Figure 10. L'indication
de macrobloc codé (COD, coded macroblock indication) n'est présente que dans les images qui ne
sont pas de type "INTRA", pour chaque macrobloc contenu dans ces images. Le code de type de
macrobloc et de structure de bloc codée pour la chrominance (MCBPC) est présent lorsqu'il est
indiqué par le code COD ou lorsque I'image est de type "INTRA". Le code de mode de macrobloc
pour blocs d'images B (MODB) est présent pour les macroblocs de type 0-4 si le champ PTYPE
indique "trame PB". Les codes CBPY, DQUANT, MVD et MVD,_4 sont présents s'ils sont indiqués
par le code MCBPC. Les codes CBPB et MVDB ne sont présents que s'ils sont indiqués par le mot
MODB. Les données de bloc sont présentes lorsqu'elles sont indiquées par les mots MCBPC et
CBPY. Les mots MVD,4 ne sont présents qu'en mode de prédiction avancé (voir I'Annexe F) ou en
mode avec filtre de dégroupage (voir I'Annexe J). Les codes MODB, CBPB et MVDB ne sont
présents qu'en mode de trames PB (voir 1'Annexe G). Pour le codage des symboles en mode
arithmétique syntaxique, voir 1'Annexe E. Pour le codage de la couche des macroblocs dans les
images B, EI et EP, voir I'Annexe O.

COD | MCBPC | MODB | CBPB | CBPY | DQUANT | MVD | MVD, | MVD3 | MVD4 | MVDB | données
de bloc

Figure 10/H.263 — Structure de la couche des macroblocs

5.3.1 Indication de macrobloc codé (COD, coded macroblock indication) (1 bit)

Bit qui, lorsqu'il est mis a "0", signale que le macrobloc est codé. S'il est mis a "1", aucune autre
information n'est transmise pour ce macrobloc; dans ce cas, le décodeur doit traiter le macrobloc
comme un macrobloc de type INTER avec un vecteur cinétique, pour l'ensemble du macrobloc, de
valeur nulle et sans données de coefficient. Le bit COD n'est présent que dans les images qui ne
sont pas du type "INTRA", pour chaque macrobloc de ces images.

NOTE — En mode de prédiction avancé (voir I'Annexe F), la compensation de mouvement par superposition
de blocs est également effectuée si COD est mis a "1"; de méme, dans le mode avec filtre de dégroupage

(voir I'Annexe J), le filtre de dégroupage peut également avoir une incidence sur la valeur de certains pixels
des macroblocs dont le champ COD est mis a "1".

5.3.2 Type de macrobloc et structure de bloc codée pour la chrominance (MCBPC,
macroblock type & coded block pattern for chrominance) (longueur variable)

Le mot de code MCBPC, de longueur variable, renseigne sur le type de macrobloc et sur la
structure de bloc codée pour la chrominance. Les codes correspondant au champ MCBPC sont
donnés aux Tableaux 7 et 8. Le champ MCBPC est toujours inclus dans les macroblocs codés.
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Tableau 7/H.263 — Table des codes de longueur variable (VLC) pour
le mot MCBPC (images de type I)

Index mgyclr’slﬁf)c CBPC (56) N"“l‘)';’t? de Code
0 3 00 1 1
1 3 01 3 001
2 3 10 3 010
3 3 11 3 011
4 4 00 4 0001
5 4 01 6 0000 01
6 4 10 6 0000 10
7 4 11 6 0000 11
8 bourrage — 9 0000 0000 1

Tableau 8/H.263 — Table des codes de longueur variable (VLC) pour
le mot MCBPC (images de type P)

Type de

Index macrobloc CBPC (56) Nombre de bits Code
0 0 00 1 1
1 0 01 4 0011
2 0 10 4 0010
3 0 11 6 0001 01
4 1 00 3 011
5 1 01 7 0000 111
6 1 10 7 0000 110
7 1 11 9 0000 0010 1
8 2 00 3 010
9 2 01 7 0000 101
10 2 10 7 0000 100
11 2 11 8 0000 0101
12 3 00 5 0001 1
13 3 01 8 0000 0100
14 3 10 8 0000 0011
15 3 11 7 0000011
16 4 00 6 0001 00
17 4 01 9 0000 0010 0
18 4 10 9 0000 0001 1
19 4 11 9 0000 0001 O
20 bourrage - 9 0000 0000 1
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Tableau 8/H.263 — Table des codes de longueur variable (VLC) pour
le mot MCBPC (images de type P)

Index m];)éfte)l:f)c CBPC (56) Nombre de bits Code
21 5 00 11 0000 0000 010
22 5 01 13 0000 0000 0110 0
23 5 10 13 0000 0000 0111 0
24 5 11 13 0000 0000 0111 1

Un mot de code additionnel est donné dans les tableaux aux fins de bourrage. Ce mot de code
devrait étre ignoré par les décodeurs. Si une trame PB améliorée est indiquée par les bits 1-3 du
champ MPPTYPE et si un format de source personnalisé est indiqué dans les bits 1-3 du champ
OPPTYPE, le champ MBA ne doit pas indiquer de bourrage avant le premier macrobloc de l'image
(afin d'empécher I'émulation de code de déclenchement).

NOTE - Les décodeurs doivent étre congus de fagon a permettre au type de macrobloc d'indiquer le bourrage
juste avant I'emplacement d'une image, d'un groupe GOB ou d'un code de déclenchement de tranche dans le
flux binaire. Toutefois, les codeurs ne doivent pas utiliser le bourrage de couche des macroblocs de cette
maniére (en ce qui concerne l'interfonctionnement avec les décodeurs qui ont pu étre congus auparavant, la
nécessité pour les décodeurs de prendre en charge cette fonction a été précisée).

Le type de macrobloc renseigne sur le macrobloc et sur les ¢léments de données qui sont présents.
Les types de macrobloc et les éléments inclus sont indiqués dans les Tableaux 9 et 10. Le
macrobloc de type 5 (index 21-24 du Tableau 8) ne doit pas étre présent, sauf si un champ PTYPE
¢tendu (PLUSPTYPE) est présent dans I'en-téte d'image et si soit le mode de prédiction avancé
(voir 1'Annexe F), soit le mode avec filtre de dégroupage (voir I'Annexe J) est utilisé, et il ne doit
pas étre présent pour le premier macrobloc d'une image. De plus, les codeurs ne doivent pas
permettre a un code MCBPC correspondant a un macrobloc du type 5 de suivre immédiatement sept
zéros consécutifs dans le flux binaire (ce qui pourrait se produire a cause de certains codes
INTRADC donnés, suivis par COD = 0), afin d'empécher 1'émulation du code de déclenchement.
Au besoin, les codes des macroblocs du type 5 peuvent étre précédés de bits de bourrage afin de
répondre a cette exigence (pour les macroblocs autres que le premier d'une image).

Tableau 9/H.263 — Types de macroblocs et éléments de données inclus pour images normales

d,gl‘;ege mj;yc‘r’;’:lzc Nom COD | MCBPC | CBPY | DQUANT | MVD | MVD,,
INTER non codé - X
INTER 0 INTER X X X X
INTER 1 INTER+Q X X X X X
INTER 2 INTER4V X X X X X
INTER 3 INTRA X X X
INTER 4 INTRA+Q X X X X
INTER 5 INTER4V+Q X X X X X X
INTER bourrage - X X
INTRA 3 INTRA X X
INTRA 4 INTRA+Q X X X
INTRA bourrage - X
NOTE — La croix "X" indique que I'élément est présent dans le macrobloc.
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Tableau 10/H.263 — Types de macroblocs et éléments de données inclus pour trames PB

d,ﬁ‘;‘z’ge m];yc‘r’stﬁzc Nom |COD|MCBPC |MODB |CBPY | CBPB |DQUANT |MVD|MVDB MVD,_4
INTER non - X

codé
INTER 0 INTER X X X X | X X | &
INTER 1 INTER+Q | X X X X | (X X X | X
INTER 2 INTER4V | X X X X | X X | & | X
INTER 3 INTRA X X X X | X X | &
INTER 4 INTRA+Q | X X X X | (X X X | &
INTER 5 INTER4V+Q | X X X X | (X X X | & | X
INTER | bourrage — X X

NOTE 1 - La croix "X" indique que I'élément est présent dans le macrobloc.
NOTE 2 — Les codes CBPB et MVDB ne sont présents que s'ils sont indiqués par le champ MODB.

NOTE 3 — Les blocs de type B sont toujours codés en mode INTER, méme si le type de macrobloc du macrobloc de
trames PB indique INTRA.

La structure de bloc codée pour la chrominance (CBPC) indique qu'il s'agit de blocs Cg et/ou Cg
lorsque au moins un coefficient de transformée non INTRADC (INTRADC étant le coefficient dc
des blocs INTRA, voir § 5.4.1) est transmis, sauf si le mode facultatif de codage INTRA avancé est
utilisé. Si un coefficient non INTRADC quelconque est présent pour le bloc N avec N =5 et 6, on a
CBPCy = 1; sinon, CBPCyx = 0, dans la structure de bloc codée. Si le mode de codage INTRA
avancé est utilis¢, 'utilisation est la méme, mais le coefficient INTRADC est indiqué de la méme
manicre que les autres coefficients (voir 'Annexe I). La numérotation des blocs est indiquée dans la
Figure 5. Lorsque le mot MCBPC a la valeur "bourrage", la partie restante de la couche des
macroblocs est sautée. Dans ce cas, la valeur COD =0 précédente ne vise aucun macrobloc
particulier, codé ou non codé¢; le numéro de macrobloc n'est donc pas augmenté. Pour les images P,
les bourrages multiples sont effectués par des séries multiples de valeurs COD 0 et
MCBPC = bourrage. Voir les Tableaux 7 et 8.

5.3.3 Mode de macrobloc pour blocs d'images B (MODB, macroblock mode for B-blocks)

(longueur variable)

Le champ MODB est présent pour les macroblocs de type 0-4 si le champ PTYPE indique
"trame PB" et est un mot de code de longueur variable indiquant si le mot CBPB est présent
(c'est-a-dire que des coefficients d'image B sont transmis pour ce macrobloc) et/ou si le mot MVDB
est présent. Le Tableau 11 définit les mots de code pour le champ MODB. Ce champ MODB est
cod¢ différemment pour les trames PB améliorées, comme l'indique I'Annexe M.

Tableau 11/H.263 — Table des codes de longueur variable (VLC) pour le mot MODB

Index CBPB MVDB Nombre de bits Code
0 1 0
1 X 2 10
2 X X 2 11
NOTE - La croix "X" indique que 1'élément est présent dans le macrobloc.
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5.3.4 Structure de bloc codée pour blocs d'images B (CBPB, coded block pattern for
B-blocks) (6 bits)

Le code de structure CBPB n'est présent qu'en mode de trames PB, s'il a ét¢ indiqué par le code
MODB. CBPBy = 1 si un coefficient quelconque est présent pour le bloc N d'images B. Sinon
CBPBy\ = 0, pour chaque bit du mot CBPBy dans la structure de bloc codée. La numérotation des
blocs est indiquée dans la Figure 5, le bit le plus a gauche du mot CBPB correspondant au bloc
numéro 1.

5.3.5 Structure de bloc codée pour la luminance (CBPY, coded block pattern for luminance)
(longueur variable)

Mot de code de longueur variable contenant un numéro de structure désignant les blocs de
luminance (Y) contenus dans le macrobloc pour lesquels au moins un coefficient de transformée
non INTRADC (INTRADC étant le coefficient dc de transformée de blocs INTRA, voir § 5.4.1) est
transmis, sauf si le mode de codage INTRA avancé est utilis€. Si le mode de codage INTRA avancé
est utilisé, le coefficient INTRADC est indiqué de la méme maniére que les autres coefficients (voir
I'Annexe I).

CBPYy = 1 si un coefficient non INTRADC quelconque est présent pour le bloc N. Sinon
CBPYyx = 0, pour chaque bit CBPY\ dans la structure de bloc codée. La numérotation des blocs est
indiquée dans la Figure 5, le bit le plus & gauche du mot CBPY correspondant au bloc numéro 1.
Pour une certaine structure CBPYY, différents mots de code sont utilisés pour les macroblocs
INTER et INTRA, comme indiqué dans le Tableau 12.

Tableau 12/H.263 — Table des codes de longueur variable pour CBPY

Index | CBPYUNTRA) | CBPY(INTER) | Nombre de Code
(12, 34) (12, 34) bits
0 00 11 4 0011
00 11
1 00 11 5 0010 1
01 10
2 00 11 5 0010 0
10 01
3 00 11 4 1001
11 00
4 01 10 5 0001 1
00 11
5 01 10 4 0111
01 10
6 01 10 6 0000 10
10 01
7 01 10 4 1011
11 00
8 10 01 5 0001 0
00 11
9 10 01 6 0000 11
01 10
10 10 01 4 0101
10 01
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Tableau 12/H.263 — Table des codes de longueur variable pour CBPY

Index | CBPYUNTRA) | CBPY(INTER) | Nombre de Code
(12, 34) (12, 34) bits
11 10 01 4 1010
11 00
12 11 00 4 0100
00 11
13 11 00 4 1000
01 10
14 11 00 4 0110
10 01
15 11 00 2 11
11 00

5.3.6 Informations sur le quantificateur (DQUANT, quantizer information)
(2 bits/longueur variable)

Si le mode de quantification modifié n'est pas utilisé, le mot de code DQUANT a 2 bits définit un
changement de l'information QUANT. Le Tableau 13 indique les valeurs différentielles pour les
différents mots de code. Les valeurs de QUANT vont de 1 a 31; si la valeur de QUANT est
inférieure a 1 ou supérieure a 31 apres addition de la valeur différentielle, elle est limitée a 1 ou a 31
selon le cas. Si le mode de quantification modifié¢ est utilisé, le mot de code DQUANT est de
longueur variable, tel que défini dans I'Annexe T.

Tableau 13/H.263 — Codes DQUANT et valeurs différentielles pour QUANT

Index Valeur différentielle DQUANT
0 -1 00
1 -2 01
2 1 10
3 2 11

5.3.7 Données de vecteur cinétique (MVD, motion vector data) (longueur variable)

Le champ MVD est inclus pour tous les macroblocs INTER (ainsi que pour les macroblocs INTRA
en mode "trames PB"). Il se compose d'un mot de code de longueur variable pour la composante
horizontale, suivi d'un mot de code de longueur variable pour la composante verticale. Les codes de
longueur variable sont indiqués dans le Tableau 14. Si le mode de codage par vecteurs cinétiques
non restreints est utilisé et si le champ PLUSPTYPE est présent, les vecteurs cinétiques sont codés
en utilisant le Tableau D.3 au lieu du Tableau 14 (voir I'Annexe D).
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Tableau 14/H.263 — Table des codes de longueur variable pour MVD

Index Différc?nces Noml.)re de Codes
vectorielles bits

0 -16 16 13 0000 0000 0010 1
1 —15,5 16,5 13 0000 0000 0011 1
2 -15 17 12 0000 0000 0101
3 -14,5 17,5 12 0000 0000 0111
4 -14 18 12 0000 0000 1001
5 —13,5 18,5 12 0000 0000 1011
6 -13 19 12 0000 0000 1101
7 -12,5 19,5 12 0000 0000 1111
8 -12 20 11 0000 0001 001
9 -11,5 20,5 11 0000 0001 011
10 -11 21 11 0000 0001 101
11 -10,5 21,5 11 0000 0001 111
12 -10 22 11 0000 0010 001
13 -9,5 22,5 11 0000 0010 011
14 -9 23 11 0000 0010 101
15 -8.,5 23,5 11 0000 0010 111
16 -8 24 11 0000 0011 001
17 -7,5 24,5 11 0000 0011 011
18 -7 25 11 0000 0011 101
19 -6,5 25,5 11 0000 0011 111
20 -6 26 11 0000 0100 001
21 -5.5 26,5 11 0000 0100 011
22 -5 27 10 0000 0100 11
23 -4,5 27,5 10 0000 0101 01
24 —4 28 10 0000 0101 11
25 -3,5 28,5 8 00000111
26 -3 29 8 0000 1001
27 -2.,5 29,5 8 0000 1011
28 -2 30 7 0000 111
29 -1,5 30,5 5 00011
30 -1 31 4 0011
31 —0,5 31,5 3 011
32 0 1 1
33 0,5 -31,5 3 010
34 1 =31 4 0010
35 1,5 -30,5 5 00010
36 2 =30 7 0000 110
37 2,5 -29.,5 8 0000 1010
38 3 -29 8 0000 1000
39 3,5 -28.5 8 0000 0110
40 4 -28 10 0000 0101 10
41 4.5 -27,5 10 0000 0101 00
42 5 27 10 0000 0100 10
43 5,5 -26,5 11 0000 0100 010
44 6 -26 11 0000 0100 000
45 6,5 -25,5 11 0000 0011 110
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Tableau 14/H.263 — Table des codes de longueur variable pour MVD

Index Diffén?nces Noml.)re de Codes
vectorielles bits

46 7 =25 11 0000 0011 100
47 7,5 -24.,5 11 0000 0011 010
48 8 -24 11 0000 0011 000
49 8,5 -23.,5 11 0000 0010 110
50 9 -23 11 0000 0010 100
51 9,5 22,5 11 0000 0010 010
52 10 -22 11 0000 0010 000
53 10,5 -21,5 11 0000 0001 110
54 11 21 11 0000 0001 100
55 11,5 —20,5 11 0000 0001 010
56 12 -20 11 0000 0001 000
57 12,5 -19.,5 12 0000 0000 1110
58 13 -19 12 0000 0000 1100
59 13,5 —18,5 12 0000 0000 1010
60 14 -18 12 0000 0000 1000
61 14,5 -17,5 12 0000 0000 0110
62 15 -17 12 0000 0000 0100
63 15,5 -16,5 13 0000 0000 0011 0

5.3.8 Données de vecteur cinétique (MVD,.4, motion vector data) (longueur variable)

Les trois mots de code MVD,_4 sont inclus si cela est indiqué par les champs PTYPE et MCBPC. Ils
consistent chacun en un mot de code de longueur variable pour la composante horizontale, suivi
d'un mot de code de longueur variable pour la composante verticale de chaque vecteur. Les codes
de longueur variable sont indiqués dans le Tableau 14. Les mots MVD,.4 ne sont présents que dans
le mode de prédiction avancé (voir I'Annexe F) ou dans le mode avec filtre de dégroupage (voir
I'Annexe J).

5.3.9 Données de vecteur cinétique pour macrobloc de type B (MVDB, motion vector data
for B-macroblock) (longueur variable)

Le mot de code MVDB n'est présent qu'en mode de trames PB ou de trames PB amélioré si cela est
indiqué par le champ MODB. Il consiste en un mot de code de longueur variable pour la
composante horizontale, suivi d'un mot de code de longueur variable pour la composante verticale
de chaque vecteur. Les codes de longueur variable sont indiquées dans le Tableau 14. Pour
l'utilisation des mots MVDB, voir les Annexes G et M.

5.4 Couche des blocs

En dehors du mode de trames PB, un macrobloc se compose de quatre blocs de luminance et d'un
bloc de chacun des deux types de blocs de différence de couleur (voir la Figure 5). La structure de
la couche des blocs est représentée a la Figure 11. Le coefficient INTRADC est présent pour chaque
bloc du macrobloc si le champ MCBPC indique que le macrobloc est du type 3 ou 4 (voir les
Tableaux 7 et 8). Le coefficient TCOEF est présent s'il a été indiqué par MCBPC ou par CBPY.

En mode de trames PB, un macrobloc se compose de douze blocs. Les données pour les six blocs P
sont transmises d'abord, comme en mode H.263 par défaut, suivies des données pour les six blocs
B. Le coefficient INTRADC est présent pour chaque bloc P du macrobloc si le champ MCBPC
indique que le macrobloc est du type 3 ou 4 (voir les Tableaux 7 et 8). Le coefficient INTRADC

44 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)



n'est pas présent pour les blocs B. Le mot TCOEF est présent pour les blocs P s'il a été indiqué par
MCBPC ou CBPY. Le mot TCOEF est présent pour les blocs B s'il a été indiqué par CBPB.

Pour le codage des symboles en mode arithmétique syntaxique, voir 'Annexe E.

[ iNTRADC | TCOEF |

Figure 11/H.263 — Structure de la couche des blocs

5.4.1 Coefficient DC pour les blocs INTRA (INTRADC, DC coefficient for INTRA blocks)
(8 bits)

Mot de code de 8 bits. Le code 0000 0000 n'est pas utilisé. Le code 1000 0000 n'est pas utilisé, le
niveau de reconstruction de 1024 étant codé comme étant 1111 1111 (voir le Tableau 15).

Tableau 15/H.263 — Niveaux de reconstruction pour
coefficient DC en mode INTRA

Niveau de
Code de longueur .
Index reconstruction avant
fixe ..
transformation inverse
0 0000 0001 (1) 8
1 0000 0010 (2) 16
2 0000 0011 (3) 24
126 01111111 (127) 1016
127 1111 1111 (255) 1024
128 1000 0001 (129) 1032
252 1111 1101 (253) 2024
253 1111 1110 (254) 2032

5.4.2 Coefficient de transformée (TCOEF, transform coefficient) (longueur variable)

Les événements (EVENT) les plus fréquents sont codés avec les codes de longueur variable
indiquées dans le Tableau 16. Le dernier bit "s" indique le signe du niveau: "0" pour positif et "1"
pour négatif.

Un événement (EVENT) est une combinaison d'une derniere indication de coefficient non égal a
zéro (LAST; "0": il y a encore des coefficients non nuls dans ce bloc; "1": ce coefficient non nul est
le dernier dans ce bloc), du nombre de zéros successifs qui précédent le coefficient codé (RUN) et
de la valeur non nulle du coefficient codé (LEVEL).

Les autres combinaisons des ¢léments (LAST, RUN, LEVEL) sont codées sur un mot de 22 bits
compos¢ de 7 bits d'échappement (ESCAPE), 1 bit LAST, 6 bits RUN et 8 bits LEVEL.
L'utilisation de ce mot de 22 bits pour le codage des combinaisons énumérées dans le Tableau 16
n'est pas interdite. Pour 1'octet LEVEL, le code 0000 0000 est interdit, et le code 1000 0000 est
interdit & moins que le mode de quantification modifié soit utilisé (voir I'Annexe T). Le Tableau 17
indique les codes pour RUN et LEVEL.
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Tableau 16/H.263 — Table des codes de longueur variable pour le mot TCOEF

INDEX LAST RUN |[LEVEL| BITS CODE VLC
0 0 0 1 3 10s
1 0 0 2 5 1111s
2 0 0 3 7 0101 01s
3 0 0 4 8 0010 111s
4 0 0 5 9 0001 1111s
5 0 0 6 10 0001 0010 1s
6 0 0 7 10 0001 0010 Os
7 0 0 8 11 0000 1000 01s
8 0 0 9 11 0000 1000 00s
9 0 0 10 12 0000 0000 111s
10 0 0 11 12 0000 0000 110s
11 0 0 12 12 0000 0100 000s
12 0 1 1 4 110s
13 0 1 2 7 0101 00s
14 0 1 3 9 0001 1110s
15 0 1 4 11 00000011 11s
16 0 1 5 12 0000 0100 001s
17 0 1 6 13 0000 0101 0000s
18 0 2 1 5 1110s
19 0 2 2 9 0001 1101s
20 0 2 3 11 0000 0011 10s
21 0 2 4 13 0000 0101 0001s
22 0 3 1 6 0110 1s
23 0 3 2 10 0001 0001 1s
24 0 3 3 11 0000 0011 01s
25 0 4 1 6 0110 0s
26 0 4 2 10 0001 0001 Os
27 0 4 3 13 0000 0101 0010s
28 0 5 1 6 0101 1s
29 0 5 2 11 0000 0011 00s
30 0 5 3 13 0000 0101 0011s
31 0 6 1 7 0100 11s
32 0 6 2 11 0000 0010 11s
33 0 6 3 13 0000 0101 0100s
34 0 7 1 7 0100 10s
35 0 7 2 11 0000 0010 10s
36 0 8 1 7 0100 01s
37 0 8 2 11 0000 0010 O1s
38 0 9 1 7 0100 00s
39 0 9 2 11 0000 0010 00s
40 0 10 1 8 0010 110s
41 0 10 2 13 0000 0101 0101s
42 0 11 1 8 0010 101s
43 0 12 1 8 0010 100s
44 0 13 1 9 0001 1100s
45 0 14 1 9 0001 1011s
46 0 15 1 10 0001 0000 1s
47 0 16 1 10 0001 0000 Os
48 0 17 1 10 0000 1111 1s

46

Rec. UIT-T H.263 (01/2005)




Tableau 16/H.263 — Table des codes de longueur variable pour le mot TCOEF

INDEX LAST RUN |[LEVEL| BITS CODE VLC
49 0 18 1 10 0000 1111 Os
50 0 19 1 10 00001110 1s
51 0 20 1 10 0000 1110 Os
52 0 21 1 10 00001101 1s
53 0 22 1 10 0000 1101 Os
54 0 23 1 12 0000 0100 010s
55 0 24 1 12 0000 0100 011s
56 0 25 1 13 0000 0101 0110s
57 0 26 1 13 0000 0101 0111s
58 1 0 1 5 0111s
59 1 0 2 10 0000 1100 1s
60 1 0 3 12 0000 0000 101s
61 1 1 1 7 0011 11s
62 1 1 2 12 0000 0000 100s
63 1 2 1 7 0011 10s
64 1 3 1 7 0011 01s
65 1 4 1 7 0011 00s
66 1 5 1 8 0010 011s
67 1 6 1 8 0010 010s
68 1 7 1 8 0010 001s
69 1 8 1 8 0010 000s
70 1 9 1 9 0001 1010s
71 1 10 1 9 0001 1001s
72 1 11 1 9 0001 1000s
73 1 12 1 9 0001 0111s
74 1 13 1 9 0001 0110s
75 1 14 1 9 0001 0101s
76 1 15 1 9 0001 0100s
77 1 16 1 9 0001 0011s
78 1 17 1 10 0000 1100 Os
79 1 18 1 10 0000 1011 1s
80 1 19 1 10 0000 1011 Os
81 1 20 1 10 0000 1010 1s
82 1 21 1 10 0000 1010 Os
83 1 22 1 10 0000 1001 1s
84 1 23 1 10 0000 1001 Os
85 1 24 1 10 0000 1000 1s
86 1 25 1 11 0000 0001 11s
87 1 26 1 11 0000 0001 10s
88 1 27 1 11 0000 0001 O1s
89 1 28 1 11 0000 0001 00s
90 1 29 1 12 0000 0100 100s
91 1 30 1 12 0000 0100 101s
92 1 31 1 12 0000 0100 110s
93 1 32 1 12 0000 0100 111s
94 1 33 1 13 0000 0101 1000s
95 1 34 1 13 0000 0101 1001s
96 1 35 1 13 0000 0101 1010s
97 1 36 1 13 0000 0101 1011s
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Tableau 16/H.263 — Table des codes de longueur variable pour le mot TCOEF

INDEX LAST RUN |[LEVEL| BITS CODE VLC
98 1 37 1 13 0000 0101 1100s
99 1 38 1 13 0000 0101 1101s
100 1 39 1 13 0000 0101 1110s
101 1 40 1 13 00000101 1111s
102 ECHAPPEMENT 7 0000011

Tableau 17/H.263 — Table des codes de longueur fixe pour les longueurs (RUN)
et les amplitudes (LEVEL)

Index Run Code Index Level Code
0 0 000 000 — —128 voir le texte
1 1 000 001 0 -127 1000 0001
2 2 000 010
125 -2 11111110
126 -1 1111 1111
63 63 111111 — 0 interdit
127 1 0000 0001
128 2 0000 0010
253 127 01111111
6 Processus de décodage
6.1 Compensation de mouvement

Le présent sous-paragraphe décrit la compensation de mouvement pour le mode de prédiction par
défaut de la présente Recommandation. On trouvera a 1'Annexe D une description de la
compensation de mouvement en mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints. On trouvera
a I'Annexe F une description de la compensation de mouvement en mode de prédiction avancé.
Pour une description de la compensation de mouvement dans le mode de rafraichissement a
résolution réduite, se reporter a I'Annexe Q.

6.1.1

Le vecteur de macrobloc s'obtient par addition des prédicteurs aux différences vectorielles
indiquées par le mot MVD (voir les Tableaux 14 et D.3). On trouvera a I'Annexe F une description
du codage différentiel avec quatre vecteurs par macrobloc. Dans le cas de vecteur unique par
macrobloc, les prédicteurs pouvant étre pris en compte pour le codage différentiel sont extraits de
trois macroblocs adjacents, comme indiqué sur la Figure 12. Les prédicteurs sont calculés
séparément pour les composantes horizontale et verticale.

Vecteurs cinétiques différentiels

Dans les cas particuliers des bords du groupe de blocs, de la tranche ou de I'image en cours, les
régles décisionnelles suivantes sont appliquées, en ordre croissant:

1) le prédicteur candidat est mis a zéro lorsque le macrobloc correspondant a été codé en mode
INTRA (s'il n'est pas en mode de trames PB avec prédiction bidirectionnelle) ou n'a pas été
codé (COD =1);
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2) le prédicteur candidat MV1 est mis a zéro si le macrobloc correspondant est a I'extérieur de
I'image ou de la tranche (du c6té gauche);

3) puis les prédicteurs candidats MV2 et MV3 sont mis a la valeur de MV1 si les macroblocs
correspondants sont a I'extérieur (en haut) de l'image ou a l'extérieur du groupe GOB (en
haut) si I'en-téte du groupe de blocs en cours n'est pas vide; ou en dehors de la tranche, en
mode structuré par tranches;

4) puis le prédicteur candidat MV3 est mis a zéro si le macrobloc correspondant est a
l'extérieur (a droite) de 1'image.

Pour chaque composante, le prédicteur est la valeur médiane des trois prédicteurs candidats pour
cette composante.

MV2[MV3
MV1|MV
| |
| |
| |
MV2[MV3 MV1| MV1 MV2|(0,0)
(0,0) | MV MV1| MV MV1| MV

|
| |
! T1602810-97

““““ limite d'image ou de groupe GOB
MV vecteur cinétique en cours (current motion vector)
MV1  vecteur cinétique précédent (previous motion vector)
MV2  vecteur cinétique supérieur (above motion vector)
MV3  vecteur cinétique supérieur droit (above right motion vector)

Figure 12/H.263 — Prédiction des vecteurs cinétiques

On tire parti du fait que I'é¢tendue des valeurs des composantes vectorielles cinétiques est bornée.
Chaque mot de code a longueur variable pour données MVD représente une paire de valeurs
différentielles. Une seule de ces paires fournira une composante vectorielle de macrobloc
s'inscrivant dans la gamme permise [-16, 15,5]. Une valeur positive de la composante horizontale
ou verticale du vecteur cinétique signifie que la prédiction est formée a partir de pixels de l'image
précédente, spatialement situés a droite ou au-dessous des pixels en cours de prédiction. Si le mode
de codage par vecteurs cinétiques non restreints est utilisé (voir I'Annexe D), le décodage des
vecteurs cinétiques doit se faire selon les indications de D.2.

Le vecteur cinétique est utilisé pour tous les pixels des quatre blocs de luminance contenus dans le
macrobloc. Pour calculer les vecteurs cinétiques des deux blocs de chrominance, on divise par deux
les valeurs constituantes du vecteur de macrobloc, en raison du format inférieur de la chrominance.
Les valeurs constituantes des vecteurs résultants, de résolution au quart de pixel pres, sont
modifiées pour s'approcher de la plus proche position du demi-pixel, comme indiqué dans le
Tableau 18.

Tableau 18/H.263 — Modification des composantes vectorielles de chrominance
en résolution au quart de pixel

Position au quart de pixel prés 0 1/4 172 3/4 1
Position résultante 0 172 172 172 1
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6.1.2 Interpolation pour la prédiction en fraction de pixel

On détermine les valeurs des demi-pixels en utilisant une interpolation bilinéaire comme décrit dans
la Figure 13. Une barre oblique "/" indique une division par troncature.

La valeur du champ RCONTROL est égale a la valeur du bit du type d'arrondissement (RTYPE)
(bit 6) du champ MPPTYPE (voir § 5.1.4.3), quand le champ de format de source (bits 6-8) du
champ PTYPE indique "PTYPE étendu". Sinon, le champ RCONTROL a une valeur implicite de 0.
Quelle que soit la valeur du bit RTYPE, la valeur du champ RCONTROL est égale a 0 pour la
partie B des trames PB améliorées (voir I'Annexe M).

A B
X O X
a b
O O
c d
X X
C D

T1602820-97

X

position en pixel entier

O position en demi-pixel

a=A

b=(A+B+1-RCONTROL)/2
¢c=(A+C+1-RCONTROL)/2
d=(A+B+C+D+2-RCONTROL)/4

Figure 13/H.263 — Prédiction au demi-pixel preés par interpolation bilinéaire

6.2 Décodage des coefficients

6.2.1 Quantification inverse

Le processus de quantification inverse est décrit dans le présent sous-paragraphe, sauf pour le cas
ou le mode facultatif de codage INTRA avancé est utilis¢ (voir I'Annexe I). St LEVEL = "0", le
niveau de reconstruction REC = "0". Le niveau de reconstruction du coefficient INTRADC est
donné par le Tableau 15. Les niveaux de reconstruction de tous les coefficients non nuls autres que
le coefficient INTRADC sont donnés par les formules suivantes:

IREC| = QUANT - (2 - [LEVEL| + 1) si QUANT = "impair"
IREC|= QUANT - (2 - [LEVEL|+ 1)~ 1  si QUANT = "pair"

On notera que ce processus ¢limine les nombres de valeur paire. On a constaté que cela empéchait
l'accumulation d'erreurs dues a une désadaptation de la transformée inverse (IDCT, inverse discrete
cosine transform). Apres calcul de la valeur |REC|, on ajoute son signe pour obtenir la grandeur
REC, soit: REC = sign(LEVEL) - |REC|

Le terme sign(LEVEL) est donné par le dernier bit du code de coefficient TCOEF (voir le
Tableau 16) ou par le Tableau 17.

6.2.2 Ecrétage des niveaux de reconstruction

Aprés quantification inverse, les niveaux de reconstruction de tous les coefficients autres que le
coefficient INTRADC sont écrétés a la gamme de —2048 a 2047.
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6.2.3 Positionnement en zigzag

Les coefficients quantifiés de la transformée sont rangés en blocs de 8 X 8 ¢léments, conformément
a la séquence indiquée dans la Figure 14, sauf si le mode facultatif de codage INTRA avancé est
utilisé (voir I'Annexe I). Le coefficient 1 est le coefficient dc.

1 2 6 7 15 16 28 29

14 17 27 30 43
4 9 13 18 26 31 42 44
10 12 19 25 32 41 45 54
11 20 24 33 40 46 53 55
21 23 34 39 47 52 56 61
22 35 38 48 51 57 60 62
36 37 49 50 58 59 63 64

Figure 14/H.263 — Positionnement en zigzag des coefficients
quantifiés de la transformée

6.2.4 Transformation inverse

Apres quantification inverse et positionnement en zigzag des coefficients, on applique aux blocs de
8 x 8 ¢éléments résultants une transformation inverse en cosinus discret a deux dimensions
séparables, a 8 X 8 coefficients. Le résultat de la transformation inverse va de —256 a +255 apres
écrétage pour étre codé avec 9 bits. La fonction de transfert de la transformée inverse est donnée par
I'équation suivante:

1 7 7

f(x,J’) =7 Z z C(u)C(v)F(u,v) cos{n(2x +1) %} cos[n(2y + 1)%}

4 u=0 v=0
avec u,v,x,y=0,1,2,..,7
ou:
x, y = coordonnées spatiales dans le domaine des pixels;

u, v = coordonnées dans le domaine de la transformée;
Cu) = 1/~42 pour u =0, sinon C(u) = 1;
C(v) = 1/~/2 pour v =0, sinon C(v) = 1.

NOTE — A l'intérieur du bloc en cours de transformation, les coordonnées x = 0 et y = 0 se rapportent au
pixel situé, respectivement, le plus pres des bords gauche et supérieur de 1'image.

Les procédures arithmétiques permettant de calculer la transformée inverse ne sont pas définies
mais il convient qu'elles satisfassent a la tolérance d'erreur spécifiée dans I'Annexe A.

6.3 Reconstruction des blocs

6.3.1 Sommation

Apreés compensation du mouvement et décodage des coefficients (y compris la transformation
inverse), un processus de reconstruction est appliqué a chaque bloc de luminance et de
chrominance. Pour les blocs INTRA, la reconstruction équivaut au résultat de la transformation
inverse. Pour les blocs de type INTER, la reconstruction est effectuée par sommation de la
prédiction et du résultat de la transformation inverse. Cette sommation est effectuée au niveau des
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pixels. Pour la sommation en mode de rafraichissement a résolution réduite, se reporter a
I'Annexe Q.

6.3.2 Ecrétage

Pour empécher que la distorsion d'amplitude des coefficients de la transformée, due a Ia
quantification, ne provoque un débordement arithmétique dans les circuits en boucle du codeur et
du décodeur, des fonctions d'écrétage y sont insérées. L'écréteur intervient apreés la sommation de la
prédiction et de l'erreur de prédiction aprés reconstruction. Il prend en compte les valeurs
résultantes de pixel inférieures a 0 ou supérieures a 255, qui sont respectivement ramenées a 0 et
a255.

Annexe A
Spécification de la précision de la transformée inverse

A.l Générer des valeurs de pixels enticres aléatoires allant de —L a +H, selon le générateur de
nombres aléatoires ci-dessous (version C). Disposer en blocs de 8 x 8. Des ensembles de données
de 10 000 blocs chacun doivent étre générés pour (L =256, H=255), (L=H=15) et (L = H = 300).

A2 Pour chaque bloc de 8 x 8, effectuer une transformée en cosinus discréte directe,
orthonormale séparable, avec multiplication matricielle, en virgule flottante sur au moins 64 bits
conformément a la fonction de transfert suivante:

7

Fluv) = %C(u) C(v)é > f(x.y) cos[n(Zx + 1)%} cos{n(2 v+ 1)L}

= 16

avecu, v,x,y=0,1,2,...,7
ou:
x,y = coordonnées spatiales dans le domaine des pixels;

u, v = coordonnées dans le domaine de la transformée;
C(u) = 1/42 pour u = 0; sinon C(u) = 1;
Clv) = 1/~42 pour v = 0; sinon C(v) = 1.

A3 Pour chaque bloc, arrondir les 64 coefficients de la transformée ainsi obtenus a la valeur

entiere la plus proche. Tronquer les valeurs a la gamme [-2048 a +2047]. On obtient ainsi des
données d'entrée a 12 bits pour la transformée inverse.

A4 Pour chaque bloc de 8 x 8 données a 12 bits produit en A.3, effectuer une transformée
discrete inverse (IDCT) en cosinus, orthonormale, séparable, avec multiplication matricielle, en
virgule flottante sur au moins 64 bits. Arrondir les valeurs ainsi obtenues au nombre entier le plus
proche, et les tronquer a la gamme [-256 a +255]. Ces blocs de 8 X 8 éléments constituent les
données de sortie de référence de la transformée en cosinus discréte inverse.

A5 Pour chaque bloc de 8 X 8 données produit en A.3, utiliser le dispositif a l'essai de
transformation en cosinus discréte inverse, en tronquant la sortie a la gamme [-256 a +255]. Ces

blocs de 8 x 8 pixels constituent les données de sortie d'essai de la transformée en cosinus discrete
inverse.
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A.6 Pour chacun des 64 pixels de sortie de la transformée en cosinus discréte inverse, et pour
chacun des ensembles de 10 000 blocs produits, mesurer l'erreur maximale, 1'erreur moyenne et
l'erreur quadratique moyenne entre les données de référence et les données d'essai.

A7 *  Pour tout pixel, I'erreur absolue maximale ne doit pas étre supérieure a 1.
*  Pour tout pixel, l'erreur quadratique moyenne ne doit pas dépasser 0,06.
*  Sur l'ensemble, I'erreur quadratique moyenne ne doit pas dépasser 0,02.
*  Pour tout pixel, l'erreur absolue moyenne ne doit pas étre supérieure a 0,015.
*  Sur I'ensemble, l'erreur absolue moyenne ne doit pas étre supérieure a 0,0015.

A.8 Tous les zéros a l'entrée doivent donner des zéros a la sortie.

A9 Procéder a une seconde série de mesures en utilisant exactement les mémes valeurs de
données qu'en A.1, mais en inversant le signe de chaque pixel.

Programme "C" de génération de nombres aléatoires
/* L et H sont des entiers longs de 32 bits */
long rand (L,H)

long L,H;
{
static long randx = 1; /* long est a 32 bits */
static double z = (double) Ox7fffffff;
long 1i,73;
double X; /* double est & 64 bits */
randx = (randx % 1103515245) + 12345;
i = randx & Ox7ffffffe; /* conserver 30 bits */
x = ( (double)i ) / z; /* valeur de 0 & 0,99999 */
x *= (L+H+1); /* valeur de 0 a4 < L+H+1 */
j = X; /* partie entiére */
return(j - L); /* valeur de -L & H */
}
Annexe B
Décodeur fictif de référence
Le décodeur fictif de référence (HRD, hypothetical reference decoder) est défini comme suit:
B.1 Fonctionnant en synchronisme, le décodeur HRD et le codeur doivent avoir la méme

fréquence d'horloge ainsi que la méme fréquence de base d'image.

B.2 Le niveau d'utilisation du tampon récepteur du décodeur HRD est égal a (B + BPPmaxKb *
1024 bits) ou le produit (BPPmaxKb * 1024) est le nombre maximal de bits par image qui a été
négocié pour utilisation dans le flux binaire (voir 3.6). La valeur de B est définie comme suit:

B=4": Ry / PCF

ou PCF est la fréquence de base d'image effective et ou Ry, est le débit vidéo maximal pendant la
connexion, en bits par seconde. La fréquence de base d'image effective est la fréquence de base
d'image CIF normalisée, a moins qu'une fréquence de base d'image personnalisée ne soit spécifice
dans le champ CPCFC de I'en-téte d'image. Cette valeur de B constitue un minimum. Un codeur
peut utiliser une plus grande valeur de B, a condition que celle-ci soit préalablement négociée par
des moyens externes, par exemple la Rec. UIT-T H.245.

La valeur de Rnax dépend de la configuration du systéme (par exemple RTGC ou RNIS, liaison
simple ou multiple). Elle peut étre égale au débit maximal qui est supporté par la liaison physique.
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La négociation de Rp.x est effectuée par des moyens externes (comme par exemple, la
Rec. UIT-T H.245).

B.3 Le décodeur HRD est initialement vide.

B.4 La mémoire tampon du décodeur HRD est examinée aux intervalles de 1'horloge d'image
(1000/PCF ms). Si au moins une image codée compléte est dans le tampon, toutes les données de
I'image la plus ancienne dans l'ordre du flux binaire sont instantanément supprimées (par exemple a
l'instant #,+; dans la Figure B.1). Immédiatement aprés la suppression de ces données, le niveau
d'utilisation du tampon doit étre inférieur a B. Cette prescription est applicable au flux binaire a la
sortie du codeur (y compris les données codées d'image et le type MCBPC et le mot de bourrage
STUF) mais non aux bits de verrouillage pour la correction d'erreur, a l'indicateur de remplissage
(Fi), aux bits de remplissage ou aux informations de parité pour la correction d'erreur, décrits dans
'Annexe H.

Pour les besoins de la présente définition, et sauf si le mode facultatif d'échelonnabilité temporelle,
SNR et spatiale est utilisé, une image compléte codée est une image I ou P normale ou une trame
PB ou PB améliorée.

Quand le mode facultatif d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale est utilisé (voir I'Annexe O),
on donne a chaque couche d'amélioration un décodeur HRD supplémentaire, pour lequel une image
codée complete est une image EI, EP ou B. Le tampon de la couche de base doit retenir les bits de
l'en-téte d'image, a mesure qu'ils arrivent, jusqu'a ce qu'une partie suffisante de I'en-téte d'image soit
arrivée pour déterminer si 1'image est une image de couche de base ou de couche d'amélioration, et
pour déterminer le numéro de la couche d'amélioration. Une fois que I'on peut déterminer que
'image qui arrive appartient a une couche d'amélioration, tous les bits de cette image doivent étre
instantanément transférés au décodeur de la couche d'amélioration appropriée, et tout bit qui arrive
plus tard continue a étre mis dans le décodeur de la couche d'amélioration jusqu'a ce qu'une partie
suffisante d'un nouvel en-té€te d'image soit arrivée pour déterminer si le flux binaire devrait a
nouveau étre réacheminé dans un autre tampon de décodeur HRD. Le processus d'identification de
la couche d'amélioration est instantané et asynchrone, et est donc indépendant des instants de
vérification de l'intervalle de 'horloge d'image.

Pour répondre a cette prescription, le nombre de bits pour la (n+1) iéme image, d,;, doit satisfaire a
la relation suivante:

tn+l
dyyy 2b, + [ R(0)di— B

t

ou:
b, estle niveau d'utilisation de la mémoire tampon immédiatement apres l'instant z,;
t,  estl'instant ou la niéme image codée est supprimée du tampon du décodeur HRD;
R(f) est le débit vidéo a l'instant .
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NOTE - La durée (¢, t,,) est un nombre entier de périodes d'image au format CIF (1/29.97, 2/29.97, 3/29.97,...).

Figure B.1/H.263 — Niveau d'utilisation du tampon de décodeur HRD

Annexe C
Considérations relatives aux communications multipoints

Les facilités suivantes sont offertes a l'appui du fonctionnement multipoint en mode commutg.

C1 Demande de gel d'image

Cette demande fait que le décodeur gele son image affichée jusqu'a la réception d'un signal de fin de
gel d'image ou jusqu'a l'expiration d'une période de temporisation d'au moins 6 secondes. La
transmission de ce signal emprunte des moyens externes (par exemple, selon la Rec. UIT-T H.245).
Il convient de noter qu'une commande similaire peut aussi étre envoyée au moyen d'information
complémentaire d'amélioration dans l'en-téte d'image du flux binaire (voir § L.4).

C.2 Demande de rafraichissement rapide

Cette demande fait que le décodeur code sa prochaine image en mode INTRA avec des paramétres
de codage permettant d'empécher tout débordement de mémoire tampon. La transmission de ce
signal emprunte des moyens externes (par exemple selon la Rec. UIT-T H.245).

C3 Fin de gel d'image

Signal émis par un codeur en réponse a une demande de rafraichissement rapide; le décodeur passe
du mode gel au mode affichage normal des images codées. Ce signal est transmis par le mot PTYPE
(voir § 5.1.3) contenu dans l'en-téte de la premiére image codée en réponse a la demande de
rafraichissement rapide.
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C4 Communication multipoint a présence continue et a multiplex vidéo (CPM,
continuous presence multipoint and video multiplexing)

NOTE — Mode non utilisé pour la Rec. UIT-T H.324.

La présente Recommandation prévoit la possibilit¢ d'un mode négociable de communication
multipoint & présence continue et a multiplex vidéo dans lequel jusqu'a quatre flux binaires H.263
indépendants peuvent €tre multiplexés sous la forme de quatre "sous-flux binaires" dans un méme
flux binaire vidéo nouveau, au moyen des champs indicateurs PSBI, GSBI, SSBI et ESBI.
L'échange de possibilités des terminaux est effectué par des moyens externes (par exemple selon la
Rec. UIT-T H.242). Les données par canal de retour de sélection d'image de référence pour
répondre aux sous-flux binaires indépendants sont prises en charge par l'utilisation des champs
BCPM et BSBI.

En mode CPM, le champ CPM doit étre mis a "1" dans chacun des sous-flux binaires H.263
indépendants. Les sous-flux binaires sont identifiées par un numéro d'identification de flux en
utilisant les indicateurs de sous-flux binaire (SBI, sub-bitstream indicator) contenus dans les
en-tétes d'image et de groupe GOB ou dans les en-tétes de tranche et EOSBS de chaque flux
binaire H.263. Le champ SBI indique le numéro de flux binaire H.263 auquel appartiennent cet
en-téte et toutes les informations suivantes jusqu'au prochain en-téte d'image ou de groupe GOB, ou
de tranche, contenu dans le flux binaire vidéo composite.

Chaque sous-flux binaire est considéré comme un flux binaire H.263 normal. Il doit donc étre
conforme aux possibilités qui sont échangées par moyens externes. Les informations relatives aux
différents flux binaires H.263 ne sont pas transmises dans un ordre spécialement prédéfini. Un
indicateur SBI peut avoir une valeur quelconque, indépendamment des indicateurs SBI précédents.
Les fréquences d'image peuvent également étre différentes selon les divers flux binaires H.263. Les
informations contenues dans chaque flux binaire individuel sont également complétement
indépendantes de toutes les autres informations contenues dans les autres flux binaires. Par
exemple, les mots de code GFID d'un sous-flux binaire donné ne sont pas influencés par les mots de
code GFID ou PTYPE d'autres sous-flux binaires. De maniére semblable, les régles d'inférence
d'état de mode appliquées lorsqu'on utilise un champ de type d'image étendu (PLUSPTYPE) dans
l'en-téte d'image et tous les autres aspects de 1'opération de flux binaire vidéo doivent fonctionner de
manicre indépendante et distincte pour chaque sous-flux binaire.

Par convention, le sous-flux binaire ayant le plus petit numéro d'identification de sous-flux binaire
(envoyé¢ dans le champ SBI) est considéré comme ayant la priorité la plus élevée dans les cas ou un
conflit en maticre de ressources exigées peut nécessiter un choix par priorité (sauf si une convention
différente relativement a la priorité est établie par des moyens externes).

Afin de marquer la fin de chaque sous-flux binaire du mode CPM, une syntaxe est donnée, comme
I'illustre la Figure C.1, a condition que la capacité d'envoyer cette syntaxe additionnelle soit d'abord
négociée par des moyens externes (alors que le fonctionnement en mode CPM était défini dans la
Version 1 de la présente Recommandation, la syntaxe de fin du sous-flux binaire a été ajoutée dans
la Version 2 et n'est donc pas considérée comme faisant partie du fonctionnement en mode CPM de
la Version 1). La syntaxe de fin de sous-flux binaire (ESTUF + EOSBS + ESBI) marque la fin de
chaque sous-flux binaire, plutét que la fin du flux entier comme le fait un code EOS.

NOTE — Aucune capacité de négociation du fonctionnement des sous-flux binaires du mode CPM tels que
définis ici pour la Rec. UIT-T H.263 n'a été adoptée dans une Recommandation UIT-T quelconque relative
aux terminaux (comme la Rec. UIT-T H.324) avant la création de la Version 2 de la présente
Recommandation. Par conséquent, toute négociation par des moyens externes du fonctionnement en mode
CPM qui sera adoptée dans une future Recommandation de la série H applicable aux terminaux devra
comprendre la prise en charge de la syntaxe de fin de sous-flux binaire, sauf indication contraire dans la
Recommandation de la série H portant sur les terminaux.

La syntaxe de fin de sous-flux binaire comprend trois parties. Apres l'alignement obligatoire sur
limite d'octet a l'aide du champ ESTUF, un mot de code EOSBS de 23 bits est envoyé¢ (lequel
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correspond a un en-téte de groupe de blocs (GOB) pour lequel le champ GN = 30, qui sinon n'est
pas utilisé¢ dans la syntaxe, suivi d'un seul bit de valeur zéro, réservé pour usage futur). Le mot de
code EOSBS est suivi d'un mot de code ESBI de deux bits indiquant le sous-flux binaire touché.
Cette paire de mots de code signifie que l'envoi de données pour le sous-flux associé est terminé et
que toute donnée subséquente envoyée relativement au méme sous-flux binaire doit étre
complétement indépendante de celles qui précédaient le champ EOSBS. En particulier, la prochaine
image correspondant au sous-flux binaire apres le code EOSBS ne doit pas étre une image INTER
ou tout autre type d'image qui peut utiliser la prédiction temporelle anticipée (une image I ou EI est
permise, mais une image P, une trame PB, une trame PB améliorée, une image B ou une image EP
ne l'est pas).

La syntaxe des champs EOSBS et ESBI est décrite dans les sous-paragraphes qui suivent. Le champ
ESTUF est décrit au § 5.1.26.

[ Estur | EosBs |  EsBI |

Figure C.1/H.263 — Diagramme syntaxique
pour les indicateurs de fin de sous-flux binaire

C.4.1 Code de fin de sous-flux binaire (EOSBS, end of sub-bitstream) (23 bits)

Le code EOSBS est un mot de code de 23 bits. Sa valeur est de 0000 0000 0000 0000 1 11110 0. 11
revient au codeur de décider d'insérer ou non ce mot de code. Le code EOSBS ne devrait pas étre
envoyé, sauf si au moins un en-té€te d'image a déja été envoyé pour le méme sous-flux binaire
indiqué dans le champ ESBI suivant, et il ne doit pas étre envoyé, a moins que la capacité d'envoyer
le code EOSBS ait été négociée par des moyens externes. Les codes EOSBS doivent étre alignés sur
des limites d'octet. Cet alignement est réalis¢é en insérant le champ ESTUF avant le code de
déclenchement EOSBS, de sorte que le premier bit du code de déclenchement EOSBS soit le
premier bit (bit de plus fort poids) d'un octet (voir § 5.1.26).

Le code EOSBS indique que 1'envoi de données pour le sous-flux binaire indiqué est terminé et que
le sous-flux binaire a été déclaré terminé, jusqu'a ce qu'il soit redéclenché par l'envoi d'un autre
code de déclenchement d'image correspondant a ce sous-flux binaire. Les images subséquentes
ayant le méme numéro d'identification de sous-flux binaire (ESBI) doivent étre complétement
indépendantes des images envoyées avant le code EOSBS et ne doivent dépendre d'elles en aucune
facon.

Les informations de commande et autres informations associées au flux binaire vidéo en général,
sans spécification des sous-flux binaires auxquels ces codes sont supposés s'appliquer (comme une
demande de gel d'image ou une demande de rafraichissement rapide envoyée en H.242) devraient
étre présumées s'appliquer a tous les sous-flux binaires actifs seulement. Un sous-flux binaire est
considéré comme actif si au moins un code de déclenchement d'image a été recu pour le sous-flux
binaire et si les dernieres données regues qui €taient applicables a ce sous-flux binaire n'étaient pas
celles d'un champ EOS et de champs EOSBS + ESBI.

C.4.2 Indicateur de fin de sous-flux binaire (ESBI, ending sub-bitstream indicator) (2 bits)

Le champ ESBI est un mot de code de longueur fixe de deux bits qui suit immédiatement le code
EOSBS. 1l indique le numéro du sous-flux binaire qui se termine. Sa valeur est la représentation
binaire naturelle sur deux bits du numéro de sous-flux binaire.
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Annexe D
Mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints

La présente annexe décrit le mode de codage de la présente Recommandation par vecteurs
cinétiques non restreints. La possibilité de ce mode H.263 est signalée par des moyens externes (par
exemple, selon la Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ PTYPE
ou PLUSPTYPE.

La gamme des vecteurs cinétiques et la table de codage VLC utilisée pour le codage des différences
de vecteurs cinétiques pour le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints dépend de la
présence ou non du champ PLUSPTYPE dans I'en-téte d'image. Quand le champ PLUSPTYPE est
présent, la gamme des vecteurs cinétiques dépend aussi de la taille d'image et de la valeur du
champ UUI dans I'en-téte d'image.

D.1 Vecteurs cinétiques pointant hors des limites d'image

Dans le mode de prédiction par défaut de la présente Recommandation, les vecteurs cinétiques sont
restreints de telle manicre que tous les pixels sur lesquels ils pointent soient a l'intérieur de la zone
d'image codée (voir § 4.2.3). Dans le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints, cette
restriction est toutefois supprimée et les vecteurs cinétiques sont donc autorisés a pointer hors de
I'image. Lorsqu'un pixel pointé par un vecteur cinétique est a 1'extérieur de la zone d'image codée,
on fait alors appel a un pixel périphérique. On détermine ce pixel périphérique en limitant le vecteur
cinétique a la derniére position de pixel entier située a l'intérieur de la zone d'image codée. La
limitation du vecteur cinétique est effectuée pixel par pixel et séparément pour chaque composante
du vecteur cinétique.

Par exemple, si le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints est utilisé pour une image
au format QCIF, la valeur de pixel pour la composante de luminance de 1'image référencée est
donnée par la formule suivante:

Rumv(x, y) = R(x', y')

ou:

X,y,X,y" = coordonnées spatiales dans le domaine des pixels;

Rumv(x,y) = valeur de pixel de I'image référencée au point (x, y) en mode de vecteurs
cinétiques non restreints;

R(x', y") valeur de pixel de I'image référencée au point (X', y') en mode de vecteurs

cinétiques non restreints;

=0 si x < 0
x'{=175 si x > 175;

=X dans les autres cas;

=0 si y< 0
y'4=143 siy > 143;

=X dans les autres cas;

et la surface d'image codée par la valeur R(x', y') est définie par les coordonnées suivantes:
0<x'<175, 0 <y' < 143. Ces limites correspondent a des positions de pixels entiers; dans ces
limites, le point (x', y') peut également étre une position en demi-pixels.
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D.1.1 Restrictions appliquées aux valeurs des vecteurs cinétiques

Si le champ PLUSPTYPE est présent dans 'en-téte d'image, les valeurs des vecteurs cinétiques sont
limitées, de sorte qu'aucun élément de la région 16 x 16 ou (8 X 8) choisie n'a une distance
horizontale ou verticale de plus de 15 pixels en dehors de la zone d'image codée. Il convient de
noter qu'il s'agit 1a d'une gamme d'extrapolation plus petite que lorsque le champ PLUSPTYPE n'est
pas présent.

NOTE 1 — Quand le champ PLUSPTYPE est absent, la gamme d'extrapolation est d'un maximum de
31,5 pixels en dehors de la zone d'image codée quand le mode de codage par vecteurs cinétiques non
restreints est utilisé, et de 16 pixels en dehors de la zone d'image codée quand le mode de prédiction avancé
(voir I'Annexe F) est utilisé, sans le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints.

NOTE 2 — Lorsque le mode de prédiction avancé est utilisé (voir I'Annexe F), le vecteur cinétique pour
chaque région 16 X 16 ou (8 x 8) affecte une zone plus étendue en raison de la compensation de mouvement
par superposition de blocs. Cela peut provoquer une augmentation de I'étendue d'extrapolation effective pour
les vecteurs cinétiques "distants" du mode de prédiction avancé car le nombre de pixels superposés (4 pixels
ou 8 pixels si le mode de rafraichissement a résolution réduite est également utilisé) s'ajoute au nombre de
pixels requis pour I'extrapolation (bien que I'étendue des valeurs autorisées pour chaque vecteur cinétique
reste la méme que lorsque le mode de prédiction avancé n'est pas utilisé).

D.2 Extension de la gamme des vecteurs cinétiques

Dans le mode de prédiction par défaut, les valeurs des composantes horizontales et verticales des
vecteurs cinétiques sont limitées a la gamme [-16, 15,5] (ce qui vaut également pour les
composantes vectorielles cinétiques anticipées et différées pour les images de type B). Dans le
mode de vecteurs cinétiques non restreints, la gamme maximale des composantes vectorielles est
cependant étendue.

Si le champ PLUSPTYPE n'est pas présent dans l'en-téte d'image, la gamme des vecteurs cinétiques
est étendue a [-31,5, 31,5], avec la restriction que seules les valeurs s'inscrivant dans une gamme de
[-16, 15,5] autour du prédicteur pour chaque composante vectorielle cinétique peuvent €tre atteintes
si ce prédicteur est dans la gamme [—15,5, 16]. Si le prédicteur est a l'extérieur de la gamme
[-15,5, 16], on pourra atteindre toutes les valeurs comprises dans la gamme [-31,5, 31,5] ayant le
méme signe que le prédicteur, plus la valeur zéro. Donc, si la composante vectorielle cinétique est
MYV, et si le prédicteur de cette composante est P,, on a:

31,5 < MV, <0 si—=31,5 < P. < —16
—16 + P, < MV, < 155 + P, si—15,5 < P. < 16
0< MV, <315 si 16,5 < P. < 31,5

Dans le mode de vecteurs cinétiques non restreints, l'interprétation du Tableau 14 est la suivante
pour les mots MVD, MVD,4 et MVDB:

. si le prédicteur de la composante vectorielle cinétique est dans la gamme [—15,5, 16], seule
la premiere colonne des différences vectorielles est applicable;

. si le prédicteur de la composante vectorielle cinétique est hors de la gamme [—15,5, 16], on
doit extraire du Tableau 14 la différence vectorielle qui produit une composante vectorielle
comprise dans la gamme [-31,5, 31,5] avec le méme signe que son prédicteur (y
compris z€ro).

Le prédicteur pour les données MVD et MVD,4 est défini comme étant la médiane de la gamme

des composantes vectorielles MV1, MV2 et MV3, telles que définies dans 6.1.1 et dans F.2. Pour

les données MVDB, le prédicteur P.=(TRg X MV)/TRp, ou MV représente une composante
vectorielle pour un bloc de 8 * 8 ¢éléments de luminance dans une image de type P (voir

¢galement G.4).
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Si le champ PLUSPTYPE est présent, la gamme de vecteurs cinétiques ne dépend pas de la valeur
de prédiction de vecteur cinétique. Si le champ UUI est mis a "1", la gamme des vecteurs cinétiques
dépend du format d'image. Pour les formats d'image normalisés jusqu'au format CIF, la gamme est
[-32, 31,5], tandis que pour les formats jusqu'a 4CIF, elle est de [-64, 63,5] et pour les formats
jusqu'a 16CIF, elle est de [-128, 127,5]; pour les formats d'image personnalisés plus grands, la
gamme est de [-256, 255,5]. Les gammes de vecteurs cinétiques horizontaux et verticaux peuvent
étre différentes pour les formats d'image personnalisés. Les gammes de vecteurs horizontaux et
verticaux sont spécifiées aux Tableaux D.1 et D.2.

Tableau D.1/H.263 — Gamme des vecteurs cinétiques horizontaux
quand le champ PLUSPTYPE est présent et que UUI =1

Largeur d'image Gamme des vecteurs
cinétiques horizontaux
4,...,352 [-32,31,5]
356, ..., 704 [-64, 63,5]
708, ..., 1408 [-128, 127,5]
1412, ..., 2048 [-256, 255,5]

Tableau D.2/H.263 — Gamme des vecteurs cinétiques verticaux
quand le champ PLUSPTYPE est présent et que UUI =1

Hauteur d'image Gamme des vecteurs
cinétiques verticaux
4,...,288 [-32,31,5]
292, ...,576 [-64, 63,5]
580, ..., 1152 [-128, 127,5]

Dans le mode de rafraichissement a résolution réduite, la gamme spécifiée s'applique aux
pseudo-vecteurs cinétiques. Cela suppose que la gamme résultante des vecteurs cinétiques réels
double a peu pres de taille (voir également I'Annexe Q).

Si le champ UUI est mis a "01", les vecteurs cinétiques ne sont pas limités, sauf par leur distance a
la limite de la zone codée, comme l'explique D.1.1. La méme limitation s'applique aux vecteurs
cinétiques réels (et non pas seulement aux pseudo-vecteurs cinétiques) en mode de rafraichissement
a résolution réduite.

Pour coder les vecteurs cinétiques quand le champ PLUSPTYPE est présent, le Tableau D.3 est
utilisé pour coder la différence entre le vecteur cinétique et la prédiction de vecteur cinétique.
Chaque entrée du Tableau D.3 comporte une seule valeur (par opposition au Tableau 14). La
gamme des vecteurs cinétiques et 'utilisation du Tableau D.3 pour coder les données de vecteur
cinétique s'appliquent a tous les types d'image quand le champ PLUSPTYPE est présent.

Les différences de vecteurs cinétiques sont toujours codées comme une paire de composantes
horizontale et verticale. Si les deux composantes d'une paire sont égales (0,5, 0,5), six zéros
consécutifs sont produits. Pour empécher I'émulation du code de déclenchement, cette occurrence
doit étre suivie d'un bit mis a "1". Cela correspond a I'envoi d'une composante vectorielle cinétique
zéro supplémentaire.

60 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)



Tableau D.3/H.263 — Tableau des vecteurs cinétiques utilisé quand le champ
PLUSPTYPE est présent

Valeur absolue de la différence Nombre Codes
vectorielle en unités d'un demi-pixel de bits
0 1 1
1 3 0s0
"Xo"+2 (2:3) 5 0x01s0
"X xo"+4 (4:7) 7 0x11x0150
"X2X1X0"+8 (8:15) 9 0x21x;1x01s0
"X3X2X1X0"+16 (16:31) 11 0x31x21x11x01s0
"X4X3X2X1X0"+32 (32:63) 13 0x41x31%51x11x01s0
"Xs5X4X3X0X X" +64 (64:127) 15 0x51x41x31x21x11x0180
"X6X5X4X3X2X1X0"+128 (128:255) 17 0x61x51x41x31x21x%11%x01s0
"X7X6X5X4X3X2X1X0"+256 (256:511) 19 0x71x61x51x41x31%21x71x0150
"XgX7X6X5X4X3X0X1X0"+512 (512:1023) 21 Oxglx71x6lx51x41x31X21Xx11Xx91s0
"X9XgX7X6X5X4X3X2XX0'""+1024 23 0x91xg1x71x61x51x41x31x21x11x01s0
(1024:2047)
"X 10X9X8X7X6X5X4X3X0X X0 +2048 25 0x10lx91xg1x71x61x51x41x31%21x11x0150
(2048:4095)

Le Tableau D.3 constitue une table réversible de construction réguliere. Chaque rangée représente
un intervalle de différence de vecteurs cinétiques en unités d'un demi-pixel. Les bits "...x;X,"
indiquent tous les bits suivant le "1" en téte dans la représentation binaire de la valeur absolue de la
différence de vecteurs cinétiques. Le bit "s" indique le signe de la différence de vecteurs cinétiques,
"0" indiquant un signe positif et "1" un signe négatif. La représentation binaire de la différence de
vecteurs cinétiques est entrelacée de bits qui indiquent si le code continue ou se termine. Par
exemple, la différence de vecteurs cinétiques —13 a le signes=1 et la représentation binaire
Ix,x1%x0 = 1101. Elle est codée comme 0 x,1 x;1 X1 sO0 =011 01 11 10. Le 0 en deuxiéme position
du dernier groupe de deux bits indique la fin du code.

Annexe E

Mode de codage arithmétique syntaxique (SAC)

E.1 Introduction

En codage/décodage a longueur variable (VLC/VLD, variable length coding/decoding)
conformément au § 5, chaque symbole est codé en longueur variable a l'aide d'une table spécifique
utilisant la syntaxe du codeur. Cette table contient normalement les longueurs et les valeurs des
mots a codage VLC. Le symbole est mappé avec une entrée de la table au cours d'une opération de
recherche dans la table. Puis le mot de code binaire spécifié par l'entrée est transféré normalement
vers une mémoire tampon pour envoi au récepteur. En décodage a longueur variable (VLD), le flux
binaire recu est comparé a chaque entrée d'une table spécifique utilisant la syntaxe du codeur. Cette
table doit étre la méme que celle qui a été utilisée dans le codeur pour coder le symbole en cours.
L'entrée adaptée qui a été trouvée dans la table est ensuite remise en correspondance avec le
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symbole correspondant, qui représente le résultat final du décodeur VLD et qui est ensuite utilisé
pour récupérer les images vidéo. Ce processus de codage/décodage a longueur variable (VLC/VLD)
implique que chaque symbole soit codé sous forme d'un nombre entier et fixe d'éléments binaires.
La suppression (que l'on peut réaliser par codage arithmétique) de cette restriction relative au
nombre entier et fixe d'éléments binaires pour les symboles peut procurer des réductions du débit
final.

La présente annexe décrit le mode facultatif de codage arithmétique syntaxique (SAC, syntax-based
arithmetic coding) de la présente Recommandation. Dans ce mode, toutes les opérations
correspondantes de codage/décodage a longueur variable de la présente Recommandation sont
remplacées par des opérations de codage/décodage arithmétique. La capacité d'activation de ce
mode H.263 est signalée par des moyens externes (par exemple, selon la Rec. UIT-T H.245).
L'emploi de ce mode est indiqué dans le mot PTYPE.

E.2 Spécification du codeur en mode SAC

En mode de codage SAC, un symbole est codé au moyen d'une table spécifique d'entiers (ou d'un
modele) utilisant la syntaxe du codeur et au moyen de la procédure suivante, qui est spécifiée en
langage C.

#define gl 16384
#define Qg2 32768
#define g3 49152
#define top 65535

static long low, high, opposite bits, length;
void encode_a symbol (int index, int cumul freql[ 1)
{
length = high - low + 1;
high = low - 1 + (length * cumul freqg[index]) / cumul freql0];
low += (length * cumul fregl[index+1]) / cumul freqgl0];
for ( ; ;) {
if (high < g2) {
send out a bit "O" to PSC_FIFO;
while (opposite bits > 0) {
send out a bit "1" to PSC FIFO;
opposite bits--;
}
}
else if (low >= g2) {
send out a bit "1" to PSC FIFO;
while (opposite bits > 0) {
send out a bit "O" to PSC_FIFO;
opposite bits-—;

low -= g2;
high -= g2;

else if (low >= gl && high < g3) {
opposite bits += 1;
low -= ql;
high -= gi;

}

else break;

low *= 2;
high = 2 * high+1;
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Les valeurs des paramétres 1ow, high et opposite bits sont respectivement initialisées a 0, top
et 0. L'élément PSC_FIFO est un registre du type premier entré-premier sorti (first in first out) pour
la mise en mémoire tampon des bits issus du codeur arithmétique. Le modéele est spécifié au moyen
du parametre cumul freqg[ ] etle symbole est spécifié au moyen de son index dans le modele.

E.3 Spécification du décodeur en mode SAC

Dans un décodeur en mode SAC, un symbole est décodé au moyen d'un modele syntaxique
spécifique et au moyen de la procédure suivante, qui est spécifiée en langage C.

static long low, high, code value, bit, length, index, cum;
int decode a symbol (int cumul freqg[ 1)

{

length = high - low + 1;

cum = (-1 + (code value - low + 1) * cumul freg[0]) / length;
for (index = 1; cumul freg[index] > cum; index++) ;

high = low - 1 + (length * cumul freg[index-1]) / cumul freq[O0];
low += (length * cumul freqglindex]) / cumul freq[O0];
for (; ;) {

if (high < g2);
else if (low >= g2) {

code_value -= g2;
low -= g2;
high -= g2;
else if (low >= gl && high < g3) {
code_value -= gl;
low -= gl;
high -= gqil;

}

else break;

low *= 2;

high = 2 * high + 1;

get bit from PSC FIFO;

code_value = 2 * code_value + bit;

}

return (index-1);

}

De nouveau, le mode¢le est spécifi¢ au moyen du parametre cumul freg[ 1. Le symbole décodé
est renvoy€, au moyen de son index, dans le modele. L'élément PSC_FIFO est un registre du type
premier entré-premier sorti pour la mise en mémoire tampon du flux binaire entrant. Le décodeur
est initialisé de facon a commencer le décodage d'un flux binaire arithmétique codé, au moyen de la
procédure suivante.

void decoder reset( )

{

code value = 0;

low = 0;
high = top;
for (int i = 1; i <= 16; i+v+) |

get bit from PSC FIFO;
code value = 2 * code value + bit;

}

E.4 Syntaxe

Comme dans le mode par table de codes a longueur variable (VLC) de la présente
Recommandation, la syntaxe des symboles est subdivisée en quatre couches: les images, les
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groupes de blocs, les macroblocs et les blocs. La syntaxe des trois couches supérieures reste
exactement la méme. Celle de la couche des blocs reste également tres similaire mais est illustrée
sur la Figure E.1.

couche de blocs

\

\

\

\

Yy

.
B>

INTRADC 7‘1 TCOEF, b— TCOEF, —>( TCOEF; > TCOEF,

-
.l

\

T1602840-97

Figure E.1/H.263 — Structure de la couche des blocs en codage SAC

Dans la Figure E.1, les séquences TCOEF1, TCOEF2, TCOEF3 et TCOEFr sont les symboles
Last-Run-Level définis au § 5.4.2 et peuvent étre, respectivement, le premier, le deuxiéme, le
troisieme, etc. des symboles. Les séquences TCOEF1, TCOEF2, TCOEF3 et TCOEFr ne sont
présentes que lorsqu'un, deux, trois ou plus de trois coefficients sont respectivement présents dans
la couche des blocs.

E.5 Registre PSC_FIFO

Dans un codeur ou un décodeur, le registre PSC_FIFO est un tampon de type premier entré-premier
sorti de capacité supérieure a 17 bits. Dans le registre PSC_FIFO d'un codeur, on localise et on évite
les émulations interdites des mots PSC et GBSC en insérant un "1" de bourrage aprés chaque
apparition successive de 14 zéros (ne faisant pas partie du mot PSC ou GBSC). Dans le registre
PSC _FIFO du décodeur, le premier "1" qui suit chaque chaine de 14 zéros est supprimé; si par
contre une séquence de 14 zéros est suivie d'un "0", cela indique qu'un mot PSC ou GBSC autorisé
a été détecté. L'emplacement exact du mot PSC ou GBSC est déterminé par le prochain "1" suivant
la séquence de zéros.

E.6 Symboles de la couche des en-tétes

Les couches des en-tétes de la syntaxe sont considérées comme étant les éléments syntaxiques se
trouvant au-dessus des couches des blocs et des macroblocs (voir la Figure 6 et la spécification de
syntaxe dans le texte). Les niveaux d'en-téte de la syntaxe de base de la Version 1
peuvent former trois chaines possibles: (PSTUF)--PSC--TR--PTYPE--PQUANT--CPM--(PSBI)--
(TRB-DBQUANT)--PEI--(PSUPP--PEI--...), (GSTUF)--GBSC--GN--(GSBI)--GFID--GQUANT et
(ESTUF)--(EOS)--(PSTUF). Dans la syntaxe révisée de la Version 2, les niveaux d'en-téte de la
syntaxe peuvent avoir d'autres structures (voir la Figure 6 et la spécification de syntaxe dans le
texte). Les chaines syntaxiques du niveau d'en-téte sont envoyées directement au registre
PSC FIFO comme dans le mode normal par table de codage VLC selon la présente
Recommandation du c6té codeur, et sont directement transférées du registre PSC_FIFO dans le
décodeur apres la détection d'un mot PSC, GBSC, SSC, EOS ou EOSBS autorisé.

Si un en-téte n'est pas le premier dans une session vidéo, le codeur arithmétique a besoin d'étre
réinitialisé avant d'envoyer 1'en-téte, en appelant la procédure suivante. Cette procédure doit aussi
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étre appelée a la fin d'une session vidéo si le champ (ESTUF)--EOS [ou (ESTUF)--EOSBS pour le
sous-flux binaire pour lequel le dernier en-téte a été envoyé¢] n'est pas envoyé.

void encoder flush( )

{

opposite bits++;
if (low < gl) {
send out a bit "O" to PSC_FIFO;
while (opposite bits > 0) {
send out a bit "1" to PSC_FIFO;
opposite bits- -;
}
}
else {
send out a bit "1" to PSC_FIFO;
while (opposite bits > 0) {
send out a bit "O" to PSC_FIFO;
opposite bits- —;
}
}
low = 0;
high = top;

}

Dans le décodeur, la procédure decoder reset est appelée aprés chaque chaine de symboles de
longueur fixe.

E.7 Symboles des couches des macroblocs et des blocs

Les modéles pour les symboles des couches des macroblocs et des blocs sont décrits dans E.8. Les
index indiqués dans les tables de codage de longueur variable (VLC) du paragraphe 5 sont utilisés
pour indexer les entiers contenus dans les modeles.

Le modele du mot COD contenu dans des images P est nommé cumf COD. L'index pour le mot
COD = 0 est 0 et lI'index pour COD = 1 est 1. Le mode¢le du mot MCBPC contenu dans des
images P est nommé cumf MCBPC no4MVQ, sauf si le champ PLUSPTYPE est présent dans I'en-
téte d'image et si soit le mode de prédiction avancé (Annexe F), soit le mode avec filtre de
dégroupage (Annexe J) est utilisé, auquel cas le modéle est appelé cumf MCBPC 4MVQ. Les
index pour le mot MCBPC sont définis dans le Tableau 7 pour les images I et dans le Tableau 8
pour les images P. Le modéle pour le mot MCBPC contenu dans les images I est nommé
cumf MCBPC intra.

Le modéle pour le mot MODB est cumf MODB_G si I'Annexe G est utilisée ou cumf MODB M
si I'Annexe M est utilisée. Les index pour MODB sont définis respectivement dans le Tableau 11 ou
dans le Tableau M.1. Le mode¢le pour CBPBn, n =1, 2, ..., 4, est cumf YCBPB et le modé¢le pour
CBPBn, n =35, 6, est cumf UVCBPB, avec l'index 0 pour CBPBn = 0 et I'index 1 pour CBPBn = 1.

Le modele pour le mot CBPY est cumf CBPY dans les macroblocs INTER et cumf CBPY intra
dans les macroblocs INTRA. Le modele pour le mot DQUANT est cumf DQUANT. L'indexage
pour CBPY et DQUANT est défini, respectivement, dans les Tableaux 12 et 13.

Le mode¢le pour les mots MVD, MVD,4 et MVDB est cumf MVD et le modele pour le mot
INTRADC est cumf INTRADC. L'indexage est défini, respectivement, dans les Tableaux 14 et 15.

Un mot TCOEF non étendu par échappement se compose d'un symbole de type TCOEF1/2/3/r,
suivi d'un symbole SIGN indiquant le signe du mot TCOEF. Les mode¢les des symboles TCOEF1,
TCOEF2, TCOEF3 et TCOEFr dans les blocs INTER sont cumf TCOEF1, cumf TCOEF2,
cumf TCOEF3, cumf TCOEFr. Les modeles pour les blocs INTRA sont cumf TCOEF1 intra,
cumf TCOEF2 intra, cumf TCOEF3 intra, cumf TCOEFr intra. Pour tous les mots de type
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TCOEF, l'indexage est défini dans le Tableau 16. Le modele du symbole SIGN est cumf SIGN.
L'indexage du symbole SIGN est: 0 pour le signe positif et 1 pour le signe négatif.

Les modeles pour les mots LAST, RUN, LEVEL aprées échappement (ESCAPE) sont cumf LAST
(cumf LAST intra), cumf RUN (cumf RUN intra), cumf LEVEL (cumf LEVEL intra) pour les
blocs INTER (ou INTRA). L'indexage du mot LAST est: 0 pour LAST = 0 et 1 pour LAST =1,
alors que I'indexage pour les mots RUN et LEVEL est défini dans le Tableau 17.

Le mod¢le pour le MODE INTRA est cumf INTRA AC DC. L'indexage est défini au Tableau I.1.

E.8 Modzéles de codage SAC
int cumf CODJ[3]={16383, 6849, 0};

int cumf MCBPC no4MVQ[22]={16383, 4105, 3088, 2367, 1988, 1621, 1612, 1609, 1608, 496,
353,195,77,22,17,12,5,4, 3,2, 1, 0};

int cumf MCBPC 4MVQ[26]={16383, 6880, 6092, 5178, 4916, 3965, 3880, 3795, 3768, 1491,
1190, 889, 655, 442, 416, 390, 360, 337, 334, 331, 327, 326, 88, 57, 26, 0};

int cumf MCBPC._intra[10]={16383, 7410, 6549, 5188, 442, 182, 181, 141, 1, 0};
int cumf MODB G[4]={16383, 6062, 2130, 0};

int cumf MODB M[7]={16383, 6717, 4568, 2784, 1370, 655, 0};

int cumf YCBPB[3]={16383, 6062, 0};

int cumf UVCBPB[3]={16383, 491, 0};

int cumf CBPY[17]={16383, 14481, 13869, 13196, 12568, 11931, 11185, 10814, 9796, 9150,
8781, 7933, 6860, 6116, 4873, 3538, 0};

int cumf CBPY intra[17]={16383, 13619, 13211, 12933, 12562, 12395, 11913, 11783, 11004,
10782, 10689, 9928, 9353, 8945, 8407, 7795, 0};

int cumf DQUANT[5]={16383, 12287, 8192, 4095, 0};

int cumf MVD[65]={16383, 16380, 16369, 16365, 16361, 16357, 16350, 16343, 16339, 16333,
16326, 16318, 16311, 16306, 16298, 16291, 16283, 16272, 16261, 16249, 16235, 16222, 16207,
16175, 16141, 16094, 16044, 15936, 15764, 15463, 14956, 13924, 11491, 4621, 2264, 1315, 854,
583, 420, 326, 273, 229, 196, 166, 148, 137, 123, 114, 101, 91, 82, 76, 66, 59, 53, 46, 36, 30, 26,
24,18, 14, 10, 5, 0};

int cumf INTRADC[255]={16383, 16380, 16379, 16378, 16377, 16376, 16370, 16361, 16360,
16359, 16358, 16357, 16356, 16355, 16343, 16238, 16237, 16236, 16230, 16221, 16220, 16205,
16190, 16169, 16151, 16130, 16109, 16094, 16070, 16037, 16007, 15962, 15938, 15899, 15854,
15815, 15788, 15743, 15689, 15656, 15617, 15560, 15473, 15404, 15296, 15178, 15106, 14992,
14868, 14738, 14593, 14438, 14283, 14169, 14064, 14004, 13914, 13824, 13752, 13671, 13590,
13515, 13458, 13380, 13305, 13230, 13143, 13025, 12935, 12878, 12794, 12743, 12656, 12596,
12521, 12443, 12359, 12278, 12200, 12131, 12047, 12002, 11948, 11891, 11828, 11744, 11663,
11588, 11495, 11402, 11288, 11204, 11126, 11039, 10961, 10883, 10787, 10679, 10583, 10481,
10360, 10227, 10113, 9961, 9828, 9717, 9584, 9485, 9324, 9112, 9019, 8908, 8766, 8584, 8426,
8211, 7920, 7663, 7406, 7152, 6904, 6677, 6453, 6265, 6101, 5904, 5716, 5489, 5307, 5056, 4850,
4569, 4284, 3966, 3712, 3518, 3342, 3206, 3048, 2909, 2773, 2668, 2596, 2512, 2370, 2295, 2232,
2166, 2103, 2022, 1956, 1887, 1830, 1803, 1770, 1728, 1674, 1635, 1599, 1557, 1500, 1482, 1434,
1389, 1356, 1317, 1284, 1245, 1200, 1179, 1140, 1110, 1092, 1062, 1044, 1035, 1014, 1008, 993,
981, 954, 936, 912, 894, 876, 864, 849, 828, 816, 801, 792, 777, 756, 732, 690, 660, 642, 615, 597,
576, 555, 522, 489, 459, 435, 411, 405, 396, 387, 375, 360, 354, 345, 344, 329, 314, 293, 278, 251,
236, 230, 224, 215, 214, 208, 199, 193, 184, 178, 169, 154, 127, 100, 94, 73, 37, 36, 35, 34, 33, 32,
31, 30, 29, 28, 27, 26, 20, 19, 18, 17, 16, 15, 9, 0};
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int cumf TCOEF1[104]={16383, 13455, 12458, 12079, 11885, 11800, 11738, 11700, 11681,
11661, 11651, 11645, 11641, 10572, 10403, 10361, 10346, 10339, 10335, 9554, 9445, 9427, 9419,
9006, 8968, 8964, 8643, 8627, 8624, 8369, 8354, 8352, 8200, 8192, 8191, 8039, 8036, 7920, 7917,
7800, 7793, 7730, 7727, 7674, 7613, 7564, 7513, 7484, 7466, 7439, 7411, 7389, 7373, 7369, 7359,
7348, 7321, 7302, 7294, 5013, 4819, 4789, 4096, 4073, 3373, 3064, 2674, 2357, 2177, 1975, 1798,
1618, 1517, 1421, 1303, 1194, 1087, 1027, 960, 890, 819, 758, 707, 680, 656, 613, 566, 534, 505,
475, 465, 449, 430, 395, 358, 335, 324, 303, 295, 286, 272, 233, 215, 0};

int cumf TCOEF2[104]={16383, 13582, 12709, 12402, 12262, 12188, 12150, 12131, 12125,
12117, 12113, 12108, 12104, 10567, 10180, 10070, 10019, 9998, 9987, 9158, 9037, 9010, 9005,
8404, 8323, 8312, 7813, 7743, 7726, 7394, 7366, 7364, 7076, 7062, 7060, 6810, 6797, 6614, 6602,
6459, 6454, 6304, 6303, 6200, 6121, 6059, 6012, 5973, 5928, 5893, 5871, 5847, 5823, 5809, 5796,
5781, 5771, 5763, 5752, 4754, 4654, 4631, 3934, 3873, 3477, 3095, 2758, 2502, 2257, 2054, 1869,
1715, 1599, 1431, 1305, 1174, 1059, 983, 901, 839, 777, 733, 683, 658, 606, 565, 526, 488, 456,
434, 408, 380, 361, 327, 310, 296, 267, 259, 249, 239, 230, 221, 214, 0};

int cumf TCOEF3[104]={16383, 13532, 12677, 12342, 12195, 12112, 12059, 12034, 12020,
12008, 12003, 12002, 12001, 10586, 10297, 10224, 10202, 10195, 10191, 9223, 9046, 8999, 8987,
8275, 8148, 8113, 7552, 7483, 7468, 7066, 7003, 6989, 6671, 6642, 6631, 6359, 6327, 6114, 6103,
5929, 5918, 5792, 5785, 5672, 5580, 5507, 5461, 5414, 5382, 5354, 5330, 5312, 5288, 5273, 5261,
5247, 5235, 5227, 5219, 4357, 4277, 4272, 3847, 3819, 3455, 3119, 2829, 2550, 2313, 2104, 1881,
1711, 1565, 1366, 1219, 1068, 932, 866, 799, 750, 701, 662, 605, 559, 513, 471, 432, 403, 365,
336, 312, 290, 276, 266, 254, 240, 228, 223, 216, 206, 199, 192, 189, 0};

int cumf TCOEFr[104]={16383, 13216, 12233, 11931, 11822, 11776, 11758, 11748, 11743,
11742, 11741, 11740, 11739, 10203, 9822, 9725, 9691, 9677, 9674, 8759, 8609, 8576, 8566, 7901,
7787, 7770, 7257, 7185, 7168, 6716, 6653, 6639, 6276, 6229, 6220, 5888, 5845, 5600, 5567, 5348,
5327, 5160, 5142, 5004, 4900, 4798, 4743, 4708, 4685, 4658, 4641, 4622, 4610, 4598, 4589, 4582,
4578, 4570, 4566, 3824, 3757, 3748, 3360, 3338, 3068, 2835, 2592, 2359, 2179, 1984, 1804, 1614,
1445, 1234, 1068, 870, 739, 668, 616, 566, 532, 489, 453, 426, 385, 357, 335, 316, 297, 283, 274,
266, 259, 251, 241, 233, 226, 222,217, 214, 211, 209, 208, 0};

int cumf TCOEF1 intra[104]={16383, 13383, 11498, 10201, 9207, 8528, 8099, 7768, 7546, 7368,
7167, 6994, 6869, 6005, 5474, 5220, 5084, 4964, 4862, 4672, 4591, 4570, 4543, 4397, 4337, 4326,
4272, 4240, 4239, 4212, 4196, 4185, 4158, 4157, 4156, 4140, 4139, 4138, 4137, 4136, 4125, 4124,
4123, 4112, 4111, 4110, 4109, 4108, 4107, 4106, 4105, 4104, 4103, 4102, 4101, 4100, 4099, 4098,
4097, 3043, 2897, 2843, 1974, 1790, 1677, 1552, 1416, 1379, 1331, 1288, 1251, 1250, 1249, 1248,
1247, 1236, 1225, 1224, 1223, 1212, 1201, 1200, 1199, 1198, 1197, 1196, 1195, 1194, 1193, 1192,
1191, 1190, 1189, 1188, 1187, 1186, 1185, 1184, 1183, 1182, 1181, 1180, 1179, 0};

int cumf TCOEF2 intra[104]={16383, 13242, 11417, 10134, 9254, 8507, 8012, 7556, 7273, 7062,
6924, 6839, 6741, 6108, 5851, 5785, 5719, 5687, 5655, 5028, 4917, 4864, 4845, 4416, 4159, 4074,
3903, 3871, 3870, 3765, 3752, 3751, 3659, 3606, 3580, 3541, 3540, 3514, 3495, 3494, 3493, 3474,
3473, 3441, 3440, 3439, 3438, 3425, 3424, 3423, 3422, 3421, 3420, 3401, 3400, 3399, 3398, 3397,
3396, 2530, 2419, 2360, 2241, 2228, 2017, 1687, 1576, 1478, 1320, 1281, 1242, 1229, 1197, 1178,
1152, 1133, 1114, 1101, 1088, 1087, 1086, 1085, 1072, 1071, 1070, 1069, 1068, 1067, 1066, 1065,
1064, 1063, 1062, 1061, 1060, 1059, 1058, 1057, 1056, 1055, 1054, 1053, 1052, 0};

int cumf TCOEF3 intra[104]={16383, 12741, 10950, 10071, 9493, 9008, 8685, 8516, 8385, 8239,
8209, 8179, 8141, 6628, 5980, 5634, 5503, 5396, 5327, 4857, 4642, 4550, 4481, 4235, 4166, 4151,
3967, 3922, 3907, 3676, 3500, 3324, 3247, 3246, 3245, 3183, 3168, 3084, 3069, 3031, 3030, 3029,
3014, 3013, 2990, 2975, 2974, 2973, 2958, 2943, 2928, 2927, 2926, 2925, 2924, 2923, 2922, 2921,
2920, 2397, 2298, 2283, 1891, 1799, 1591, 1445, 1338, 1145, 1068, 1006, 791, 768, 661, 631, 630,
615, 592, 577, 576, 561, 546, 523, 508, 493, 492, 491, 476, 475, 474, 473, 472, 471, 470, 469, 468,
453, 452,451, 450, 449, 448, 447, 446, 0};
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int cumf TCOEFr intra[104]={16383, 12514, 10776, 9969, 9579, 9306, 9168, 9082, 9032, 9000,
8981, 8962, 8952, 7630, 7212, 7053, 6992, 6961, 6940, 6195, 5988, 5948, 5923, 5370, 5244, 5210,
4854, 4762, 4740, 4384, 4300, 4288, 4020, 3968, 3964, 3752, 3668, 3511, 3483, 3354, 3322, 3205,
3183, 3108, 3046, 2999, 2981, 2974, 2968, 2961, 2955, 2949, 2943, 2942, 2939, 2935, 2934, 2933,
2929, 2270, 2178, 2162, 1959, 1946, 1780, 1651, 1524, 1400, 1289, 1133, 1037, 942, 849, 763,
711, 591, 521, 503, 496, 474, 461, 449, 442, 436, 426, 417, 407, 394, 387, 377, 373, 370, 367, 366,
365, 364, 363, 362, 358, 355, 352, 351, 350, 0};

int cumf SIGN[3]={16383, 8416, 0};
int cumf LAST[3]={16383, 9469, 0};
int cumf LAST intra[3]={16383, 2820, 0};

int cumf RUN[65]={16383, 15310, 14702, 13022, 11883, 11234, 10612, 10192, 9516, 9016, 8623,
8366, 7595, 7068, 6730, 6487, 6379, 6285, 6177, 6150, 6083, 5989, 5949, 5922, 5895, 5828, 5774,
5773, 5394, 5164, 5016, 4569, 4366, 4136, 4015, 3867, 3773, 3692, 3611, 3476, 3341, 3301, 2787,
2503, 2219, 1989, 1515, 1095, 934, 799, 691, 583, 435, 300, 246, 206, 125, 124, 97, 57, 30, 3, 2, 1,

0};

int cumf RUN intra[65]={16383, 10884, 8242, 7124, 5173, 4745, 4246, 3984, 3034, 2749, 2607,
2298, 966, 681, 396, 349, 302, 255, 254, 253, 206, 159, 158, 157, 156, 155, 154, 153, 106, 35, 34,
33,32, 31, 30, 29, 28, 27, 26, 25, 24, 23, 22, 21, 20, 19, 18, 17, 16, 15, 14, 13, 12, 11, 10, 9, 8, 7, 6,
5,4,3,2,1,0};

int cumf LEVEL[255]={16383, 16382, 16381, 16380, 16379, 16378, 16377, 16376, 16375, 16374,

16373,
16360,
16347,
16334,
16321,
16308,
16295,
16282,
15989,

16372, 16371,
16359, 16358,
16346, 16345,
16333, 16332,
16320, 16319,
16307, 16306,
16294, 16293,
16281, 16280,
15880, 15879,

16370,
16357,
16344,
16331,
16318,
16305,
16292,
16279,
15878,

16369,
16356,
16343,
16330,
16317,
16304,
16291,
16278,
15824,

16368,
16355,
16342,
16329,
16316,
16303,
16290,
16277,
15756,

16367,
16354,
16341,
16328,
16315,
16302,
16289,
16250,
15674,

16366,
16353,
16340,
16327,
16314,
16301,
16288,
16223,
15606,

16365,
16352,
16339,
16326,
16313,
16300,
16287,
16222,
15538,

16364, 16363,
16351, 16350,
16338, 16337,
16325, 16324,
16312, 16311,
16299, 16298,
16286, 16285,
16195, 16154,
15184, 14572,

16362,
16349,
16336,
16323,
16310,
16297,
16284,
16153,
13960,

16361,
16348,
16335,
16322,
16309,
16296,
16283,
16071,
10718,

7994, 5379, 2123, 1537, 992, 693, 611, 516, 448, 421, 380, 353, 352, 284, 257, 230, 203, 162, 161,
160, 133, 132, 105, 104, 103, 102, 101, 100, 99, 98, 97, 96, 95, 94, 93, 92, 91, 90, 89, 88, 87, 86,
85, 84, 83, 82, 81, 80, 79, 78, 77, 76, 75, 74, 73, 72, 71, 70, 69, 68, 67, 66, 65, 64, 63, 62, 61, 60,
59, 58, 57, 56, 55, 54, 53, 52, 51, 50, 49, 48, 47, 46, 45, 44, 43, 42, 41, 40, 39, 38, 37, 36, 35, 34,
33,32, 31, 30, 29, 28, 27, 26, 25, 24, 23, 22, 21, 20, 19, 18, 17, 16, 15, 14, 13, 12, 11, 10, 9, 8, 7, 6,
5,4,3,2,1,0};

int cumf LEVEL intra[255]={16383, 16379, 16378, 16377, 16376, 16375, 16374,

16371,
16358,
16345,
16332,
16319,
16180,
16061,
15751,
13502,

68

16370, 16369,
16357, 16356,
16344, 16343,
16331, 16330,
16318, 16317,
16179, 16136,
16018, 16017,
15750, 15749,

16368, 16367, 16366, 16365,
16355, 16354, 16353, 16352,

16342,
16329,
16316,
16135,
16016,
15661,

16341, 16340,
16328, 16327,
16315, 16314,
16134, 16133,
16015, 16014,
15618, 15508,

16339,
16326,
16313,
16132,
15971,
15376,

16364, 16363,
16351, 16350,
16338, 16337,
16325, 16324,
16312, 16311,
16131, 16130,
15970, 15969,
15288, 15045,

16362, 16361,
16349, 16348,
16336, 16335,
16323, 16322,
16268, 16267,
16129, 16128,
15968, 15925,
14913, 14781,

16373,
16360,
16347,
16334,
16321,
16224,
16127,
15837,
14384,

16372,
16359,
16346,
16333,
16320,
16223,
16126,
15794,
13965,

13083, 12509, 12289, 12135, 11892, 11738, 11429, 11010, 10812, 10371, 9664, 9113,
8117, 8116, 8028, 6855, 5883, 4710, 4401, 4203, 3740, 3453, 3343, 3189, 2946, 2881, 2661, 2352,
2132, 1867, 1558, 1382, 1250, 1162, 1097, 1032, 967, 835, 681, 549, 439, 351, 350, 307, 306, 305,
304, 303, 302, 301, 300, 299, 298, 255, 212, 211, 210, 167, 166, 165, 164, 163, 162, 161, 160, 159,
158, 115, 114, 113, 112, 111, 68, 67, 66, 65, 64, 63, 62, 61, 60, 59, 58, 57, 56, 55, 54, 53, 52, 51,
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50, 49, 48, 47, 46, 45, 44, 43, 42, 41, 40, 39, 38, 37, 36, 35, 34, 33, 32, 31, 30, 29, 28, 27, 26, 25,
24,23,22,21,20,19, 18,17, 16, 15, 14, 13, 12, 11, 10,9, 8, 7, 6, 5, 4, 3, 2, 1, 0};

int cumf INTRA_ AC DC[4]={16383, 9229, 5461, 0};

Annexe F

Mode de prédiction avancé

F.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode facultatif de prédiction avancé de la présente Recommandation, y
compris la compensation de mouvement par superposition de blocs et la possibilité de quatre
vecteurs cinétiques par macrobloc. La possibilité de ce mode est signalée par des moyens externes
(par exemple selon la Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le mot PTYPE.
Dans le mode de prédiction avancé, les vecteurs cinétiques sont autorisés a traverser les limites
d'image, comme c'est le cas dans le mode de vecteurs cinétiques non restreints (pour la description
de cette technique, voir D.1). La caractéristique d'extension de la gamme des vecteurs cinétiques
dans le mode de vecteurs cinétiques non restreints n'est pas automatiquement incluse dans le mode
de prédiction avancé et n'est active que si le mode de vecteurs cinétiques non restreints est choisi. Si
le mode de prédiction avancé est utilis€ en combinaison avec le mode de trames PB, Ia
compensation de mouvement par superposition n'est utilisée que pour la prédiction des images P et
non pour celle des images B.

F.2 Quatre vecteurs cinétiques par macrobloc

La présente Recommandation fait appel a un seul vecteur cinétique par macrobloc, sauf en mode de
prédiction avancé ou en mode avec filtre de dégroupage. Dans ce mode, la décision relative au
choix entre un ou quatre vecteurs est indiquée par le mot de code MCBPC pour chaque macrobloc.
Si un seul vecteur cinétique est transmis pour un certain macrobloc, ce vecteur est défini sous la
forme de quatre vecteurs ayant la méme valeur. Si le mot MCBPC indique que quatre vecteurs
cinétiques sont transmis pour le macrobloc en cours, l'information relative au premier vecteur
cinétique est transmise dans le mot de code MVD et l'information relative aux trois autres vecteurs
cinétiques est transmise dans les mots de code MVD,_4 (voir aussi § 5.3.7 et § 5.3.8).

On obtient les vecteurs en ajoutant les prédicteurs aux différences vectorielles indiquées par les
mots MVD et MVD,4 comme lorsqu'un seul vecteur cinétique est présent pour un macrobloc,
conformément aux regles du § 6.1.1. De nouveau, on calcule les prédicteurs séparément pour les
composantes horizontale et verticale. Les prédicteurs candidats MV1, MV2 et MV3 sont cependant
redéfinis comme indiqué dans la Figure F.1. Si un seul vecteur par macrobloc est présent, les
prédicteurs MV1, MV2 et MV3 sont définis comme pour le bloc 8 * 8 numéroté 1 dans la Figure 5
(cette définition est donnée dans le coin supérieur gauche des quatre sous-figures de la Figure F.1).

Rec. UIT-T H.263 (01/2005) 69



MV2 MV3 MV2 | MV3

MV1 | MV MV1 | MV
MV2 | MV3 MV2 | MV3
MV1 | MV MV1 | MV

T1602850-97

Figure F.1/H.263 — Redéfinition des prédicteurs candidats (MV1, MV2 et MV3)
pour chacun des blocs de luminance d'un macrobloc

Si quatre vecteurs sont utilisés, chacun de ces vecteurs cinétiques est utilis€ pour tous les pixels
contenus dans un des quatre blocs de luminance du macrobloc. La numérotation des vecteurs
cinétiques est équivalente a celle des quatre blocs de luminance indiqués sur la Figure 5. Le vecteur
cinétique MVDcnr, applicable aux deux blocs de chrominance, se calcule par la somme des quatre
vecteurs de luminance et par division de cette somme par 8; les valeurs composant les vecteurs
résultants, de résolution jusqu'au 16° pixel, sont modifiées pour les rapprocher de la plus proche
position d'un demi-pixel, comme indiqué dans le Tableau F.1.

Tableau F.1/H.263 — Modification des composantes vectorielles de chrominance
en résolution jusqu'au seiziéme pixel

Position du
16° pixel
Position résultante |0 |0 |0 |1 (1 (1 |1 |1 |1 |1 |1 1 1 1 2 2 /2

O |1 |2 |3 (4|56 |7 (8|9 |10]|11 |12 |13 |14 |15 |/16

Les valeurs des demi-pixels sont déterminées par interpolation bilinéaire, comme indiqué en 6.1.2.
En mode de prédiction avancé, la prédiction de la luminance est obtenue par compensation de
mouvement par superposition, comme décrit dans F.3. La prédiction de la chrominance est obtenue
par application du vecteur cinétique MVDcpr a tous les pixels contenus dans les deux blocs de
chrominance (comme cela est fait dans le mode de prédiction par défaut).

F.3 Compensation de mouvement par superposition pour la luminance

Chaque pixel d'un bloc de prédiction de luminance a 8 * 8 ¢éléments est une somme pondérée de
trois valeurs de prédiction, divisée par 8 (avec arrondissement). Afin d'obtenir ces trois valeurs de
prédiction, on fait appel a trois vecteurs cinétiques: le vecteur cinétique du bloc de luminance en
cours, et deux vecteurs "distants" sur quatre:

. le vecteur cinétique du bloc situé a gauche ou a droite du bloc de luminance en cours;

. le vecteur cinétique du bloc situé au-dessus ou au-dessous du bloc de luminance en cours.

Pour chaque pixel, on utilise les vecteurs cinétiques distants des blocs situés aux deux limites de
bloc les plus proches. C'est-a-dire que, pour la moitié supérieure du bloc, on utilisera le vecteur
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cinétique correspondant au bloc situé au-dessus du bloc en cours (voir la Figure F.3). De méme,
pour la moitié¢ gauche du bloc, on utilisera le vecteur cinétique correspondant au bloc situé a gauche
du bloc en cours, alors que pour la moitié droite du bloc, on utilisera le vecteur cinétique
correspondant au bloc situé a droite du bloc en cours (voir la Figure F.4).

Soit (x,y) un point dans une image, mesuré en unités entiéres de pixels.
Soit (m,n) un index de bloc entier dans une image, donné par:

m=x/8 et n=y/8,
ou "/" indique une division avec troncature.
Soit (7,/) un emplacement de pixel entier dans un bloc de 8 x 8, donné par:

i=x-m-8et j=y—n-8§,

ce qui donne:

xy)=@m-8+i,n-8+)).
Soit un vecteur cinétique (MVk o Mk y) qui peut contenir des décalages de pixel entier ou de
demi-pixel, avec k£ = 0, 1 ou 2. Par exemple, (Mka,Mka) peut étre égal a (7,0, 13,5). Ici,
(M o, my° ) désigne le vecteur cinétique pour le bloc en cours (m,n), (M i, my! y) désigne
le vecteur cinétique du bloc situé soit au-dessus, soit au-dessous, et (M y? .M y? y) désigne le
vecteur cinétique situé soit a gauche, soit a droite du bloc en cours (m,7) qui a été¢ défini ci-dessus.

La création de chaque pixel, P(x,y) dans un bloc de prédiction de luminance a 8 x 8 éléments, avec
l'index de bloc (m,n) est régie par I'équation suivante:

P(xy) = (q(xy) - Hy(,)) +r(xy) -H\(@,)) +s@y) - Hy(@,j) +4)/8,

ou ¢q(x,y), r(x,y) et s(x,y) sont les valeurs de prédiction prises de I'image de référence et définis
comme suit:

g, ) =ple+ MV y+ MO ),
r(x,y)=ple+ MV y+ MV ),
S(xay):p(x+ MV2X 9y+ Msz)a

ou p(x+Mka,y+Mka)est la valeur de prédiction au point (x+Mka,y+Mka) dans

l'image de référence. Il convient de noter que (x+ M vk, v+ M vk y) peut se trouver en dehors de
I'image et peut se situer a une position de pixel entier ou de demi-pixel. Dans les cas ou 'on utilise
des vecteurs cinétiques a demi-pixel, p(x+ M vk, v+ M vk y) se rapporte a la valeur obtenue apres
l'application du processus d'interpolation décrit au § 6.1.2.

Les matrices H,(i,j), H,(i,j) et H,(i,j) sont définies dans les Figures F.2, F.3 et F.4, ou (i, j)
désignent respectivement la colonne et la rangée de la matrice.

Quand ni le mode structuré par tranches (voir 1'Annexe K), ni le mode de décodage par segments
indépendants (voir 1'Annexe R) ne sont utilisés, les vecteurs cinétiques distants provenant d'autres
segments d'image vidéo sont utilisés de la méme maniére que les vecteurs cinétiques distants a
l'intérieur du groupe de blocs en cours. Si le mode structuré par tranches ou le mode de décodage

par segments indépendants est utilis¢, les vecteurs cinétiques distants correspondant aux blocs
d'autres segments de l'image vidéo sont mis a la valeur du vecteur cinétique du bloc en cours,
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quelles que soient les autres conditions décrites dans le paragraphe qui suit. (Voir I'Annexe R pour
la définition d'un segment d'image vidéo.)

Si I'un des macroblocs environnants n'a pas été codé, le vecteur cinétique distant qui correspond a
ce bloc est mis a zéro. Si I'un des blocs environnants a été codé INTRA, le vecteur cinétique distant
qui correspond a ce bloc est remplacé par le vecteur cinétique du bloc en cours, sauf en mode de
trames PB. Dans ce cas (bloc a codage INTRA en mode de trames PB), on utilise le vecteur
cinétique du bloc INTRA (voir également I'Annexe G). Si le bloc en cours est situé¢ a la périphérie
de 1'image et qu'il n'y ait donc pas de bloc environnant, on remplace le vecteur cinétique distant de
ce bloc par le vecteur cinétique en cours. Dans tous les cas, si le bloc en cours est situé¢ en bas du
macrobloc (pour les blocs numéros 3 et 4, voir la Figure 5), on remplace le vecteur cinétique
distant, qui correspond a un bloc de luminance 8 * 8 du macrobloc situé au-dessous du macrobloc
en cours, par le vecteur cinétique correspondant au bloc en cours.

Les valeurs de pondération pour la prédiction sont indiquées dans les Figures F.2, F.3 et F.4
ci-apres.

E N BV, T IV, I (RO, T BV, [ RO, B (O, T [ SN
(V.0 LV, IV, B IV, T IV, B IV, B RV, T ) |
LN AN DN ]| | W
N[N AN]| NN || [
N[NNI DN | DN|Wn |[Wn
N[N ]|On |
(V.0 NV, IV, I V. T O, B RV, B RV, T )}
E-N BV, T IV, I RV, B BV, [ BV, B (V) T N SN

Figure F.2/H.263 — Valeurs de pondération, H,, pour la prédiction avec un
vecteur cinétique du bloc de luminance en cours
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Figure F.3/H.263 — Valeurs de pondération, H;, pour la prédiction avec des
vecteurs cinétiques des blocs de luminance situés au-dessus ou au-dessous
du bloc de luminance en cours
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Figure F.4/H.263 — Valeurs de pondération, H,, pour la prédiction avec des
vecteurs cinétiques des blocs de luminance situés a gauche ou a droite
du bloc de luminance en cours

Annexe G

Mode de codage par trames PB

G.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode facultatif de codage par trames PB de la présente
Recommandation. La possibilit¢é de ce mode est signalée par des moyens externes (par exemple,
selon la Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ PTYPE.

Une trame PB se compose de deux images codées sous forme d'un seul ¢lément. Les lettres PB
correspondent aux initiales des types d'image décrits dans la Rec. UIT-T H.262: images P et
images B. Une trame PB se compose donc d'une image P, prédite a partir de la précédente image P
décodée, et d'une image B, prédite a partir, d'une part, de la précédente image P décodée et, d'autre
part, de I'image P en cours de décodage. Le terme image B a été retenu parce que certaines de ses
parties peuvent étre prédites bidirectionnellement a partir des images passées et futures. Le
processus de prédiction est illustré par la Figure G.1.

Une version améliorée du mode de codage par trames PB, nommée "mode de codage par trames PB
amélioré" est décrit a I'Annexe M. Le mode de codage par trames PB décrit dans la présente annexe
est retenu dans la présente Recommandation seulement afin de maintenir la compatibilité avec les
systemes congus avant l'adoption du mode de codage par trames PB amélioré. Pour cette raison, le
mode de codage par trames PB décrit dans la présente annexe ne peut &tre utilis€é avec les
caractéristiques additionnelles de la syntaxe qui exigent le recours au champ PLUSPTYPE.
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Figure G.1/H.263 — Prédiction en mode de codage par trames PB

G.2 Trames PB et blocs INTRA

Lorsque l'on utilise des trames PB, le mode de codage INTRA a la signification suivante (voir
¢galement § 5.3.2):

. les blocs de type P sont a codage INTRA;
. les blocs de type B sont a codage INTER, avec prédiction comme pour un bloc INTER.

Si l'on utilise des trames PB, des données vectorielles cinétiques (MVD, motion vector data) sont
¢galement incluses pour les macroblocs INTRA contenus dans les images pour lesquelles PTYPE a
la valeur "INTER". Dans ce cas, le vecteur n'est utilisé que pour les blocs de type B. Les mots de
code MVD,_4 ne sont jamais utilisés pour le mode INTRA (voir également le Tableau 10). En mode
de prédiction avancé comme en mode de trames PB, si un des blocs environnants a été codé en
mode INTRA, le vecteur cinétique distant qui correspond a ce bloc n'est pas remplacé par le vecteur
cinétique du bloc en cours et c'est le vecteur cinétique INTRA distant qui est utilisé.

G.J3 Couche des blocs

Dans une trame PB, un macrobloc se compose de douze blocs. On transmet d'abord les données
pour les six blocs de type P comme dans le mode H.263 par défaut, puis les données pour les six
blocs de type B (voir également § 5.4). La structure de la couche des blocs est représentée sur la
Figure 11. INTRADC est présent pour chaque bloc P du macrobloc si le champ MCBPC indique le
type de macrobloc 3 ou 4 (voir les Tableaux 7 et 8). INTRADC n'est pas présent pour les blocs B.
TCOEF est présent pour les blocs P s'il est indiqué par MCBPC ou par CBPY; TCOEEF est présent
pour les blocs B s'il est indiqué par CBPB.

G4 Calcul des vecteurs pour l'image B dans une trame PB

Les vecteurs pour l'image B sont calculés comme suit (voir également § 6.1.1). Soit une
composante vectorielle MV en unités de demi-pixel qui doit étre utilisée dans l'image P (MV
représentant une composante vectorielle pour un bloc de luminance 8 X 8; si un seul vecteur par
macrobloc est transmis, la composante MV a la méme valeur pour chacun des quatre blocs de
luminance 8 X 8). On a besoin des deux composantes vectorielles — anticipée MVy et différée MVy
— pour la prédiction de I'image B. Ces composantes vectorielles anticipées et différées sont déduites
de la composante MV et finalement améliorées par un vecteur delta qui est fourni par les données
MVDB.

. TRp: incrément de la référence temporelle TR (ou la combinaison de la référence
temporelle étendue ETR et de la référence temporelle TR dans une trame PB améliorée
lorsqu'une fréquence de base d'image personnalisée est utilisée) a partir du dernier en-téte
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d'image (voir § 5.1.2). Si TRp est négatif, TRp = TRp + d, ou d = 256 pour une fréquence
d'image CIF et 1024 pour toute fréquence de base d'image personnalisée.

. TRg: voir § 5.1.2.

Supposons que MVp, soit la composante vectorielle delta qui est indiquée par la donnée MVDB et
qui correspond a la composante vectorielle MV. Si la donnée MVDB n'est pas présente, MVp est
mise a z€ro. Si MVDB est présente, la méme composante MVp indiquée par MVDB est utilisée
pour chacun des quatre blocs de luminance B contenus dans le macrobloc.

Dans ce cas, les composantes MVy et MV sont données en demi-pixels par les formules suivantes:

MVi= (TRBXMV)/TRD +MVp
MV = ((TRg— TRp) X MV)/TRp si MVp est égale a 0
MVp=MVp— MV si MVp n'est pas égale a 0

ou la barre oblique "/" indique une division par troncature. On suppose que les coordonnées
reflétent la position réelle dans le temps des images P et B. On tire parti du fait que la gamme des
valeurs de la composante MV est bornée. Chaque mot a codage VLC pour MVDB représente une
paire de valeurs différentielles. Une seule des valeurs de cette paire donnera une valeur de MV
s'inscrivant dans la gamme permise (par défaut [-16, 15,5]; en mode de vecteurs cinétiques non
restreints [-31,5, 31,5]). Les formules pour les composantes MV et MVp sont également utilisées
dans le cas de blocs INTRA, ou les données vectorielles ne sont utilisées que pour prédire des
blocs B.

Pour les blocs de chrominance, la composante MV est déterminée par calcul de la somme des
quatre vecteurs de luminance MVy correspondants puis par division de cette somme par 8; les
composantes vectorielles de résolution jusqu'au 16° pixel résultantes sont modifiées vers la plus
proche position en demi-pixel, tel qu'indiqué dans le Tableau F.1. La composante MVyp pour la
chrominance est déterminée par calcul de la somme des quatre vecteurs de luminance MVpy
correspondants et par division de cette somme par 8; les composantes vectorielles résultantes en
résolution jusqu'au 16° pixel sont modifiées vers la plus proche position en demi-pixel, tel
qu'indiqué dans le Tableau F.1.

Une valeur positive de la composante horizontale ou verticale du vecteur cinétique signifie que la
prédiction est formée a partir des pixels contenus dans I'image de référence, situés spatialement a
droite ou au-dessous des pixels en cours de prédiction.

G.5  Prédiction d'un bloc de type B dans une trame PB

Dans le présent paragraphe, un bloc est défini comme ayant 8 X 8 éléments. La procédure suivante
s'applique aux blocs de luminance comme aux blocs de chrominance. On calcule d'abord les
vecteurs anticipés et différés. On suppose que le macrobloc P (luminance et chrominance) est
d'abord décodé, reconstruit et écrété (voir § 6.3.2). Ce macrobloc est appelé Prpc et sert de base,
avec sa valeur prédite, pour le calcul de la prédiction du bloc B.

La prédiction du bloc de type B a deux modes, qui sont utilis€s pour différentes parties du bloc:

. pour les pixels dont le vecteur différé — MVy — pointe a l'intérieur du macrobloc Pgrgc, on
utilise la prédiction bidirectionnelle. A cette fin, on calcule la moyenne de la prédiction
anticipée sur la base de la composante MV par rapport a I'image décodée précédente et de
la prédiction différée sur la base de la composante MVy par rapport au macrobloc Prgc.
Cette moyenne est la moiti¢ de la somme des deux prédictions (division par troncature);

. pour tous les autres pixels, on fait appel a la prédiction anticipée sur la base de la
composante MV par rapport a I'image décodée précédente.

La Figure G.2 indique quelle partie d'un bloc est prédite en mode bidirectionnel (partie ombrée du
bloc B) et quelle partie n'est prédite qu'en mode anticipé (reste du bloc B).
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Figure G.2/H.263 — Prédiction anticipée et bidirectionnelle pour un bloc B

La prédiction bidirectionnelle est utilisée pour les pixels dont le vecteur différé — MVy — pointe a
I'intérieur du macrobloc Pgrgc. Ces pixels sont définis par les procédures suivantes, qui sont
spécifiées en langage C.

Définitions:
— nh position horizontale du bloc a l'intérieur d'un macrobloc (0 ou 1);
— nv position verticale du bloc a l'intérieur d'un macrobloc (0 ou 1);

— mh (nh, nv) composante vectorielle horizontale du bloc (nh, nv) en demi-pixels;
— mv (nh, nv) composante vectorielle verticale du bloc (nh, nv) en demi-pixels;
— mhce composante vectorielle horizontale pour la chrominance;

— mvc composante vectorielle verticale pour la chrominance.
Procédure pour la luminance

for (nh = 0; nh <= 1; nh++) {

for (nv = 0; nv <= 1; nv++) {
for (1 = nh * 8 + max(0, (-mh(nh,nv)+1)/2 - nh * 8);
i <= nh * 8 + min(7,15-(mh(nh,nv)+1)/2 - nh * 8); i++) {
for (j = nv * 8 + max(0, (-mv(nh,nv)+1)/2 - nv * 8);
j <= nv * 8 + min(7,15- (mv(nh,nv)+1)/2 - nv * 8); j++) {
predict pixel (i,j) bidirectionally
}
}
}
}
Procédure pour la chrominance
for (i = max(0, (-mhc+1)/2); i <= min(7,7-(mhc+1)/2); i++) {
for (j = max(0, (-mvc+1l)/2); j <= min(7,7-(mvc+1)/2); j++) {

predict pixel (i,3j) bidirectionally;

}
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Les pixels non prédits bidirectionnellement ne sont prédits qu'en mode anticipé.

Annexe H

Correction d'erreur sans voie de retour pour signal vidéo codé

H.1 Introduction

La présente annexe décrit une méthode facultative de correction d'erreur sans voie de retour (a
codage et verrouillage de trames) pour la transmission de données vidéo a codage H.263. Cette
correction d'erreur sans voie de retour (ou encore "directe") (FEC) peut étre utilisée lorsque aucune
FEC n'est assurée par des moyens externes, par exemple au niveau du multiplex ou du systéme. Elle
n'est pas utilisée pour la Rec. H.324. Aussi bien le verrouillage de trames que le code de correction
d'erreur sans voie de retour sont les mémes que dans la Rec. UIT-T H.261.

H.2  Verrouillage de trames de correction d'erreur

Pour que les informations de parité relatives aux données vidéo et a la correction d'erreur puissent
étre identifiées par un décodeur, un schéma de verrouillage des trames de correction d'erreur est
inclus: il consiste en multitrames de huit trames, chaque trame comportant 1 bit de verrouillage de
trame, 1 bit indicateur de remplissage (F1), 492 bits de données codées (ou un bourrage de "1") et
18 bits de parité (voir la Figure H.1). Pour chaque multitrame, le schéma formé par les bits de
verrouillage des huit trames élémentaires est le suivant:

(S1S2S3S4S5S6S7Sg) = (00011011)

L'indicateur de remplissage (Fi) peut €étre mis a zéro par un codeur. Dans ce cas, 492 bits de
remplissage consécutifs (uniquement des "1") sont émis a la place de 492 bits de données codées.
Cette méthode peut étre utilisée pour les données de bourrage (voir § 3.6).

H.3 Code de correction d'erreur

Le code de correction d'erreur est de type BCH (511, 493) sans voie de retour. Son utilisation par le
décodeur est facultative. La parité est calculée sur une séquence codée de 493 bits, comprenant 1 bit
indicateur de remplissage (Fi) et 492 bits de données vidéo codées.

Le polyndme générateur est le suivant:
gx)=x9+x4+1)x9+x6+x4+x3+1)

Exemple: pour les données d'entrée de "01111 ... 11" (493 bits), les bits de la parité de correction
résultante sont: "011011010100011011" (18 bits).

H4 Temps de rétablissement pour le verrouillage de trames de correction d'erreur

Il y a lieu que trois séquences consécutives (24 bits) de verrouillage des trames de correction
d'erreur soient recues avant que l'alignement des trames ne soit considéré comme réalisé. Il convient
que le décodeur soit congu de telle maniére que le verrouillage des trames soit rétabli moins
de 34 000 bits apres un déphasage de trame du correcteur d'erreur.

NOTE — A cette fin, on admet que les données vidéo ne contiennent pas trois émulations, non déphasées, de
la séquence de verrouillage de trame de correction d'erreur, au cours de la période de reverrouillage.
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Figure H.1/H.263 — Trame de correction d'erreur

Annexe I
Mode de codage INTRA avancé

La présente annexe décrit le mode de codage facultatif INTRA avancé de la présente
Recommandation. La possibilit¢ de ce mode H.263 est signalée par des moyens externes (par
exemple, selon la Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ
PLUSPTYPE de l'en-téte d'image.

1.1 Introduction

Ce mode facultatif modifie le décodage des macroblocs de type "INTRA" (les autres types de
macroblocs ne sont pas touchés). L'efficacité du codage des macroblocs INTRA est améliorée par
recours a:

1) la prédiction des blocs INTRA en utilisant les blocs INTRA voisins pour la méme
composante (Y, Cg ou Cr);

2) la quantification inverse modifiée pour les coefficients INTRA;
3) un code VLC distinct pour les coefficients INTRA.

Un bloc a codage INTRA particulier peut étre prédit a partir du bloc au-dessus du bloc en cours de
décodage, a partir du bloc a gauche du bloc en cours de décodage ou encore a partir de ces deux
blocs. Dans des cas spéciaux, les blocs voisins ne sont pas a codage INTRA ou ne se trouvent pas
dans le méme segment d'image vidéo. La prédiction par blocs utilise toujours des données
correspondant a la méme composante de luminance ou de différence de couleur (Y, Cg ou Cr) que
le bloc en cours de décodage. Dans la prédiction, les coefficients DC sont toujours prédits d'une
manic¢re quelconque. La premicre rangée de coefficients AC peut étre prédite a partir des
coefficients du bloc supérieur, la premiere colonne de coefficients AC peut étre prédite a partir de
ceux du bloc gauche, ou encore seul le coefficient DC peut étre prédit comme moyenne du bloc au-
dessus et du bloc gauche, le choix étant signalé macrobloc par macrobloc. Les coefficients AC
restants ne sont jamais prédits. La quantification inverse du coefficient INTRADC est modifiée afin
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de permettre une taille d'échelon de quantification variable, alors que, dans le corps de la présente
Recommandation, une taille d'échelon fixe de 8 est utilisée pour les coefficients INTRADC. La
quantification inverse de tous les coefficients INTRA est effectuée sans "zone morte" dans
l'espacement de reconstruction du quantificateur.

1.2 Syntaxe

Lorsqu'on utilise le mode de codage INTRA avancé, la syntaxe de la couche des macroblocs est
modifiée de la maniere précisée dans la Figure I.1. La syntaxe illustrée par la Figure 1.1 est
identique a celle qui est définie au § 5.3, sauf pour ce qui est de l'insertion d'un champ
INTRA MODE additionnel pour les macroblocs INTRA. INTRA MODE est présent seulement
lorsque le champ MCBPC indique un macrobloc de type INTRA (macrobloc de type 3 ou 4). Le
mode de prédiction est codé au moyen du code de longueur variable du Tableau I.1. Un mode de
prédiction est transmis pour chaque macrobloc INTRA.

COD MCBPC | INTRA MODE MODB CBPB CBPY DQUANT

données de

MVD MVD, | MVD; | MVD, | MVDB

bloc T1602890-97

Figure 1.1/H.263 — Structure de la couche des macroblocs

Tableau 1.1/H.263 — Code de longueur variable (VLC) pour INTRA MODE

Index Mode de prédiction VLC
0 0 (DC seulement) 0
1 1 (DC et AC verticaux) 10
2 2 (DC et AC horizontaux) 11
1.3 Processus de décodage

Deux balayages sont effectués en plus du balayage en zigzag. Les deux balayages additionnels sont
illustrés dans les parties a) et b) de la Figure 1.2, et le balayage en zigzag est illustré dans la
Figure 14.

1 |2 |3 |4 |11]12]13] 14 1 7 121]23]|37(39]53

6 |9 (1018|1716 15 2 |6 |8 [22]24]38]40 ]| 54
7 |8 [20]19 (27|28 (29] 30 319 [20]25(35]41 (5155
21 (221252631 (32]33]|34 4 [10]19(26]36(|42] 52|56
23124 |35 )36 |43 |44 | 45| 46 11| 1812731143 |47 |57]61
37 [ 3841 (42 (47 48|49 | 50 12 1 17 128 | 32|44 | 48 | 58 | 62
39140 [ 51| 52|57 |58 (59| 60 131162933 (4514959 63
53|54 ([55]56(|61]62(63]| 64 141 15]30 ]34 |46 | 50| 60 | 64

a) balayage horizontal alterné b) balayage vertical alterné (comme

dans la Rec. UIT-T H.262

Figure 1.2/H.263 — Séquences de balayage DCT pour codage INTRA avancé
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Pour les blocs a codage INTRA, si Mode de prédiction = 0, le balayage en zigzag de la Figure 14
est choisi pour tous les blocs du macrobloc; sinon, la direction de la prédiction est utilisée pour
sélectionner un balayage pour le macrobloc.

Lorsque Mode de prédiction = 1, le bloc adjacent sur le plan vertical est utilisé pour effectuer la
prédiction. Ce mode de prédiction est congu pour les blocs INTRA ou domine un contenu de
fréquence horizontale plus fort, de telle sorte que le bloc adjacent dans le sens vertical est utilisé
pour prédire le contenu de fréquence horizontale du bloc en cours, la valeur de prédiction étant
nulle pour tous les coefficients représentant un contenu AC vertical. La séquence de balayage est
choisie de manic¢re a balayer les fréquences horizontales plus fortes avant les verticales, par
balayage horizontal alterné.

Lorsque Mode de prédiction = 2, le bloc adjacent sur le plan horizontal est utilisé pour effectuer la
prédiction. Ce mode de prédiction est congu pour les blocs INTRA ou domine un contenu de
fréquence verticale plus fort, de telle sorte que le bloc adjacent dans le sens horizontal est utilisé
pour prédire le contenu de fréquence verticale du bloc en cours, la valeur de prédiction étant nulle
pour tous les coefficients représentant un contenu AC horizontal. La séquence de balayage est
choisie de manicre a balayer les fréquences verticales plus fortes avant les horizontales, par
balayage vertical alterné.

Pour les blocs qui ne sont pas a codage INTRA, les blocs de 8 x 8 de coefficients de transformée
sont balayés selon une séquence en zigzag comme dans la Figure 14.

Une table VLC distincte est utilisée pour tous les coefficients AC INTRADC et INTRA. Elle figure
au Tableau [.2. Il est a noter que les entrées de mots de code utilisées dans le Tableau 1.2 sont
identiques a celles qui sont utilisées dans le tableau TCOEF normal (Tableau 16) utilisé lorsque le
codage INTRA avancé n'est pas utilisé, avec toutefois une interprétation différente des expressions
LEVEL et RUN (sans modification du sens de LAST).

Tableau 1.2/H.263 — Code de longueur variable pour INTRA TCOEF

INDEX LAST RUN |[LEVEL| BITS CODE VLC
0 0 0 1 3 10s
1 0 1 1 5 1111s
2 0 3 1 7 0101 01s
3 0 5 1 8 0010 111s
4 0 7 1 9 0001 1111s
5 0 8 1 10 0001 00101s
6 0 9 1 10 0001 00100s
7 0 10 1 11 0000 1000 O1s
8 0 11 1 11 0000 1000 00s
9 0 4 3 12 0000 0000 111s
10 0 9 2 12 0000 0000 110s
11 0 13 1 12 0000 0100 000s
12 0 0 2 4 110s
13 0 1 2 7 0101 00s
14 0 1 4 9 0001 1110s
15 0 1 5 11 0000 0011 11s
16 0 1 6 12 0000 0100 001s
17 0 1 7 13 0000 0101 0000s
18 0 0 3 5 1110s
19 0 3 2 9 0001 1101s
20 0 2 3 11 0000 0011 10s
21 0 3 4 13 0000 0101 0001s
22 0 0 5 6 0110 1s
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Tableau 1.2/H.263 — Code de longueur variable pour INTRA TCOEF

INDEX LAST RUN ILEVEL)| BITS CODE VLC
23 0 4 2 10 0001 0001 1s
24 0 3 3 11 0000 0011 O1s
25 0 0 4 0110 0Os
26 0 5 2 10 0001 0001 Os
27 0 5 3 13 0000 0101 0010s
28 0 2 1 0101 1s
29 0 6 2 11 0000 0011 00s
30 0 0 25 13 0000 0101 0011s
31 0 4 1 7 0100 11s
32 0 7 2 11 0000 0010 11s
33 0 0 24 13 0000 0101 0100s
34 0 0 8 7 0100 10s
35 0 8 2 11 0000 0010 10s
36 0 0 7 7 0100 01s
37 0 2 4 11 0000 0010 O1s
38 0 0 6 7 0100 00s
39 0 12 1 11 0000 0010 00s
40 0 0 9 8 0010 110s
41 0 0 23 13 0000 0101 0101s
42 0 2 2 8 0010 101s
43 0 1 3 8 0010 100s
44 0 6 1 9 0001 1100s
45 0 0 10 9 0001 1011s
46 0 0 12 10 0001 0000 1s
47 0 0 11 10 0001 0000 Os
48 0 0 18 10 00001111 1s
49 0 0 17 10 00001111 Os
50 0 0 16 10 0000 1110 1s
51 0 0 15 10 0000 1110 Os
52 0 0 14 10 0000 1101 1s
53 0 0 13 10 0000 1101 Os
54 0 0 20 12 0000 0100 010s
55 0 0 19 12 0000 0100 011s
56 0 0 22 13 0000 0101 0110s
57 0 0 21 13 0000 0101 0111s
58 1 0 1 5 0111s
59 1 14 1 10 00001100 1s
60 1 20 1 12 0000 0000 101s
61 1 1 1 7 0011 11s
62 1 19 1 12 0000 0000 100s
63 1 2 1 7 0011 10s
64 1 3 1 7 0011 01s
65 1 0 2 7 0011 00s
66 1 5 1 8 0010 011s
67 1 6 1 8 0010 010s
68 1 4 1 8 0010 001s
69 1 0 3 8 0010 000s
70 1 9 1 9 0001 1010s
71 1 10 1 9 0001 1001s
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Tableau 1.2/H.263 — Code de longueur variable pour INTRA TCOEF

INDEX LAST RUN ILEVEL)| BITS CODE VLC
72 1 11 1 9 0001 1000s
73 1 12 1 9 0001 0111s
74 1 13 1 9 0001 0110s
75 1 8 1 9 0001 0101s
76 1 7 1 9 0001 0100s
77 1 0 4 9 0001 0011s
78 1 17 1 10 0000 1100 Os
79 1 18 1 10 0000 1011 1s
80 1 16 1 10 0000 1011 Os
81 1 15 1 10 0000 1010 1s
82 1 2 2 10 0000 1010 Os
83 1 1 2 10 0000 1001 1s
84 1 0 6 10 0000 1001 Os
85 1 0 5 10 0000 1000 1s
86 1 4 2 11 0000 0001 11s
87 1 3 2 11 0000 0001 10s
88 1 1 3 11 0000 0001 O1s
89 1 0 7 11 0000 0001 00s
90 1 2 3 12 0000 0100 100s
91 1 1 4 12 0000 0100 101s
92 1 0 9 12 0000 0100 110s
93 1 0 8 12 0000 0100 111s
94 1 21 1 13 0000 0101 1000s
95 1 22 1 13 0000 0101 1001s
96 1 23 1 13 0000 0101 1010s
97 1 7 2 13 0000 0101 1011s
98 1 6 2 13 0000 0101 1100s
99 1 5 2 13 0000 0101 1101s
100 1 3 3 13 0000 0101 1110s
101 1 0 10 13 0000 0101 1111s
102 ESCAPE 7 0000 011

Selon la valeur de INTRA MODE, soit un, soit huit coefficients sont des résidus de prédiction qui
doivent étre ajoutés a un prédicteur tel que décrit ci-dessous. La Figure 1.3 montre trois blocs 8 X 8
de niveaux finals DCT reconstruits pour une méme composante (Y, Cg ou Cg), et qui sont étiquetés
RecA’(u,v), RecB’(u,v) et RecC’(u,v), ou u et v sont respectivement des indices de colonne
(horizontal) et de rangée (vertical). Le processus de reconstruction différe du traitement décrit
au § 6.2.1. Les résidus INTRADC sont reconstruits différemment: on utilise une taille d'échelon
variable au lieu d'utiliser le Tableau 15, un prédicteur est ensuite ajouté aux valeurs résiduelles afin
d'obtenir la valeur de reconstruction finale du coefficient. Les coefficients INTRA autres que
INTRADC sont aussi reconstruits d'un maniere qui différe de celle au § 6.2.1, au moyen d'un
espacement de reconstruction sans "zone morte" et, dans certains cas, en ajoutant un prédicteur afin
d'obtenir la valeur de reconstruction finale du coefficient. Le bloc peut contenir des résidus de

prédiction DC et AC.
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Figure 1.3/H.263 — Trois blocs voisins du domaine DCT

Les définitions de MCBPC et CBPY changent lorsque le codage INTRA avancé est utilisé. Lorsque
le codage INTRA avancé est utilisé, les coefficients de transformée INTRADC ne sont plus traités
comme un cas distinct, ils sont plutdt traités de la méme manicre que des coefficients AC en ce qui
concerne MCBPC et CBPY. Cela signifie qu'un coefficient INTRADC de valeur nulle ne sera pas
codé comme un niveau (LEVEL), mais il allongera plutot I'exécution pour les coefficients AC
survants.

Le processus de quantification inverse de la partie B d'une trame PB améliorée (voir 1'Annexe M)
n'est pas modifié¢ par l'utilisation du mode de codage INTRA avancé.

Définir RecC(u,v) comme les résidus de coefficient reconstruit du bloc en cours. Pour tous les
coefficients INTRA, la valeur résiduelle reconstituée est obtenue au moyen de:

RecC(u,v) =2 * QUANT * LEVEL(u,v) u=0,...,7,v=0, ..., 7.
NOTE — LEVEL(u,v) représente une quantité ayant une grandeur et un signe dans 1'équation ci-dessus.
Définir RecC’(u,v) comme les valeurs finales de coefficient reconstruit du bloc en cours (aprés des
ajustements de prédiction, oddification, tel que décrit ci-dessous, et écrétage). Les valeurs finales de
coefficient reconstruit RecC’(u,v) sont récupérées en ajoutant RecC(u,v) a la prédiction appropriée

indiquée dans le champ INTRA MODE, en changeant, au besoin, la valeur du bit de plus faible
poids du coefficient DC, et en effectuant un écrétage.
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RecA’(u,v) représente les valeurs finales de coefficient reconstruit du bloc immédiatement au-
dessus du bloc en cours. RecB’(u,v) représente les valeurs finales de coefficient reconstruit du bloc
immédiatement a la gauche du bloc en cours.

Les valeurs de coefficient reconstruit pour les blocs A et B peuvent étre utilisées pour la prédiction
des valeurs de coefficient pour le bloc C si les blocs A et B sont dans le méme segment d'image
vidéo que le bloc C. On dit qu'un bloc est "dans le méme segment d'image vidéo" qu'un autre bloc
seulement si toutes les conditions suivantes sont respectées:

1) le bloc en question est dans les limites de 1'image;

2) si I'on est pas en mode structuré par tranches (voir I'Annexe K), le bloc pertinent est dans le
méme groupe de blocs ou aucun en-téte de groupe de blocs n'est présent pour le groupe de
blocs en cours;

3) si I'on est en mode structuré par tranches, le bloc pertinent est dans la méme tranche.

Le bloc C qui doit étre décodé est prédit seulement a partir de blocs INTRA dans le méme segment
d'image vidéo que le bloc C, comme on le voit plus bas.

Si Mode de prédiction = 0 (prédiction DC seulement) et que les blocs A et B sont tous deux des
blocs INTRA dans le méme segment d'image vidéo que le bloc C, le coefficient DC du bloc C est
prédit a partir de la moyenne (avec troncature) des coefficients DC des blocs A et B. Si un seul des
deux blocs A et B est un bloc INTRA dans le méme segment d'image vidéo que le bloc C, le
coefficient DC de ce seul bloc est utilis¢ comme prédicteur lorsque Mode de prédiction = 0. Si
aucun des deux blocs A et B n'est un bloc INTRA dans le méme segment d'image vidéo que le bloc
C, la prédiction utilise la valeur 1024 comme prédicteur du coefficient DC.

Si Mode de prédiction = 1 ou 2 (prédiction DC et AC verticale ou DC et AC horizontale) et que le
bloc de référence (bloc A ou bloc B) n'est pas un bloc INTRA dans le méme segment d'image vidéo
que le bloc C, la prédiction utilise la valeur 1024 comme prédicteur du coefficient DC et la valeur 0
comme prédicteur des coefficients AC du bloc C.

Un processus de changement de signe "oddification" est appliqué au coefficient DC afin de
minimiser les erreurs d'adaptation de la transformation inverse IDCT. Certaines valeurs de
coefficients peuvent entrainer une erreur d'adaptation en raison d'une erreur d'arrondissement entre
diverses implémentations de I'IDCT, en particulier certaines valeurs de coefficients (0,0), (0,4),
(4,0) et (4,4). Ainsi, un coefficient DC de 8k + 4 pour certains entiers k a pour effet qu'un bloc
ayant subi la transformation inverse a une valeur constante k + 0,5, pour laquelle des erreurs
mineures peuvent entrainer I'obtention d'arrondissements divergents pour diverses implémentations.

Définir la fonction clipAC() pour indiquer un écrétage a la gamme —2048 a 2047. Définir la
fonction clipDC() pour indiquer un écrétage a la gamme 0 a 2047. Définir la fonction
oddifyclipDC(x) comme suit:

If (x is even) ({

result = clipDC(x+1)
} else {

result = clipDC(x)
}

La reconstruction pour chaque mode de prédiction INTRA est alors spécifiée comme suit, ou
l'opérateur "/" est une division par troncature:

mode 0: prédiction DC seulement.

RecC” (u,v) = clipAC( RecC(u,v) ) (u,v) # (0,0), u=20, ., 7, v=20, . 7.
If (block A and block B are both INTRA coded and are both in the same wvideo
picture segment as block C) {
tempDC = RecC(0,0) + ( RecA”(0,0) + RecB”(0,0) ) / 2
} else {
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If (block A is INTRA coded and is in the same video picture segment as

block C) {
tempDC = RecC(0,0) + RecA”(0,0)
} else {

If (block B is INTRA coded and is in the same video picture segment
as block C) {
tempDC = RecC(0,0) + RecB”(0,0)

} else {
tempDC = RecC(0,0) + 1024

}

}
}
RecC' (0,0) = oddifyclipDC( tempDC )
Mode 1: prédiction DC et AC pour le bloc ci-dessus.

If (block A is INTRA coded and is in the same video picture segment as block

c) |
tempDC = RecC(0,0) + RecA”(0,0)
RecC” (u,0) = clipAC( RecC(u,0) + RecA” (u,0) ) u=11, .. 7,
RecC” (u,v) = clipAC( RecC(u,v) ) u=20, ., 7, v=1, ., 7.
} else {
tempDC = RecC(0,0) + 1024
RecC” (u,v) = clipAC( RecC(u,v) ) (u,v) # (0,0), u=20, ..,7,
v =0, .., 7
}
RecC”(0,0) = oddifyclipDC( tempDC )

Mode 2: DC and AC prediction from the block to the left.

If (block B is INTRA coded and is in the same video picture segment as block

) |
tempDC = RecC(0,0) + RecB”(0,0)
RecC” (0,v) = clipAC( RecC(0,v) + RecB”(0,v) ) v =11, .. 7,
RecC” (u,v) = clipAC( RecC(u,v) ) u=1, .. 7, v=20, ., 7.
} else {
tempDC = RecC(0,0) + 1024
RecC” (u,v) = clipAC( RecC(u,v) ) (u,v) # (0,0), u=20, .., 7,
v =0, .., 7
}
RecC' (0,0) = oddifyclipDC( tempDC )
Annexe J
Mode avec filtre de dégroupage
J.1 Introduction

La présente annexe décrit l'utilisation d'un filtre facultatif de limite de bloc dans la boucle de
codage. Le principal objet de ce filtre est la réduction des artefacts liés au groupage. Le filtrage est
appliqué aux limites de blocs 8 X 8. Les vecteurs cinétiques peuvent avoir une résolution de 8 x 8
ou 16 x 16 (voir § J.2). Le traitement décrit dans la présente annexe s'applique seulement aux
images P, I, EP ou EI ou a la partie image P d'une trame PB améliorée. (La possibilité de filtrage
d'images B ou de la partie image B d'une trame PB améliorée n'est pas une question de
normalisation, bien qu'un type quelconque de filtrage soit recommandé afin d'améliorer la qualité
d'image.) La possibilité de ce mode est signalée par des moyens externes (par exemple, selon la
Rec. H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ PLUSPTYPE de l'en-téte d'image.
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NOTE — Le probléme de la désadaptation de la transformée inverse peut étre aggravé lorsque 1'Annexe J est
utilisée avec un petit échelon de quantification et lorsque la transformée inverse conforme a I'Annexe W n'est
utilisée ni dans le codeur ni dans le décodeur. Dans certains cas, la désadaptation due a des erreurs
d'arrondissement peut méme €tre accentuée par le processus de filtrage décrit a I'Annexe J. Pour éviter ce
probléme, les codeurs, par exemple, ne seront pas fondés sur I'Annexe J lorsque 1'échelon de quantification
est tres faible.

J.2 Relation avec les modes UMYV et AP (Annexes D et F)

L'utilisation du mode avec filtre de dégroupage a des effets sur la qualité d'image semblables a la
compensation de mouvement par superposition de blocs (OBMC) telle qu'elle est définie a
I'Annexe F, lorsqu'elle est utilisée seule. L'utilisation conjointe des deux techniques permet
I'obtention d'une amélioration additionnelle de la qualité¢ d'image. Le mode de prédiction avancé
(voir aussi I'Annexe F) se compose de trois éléments:

1) quatre vecteurs cinétiques par macrobloc, tel que défini dans F.2;
2) compensation de mouvement par superposition pour la luminance, tel que défini dans F.3;
3) vecteurs cinétiques pointant hors des limites d'image, tel que défini dans D.1.

Pour que le mode avec filtre de dégroupage puisse offrir des performances maximales lorsque des
considérations relatives a la complexité peuvent empécher 1'utilisation de la partie OBMC du mode
de prédiction avancé, le mode avec filtre de dégroupage offre la possibilité d'utiliser quatre vecteurs
cinétiques par macrobloc et des vecteurs cinétiques pointant hors des limites d'image.

En bref, les trois options définies aux Annexes D, F et J contiennent les cinq ¢léments de codage
suivants:

1) vecteurs cinétiques pointant hors des limites d'image (D.1);

2) extension de la gamme des vecteurs cinétiques (D.2);

3) quatre vecteurs cinétiques par macrobloc (F.2);

4) compensation de mouvement par superposition pour la luminance (F.3);

5) filtre de limite de dégroupage (J.3).

Le Tableau J.1 indique lequel des cinq €éléments est mis en fonction par l'activation des options des
Annexes D, F et J.
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Tableau J.1/H.263 — Eléments caractéristiques des modes UMYV, AP et DF

Mode de . .
Vecteurs | Extension Compensation
codage cinétiques de la Quatre de mouvement
par Mode de | Mode avec . q vecteurs Filtre de
Lt e pointant gamme e .. par . .
vecteurs | prédiction | filtre de cinétiques .. limite de
N . . hors des des superposition | .,
cinétiques | avancé |dégroupage .. par dégroupage
limites vecteurs pour la
non ' N macrobloc .
. d'image | cinétiques luminance
restreints
non activé |[non activé |non activé |non activé |non activé |[non activé |non activé non activé
non activé |non activé |activé activé non activé |activé non activé activé
non activé |activé non activé | activé non activé |activé activé non activé
non activé |activé activé activé non activé |activé activé activé
activé non activé |non activé | activé activé non activé |non activé non activé
activé non activé |activé activé activé activé non activé activé
activé activé non activé | activé activé activé activé non activé
activé activé activé activé activé activé activé activé
J.3 Définition du filtre de limite de dégroupage

Des traitements de filtrage sont appliqués aux limites de blocs 8 X 8 au codeur ainsi qu'au décodeur.
Les données d'image reconstruite (la somme de la prédiction et de l'erreur de prédiction
reconstruite) sont écrétées de mani¢re a maintenir les valeurs dans la gamme 0 a 255, tel que décrit
au § 6.3.2. Le filtrage est ensuite appliqué, ce qui modifie I'image qui doit étre stockée dans la
mémoire d'image pour une prédiction future. Les opérations de filtrage comprennent un écrétage
additionnel garantissant que les valeurs de pixel résultantes soient dans la gamme de 0 a 255. Aucun
filtrage n'est effectu¢ sur la limite d'une image et, lorsque le mode de décodage par segments
indépendants est utilisé, aucun filtrage n'est effectué sur les limites des tranches lorsque le mode
structuré par tranches est utilisé (voir les Annexes K et R) ou sur la limite supérieure des groupes de
blocs pour lesquels il y a un en-téte de groupe de blocs lorsque le mode structuré par tranches n'est
pas utilisé (voir I'Annexe R). Les données de chrominance ainsi que de luminance sont filtrées.

Lorsque le mode décrit dans la présente annexe est utilisé avec le mode de codage par trames PB
amélioré¢ de I'Annexe M, la prédiction différée du macrobloc B est fondée sur le macrobloc P
reconstruit (nommé Prgc au § G.5) apres 'écrétage mais avant les opérations effectuées par le filtre
de limite de dégroupage. La prédiction anticipée du macrobloc B est fondée sur la version filtrée de
l'image décodée auparavant (soit les mémes données d'image qui sont utilisées pour la prédiction du
macrobloc P).

Le filtre de déblocage utilise un ensemble de quatre valeurs de pixel (écrétées) sur une ligne
horizontale ou verticale de I'image reconstruite, notées A, B, C et D, dont A et B appartiennent a un
bloc nommé blocl1, et C et D appartiennent a un bloc voisin nommé bloc2, qui se trouve a la droite
ou au-dessous du bloc1. La Figure J.1 montre des exemples de position de ces pixels.
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Figure J.1/H.263 — Exemples de positions de pixels filtrés

L'une ou l'autre, ou encore les deux conditions suivantes doivent étre respectées afin d'appliquer le
filtrage a une limite particuliere:

— condition 1: le bloc1 appartient a un macrobloc codé (COD==0 || MB-type == INTRA);
— condition 2: le bloc2 appartient a un macrobloc codé (COD==0 || MB-type == INTRA).

Si le filtrage doit étre appliqué sur la limite, A, B, C et D doivent étre remplacés par Al, B1, C1, D1
ou:

B1 =clip(B +dl)

Cl =clip(C—-d1)

Al=A-d2

DI=D+d2

d=(A-4B+4C-D)/ 8

d1 = UpDownRamp(d, STRENGTH)

d2 =clipd1((A — D) /4, d1/2)

UpDownRamp(x, STRENGTH) =

SIGN(x) * (MAX(0, abs(x)-MAX(0, 2*(abs(x) — STRENGTH))))
La valeur de STRENGTH dépend de celle de QUANT et elle commande le degré de filtrage. La
relation entre STRENGTH et QUANT est donnée dans le Tableau J.2.

QUANT = parameétre de quantification utilisé pour le bloc2 si ce dernier appartient a un
macrobloc codé;

QUANT = paramétre de quantification utilisé pour le bloc1 si le bloc2 n'appartient pas a
macrobloc codé (mais si le bloc1 appartient a un tel macrobloc).
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Tableau J.2/H.263 — Relation entre QUANT et STRENGTH pour le filtre

QUANT STRENGTH QUANT STRENGTH
1 1 17 8
2 1 18 8
3 2 19 8
4 2 20 9
5 3 21 9
6 3 22 9
7 4 23 10
8 4 24 10
9 4 25 10
10 5 26 11
11 5 27 11
12 6 28 11
13 6 29 12
14 7 30 12
15 7 31 12
16 7

La fonction clip(x) est définie conformément au § 6.3.2 et la fonction clipd1(x, lim) écréte x de
maniére a limiter sa valeur a la gamme * abs(lim). Le symbole "/" représente une division par
troncature vers z€ro.

La Figure J.2 montre comment la valeur d1 varie en fonction de d. Comme résultat, le filtre a un
effet seulement si d est plus petit que 2*STRENGTH (et différent de zéro). Cela a pour but
d'empécher le filtrage de limites réelles fortes dans le contenu d'image. Toutefois, si le mode de
rafraichissement a résolution réduite est utilisé, la valeur de STRENGTH est réglée a l'infini et il en
résulte que la valeur de d1 est toujours égale a la valeur de d (voir § Q.7.2).

RIE

Strength 2*Strength  d

T1602920-97

Figure J.2/H.263 — Paramétre d1 comme fonction du paramétre d
pour le mode avec filtre de dégroupage
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La définition de d1 est congue afin que les petites erreurs d'adaptation entre le codeur et le décodeur
demeurent faibles et ne s'additionnent pas d'image en image dans une séquence vidéo. Cela poserait
un probléme, par exemple, dans le cas d'une situation ou le filtre est simplement mis en marche et
arrété, car une erreur d'adaptation de d de seulement +1 pourrait faire en sorte que le filtre soit
activé au coté codeur et désactivé du coté décodeur, ou inversement.

En raison des effets de l'arrondissement, 1'ordre des limites ou le filtrage est effectu¢ doit étre
précisé.
Filtrage sur les limites horizontales:

A

ce processus est supposé se dérouler en premier lieu. Plus précisément, les pixels qui sont

C
D

utilisés dans le filtrage sur une limite horizontale ne doivent pas avoir été touchés par le filtrage
précédent sur une limite verticale.

Filtrage sur les limites verticales:

avant l'exécution du filtrage sur une limite verticale au moyen des pixels (A, B, C, D), toutes les
modifications des pixels (A, B, C, D) résultant du filtrage appliqué sur une limite horizontale
doivent avoir été effectuées.

I1 est & noter que si un ou plusieurs des pixels (A, B, C, D) prenant part & un processus de filtrage
sont a l'extérieur d'une image, aucun filtrage n'a lieu. De plus, si le mode de décodage par segments
indépendants est utilisé (voir I'Annexe R) et qu'un ou plusieurs des pixels (A, B, C, D) prenant part
a un processus de filtrage sont dans des segments d'image vidéo différents (voir § 1.3, au sujet des
conditions ou un bloc est considéré comme étant dans le méme segment d'image vidéo), aucun
filtrage n'est effectué.

Annexe K

Mode structuré par tranches

K.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode facultatif de codage structuré par tranches de la présente
Recommandation. La possibilit¢ de ce mode H.263 est signalée par des moyens externes (par
exemple selon la Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ
PLUSPTYPE de l'en-téte d'image. Afin de faciliter son utilisation optimale dans divers
environnements, ce mode comporte deux sous-modes qui peuvent aussi €tre signalés par des
moyens externes (par exemple, la Rec. UIT-T H.245). Ces deux sous-modes indiquent si des
tranches rectangulaires seront utilisées ou non et/ou si les tranches seront transmises en ordre
séquentiel ou selon un ordre arbitraire.

Une tranche est définie comme un en-téte de tranche suivi de macroblocs consécutifs en ordre de
balayage. Il y a toutefois une exception pour la tranche qui suit immédiatement le code de
déclenchement d'image dans le flux binaire d'une image (qui n'est pas nécessairement la tranche
débutant par le macrobloc 0). Dans ce cas, seule une partie de I'en-téte de tranche est transmise tel
que décrit au § K.2. La couche des tranches définit un segment d'image vidéo et elle est utilisée au
lieu de la couche des groupes de blocs dans ce mode facultatif. Un segment de tranche d'image
vidéo commence par une limite de macrobloc de 1'image et il contient un certain nombre de

90 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)



macroblocs. Des tranches différentes dans une méme image ne doivent pas se chevaucher les unes
les autres et chaque macrobloc doit appartenir a une et a une seule tranche.

Ce mode contient deux sous-modes, signalés dans le champ SSS de I'en-téte d'image:

1) le sous-mode de tranches rectangulaires (RS, rectangular slice submode): lorsque le
sous-mode RS est utilisé, la tranche occupera une zone rectangulaire dont la largeur est
spécifiée par le parametre SWI de l'en-té€te de tranche, en unités de macroblocs, et elle
contiendra un certain nombre de macroblocs en ordre de balayage dans la zone
rectangulaire. Lorsque le sous-mode de tranches rectangulaires n'est pas utilisé, le champ
SWI est absent de l'en-téte de tranche et la tranche contient un certain nombre de
macroblocs en ordre de balayage dans I'image dans son ensemble;

2) le sous-mode d'ordre arbitraire de tranches (ASO, arbitrary slice ordering submode):
lorsque ce sous-mode est utilisé, les tranches peuvent figurer dans n'importe quel ordre dans
le flux binaire. Lorsque ce sous-mode n'est pas utilisé, les tranches doivent étre envoyées
dans l'ordre (unique) selon lequel la valeur du champ MBA de l'en-téte de tranche
augmente strictement d'une tranche a la tranche subséquente de 1'image.

Les limites de tranches sont traitées différemment des limites de macrobloc ordinaire afin que les
emplacements des en-tétes de tranche dans le flux binaire tiennent lieu de point de
resynchronisation pour le rétablissement en cas d'erreur sur les bits ou de perte de paquet et afin de
permettre le décodage de tranches désordonnées dans une image. Ainsi, aucune dépendance de
données ne peut traverser les limites des tranches dans 1'image en cours, sauf dans le cas du mode
avec filtre de dégroupage qui, lorsqu'il est utilisé sans le mode de décodage par segments
indépendants, filtre au-dela des limites des blocs de l'image. Toutefois, les vecteurs cinétiques dans
une tranche peuvent entrainer des dépendances de données qui traversent les limites des tranches
dans 1'image de référence utilisée aux fins de prédiction, a moins que le mode facultatif de décodage
par segments indépendants soit utilisé.

Les régles suivantes sont adoptées afin de garantir que les emplacements des limites de tranches
puissent servir de points de resynchronisation et que les tranches puissent étre envoyées de maniére
non ordonnée sans que cela cause des retards de décodage additionnels:

1) les valeurs de prédiction des vecteurs cinétiques sont les mémes que si un en-téte de groupe
de blocs était présent (voir § 6.1.1), ce qui empéche l'utilisation de vecteurs cinétiques de
blocs a l'extérieur d'une tranche en cours pour la prédiction des valeurs des vecteurs
cinétiques dans la tranche;

2) le mode de codage INTRA avancé (voir I'Annexe I) traite la limite de tranches comme si
elle était une limite d'image du point de vue de la prédiction de valeurs de coefficient DCT
de bloc INTRA;

3) l'assignation de vecteurs cinétiques distants en vue de la compensation de mouvement par

superposition de blocs dans le mode de prédiction avancé empéche aussi l'utilisation de
vecteurs cinétiques de blocs en dehors de la tranche en cours comme vecteurs cinétiques
distants (voir § F.3).

K.2 Structure de la couche des tranches

La structure syntaxique de la couche des tranches est illustrée a la Figure K.1 pour toutes les
tranches sauf la tranche qui suit immédiatement le code de déclenchement d'image dans le flux
binaire d'une image. Dans le cas de la tranche qui suit le code de déclenchement d'image, seuls les
bits de prévention d'émulation (SEPB1, SEPB3 et, conditionnellement, SEPB2, tel que spécifié
ci-dessous), le champ MBA et, en sous-mode RS, le champ SWI, sont inclus.
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SSTUF SSC SEPB1 SSBI MBA SEPB2 SQUANT SW1 SEPB3 GFID | données de
macrobloc

Figure K.1/H.263 — Structure de la couche des tranches

Voir § 5.2.5 pour GFID et § 5.3 pour la description de la couche des macroblocs.
K.2.1 Bourrage (SSTUF, stuffing) (longueur variable)

Mot de longueur variable, se composant de moins de 8 bits. Les codeurs doivent insérer ce mot de
code directement avant un mot SSC dans tous les cas ou il est nécessaire de s'assurer que SSC soit
aligné sur une limite d'octet. Si le mot SSTUF est présent, son dernier bit doit étre le dernier bit (de
plus faible poids) d'un octet, de manic¢re que le début du mot SSC soit aligné en octets. Les
décodeurs doivent étre congus de facon a ignorer le mot SSTUF. Il est & noter que des 0 sont utilisés
pour le bourrage dans SSTUF.

K.2.2 Code de déclenchement de tranche (SSC, slice start code) (17 bits)

Mot de 17 bits de valeur 0000 0000 0000 0000 1. Les codes de déclenchement de tranche doivent
étre alignés sur des limites d'octet. Cela peut étre obtenu par insertion de SSTUF avant le code de
déclenchement de maniére que le premier bit du code de déclenchement soit le premier (de plus fort
poids) d'un octet. Le code de déclenchement de tranche est absent de la tranche qui suit le code de
déclenchement d'image.

K.2.3 Bit de prévention d'émulation de tranche 1 (SEPBI1, slice emulation prevention bit 1)
(1 bit)

Un seul bit dont la valeur est toujours "1", et qui est inclus afin de prévenir I'émulation de code de
déclenchement.

K.2.4 Indicateur de sous-flux binaire de tranche (SSBI, slice sub-bitstream indicator) (4 bits)

Mot de code d'une longueur de quatre bits, présent seulement lorsque CPM = "1" dans l'en-téte
d'image. SSBI indique le numéro de sous-flux binaire de la tranche pour le fonctionnement en
communication multipoint a présence continue et a multiplex vidéo, tel que décrit a I'Annexe C. Le
mappage entre la valeur de SSBI et le numéro de sous-flux est donné dans le Tableau K.1. SSBI est
absent pour la tranche qui suit le code de déclenchement d'image.

Tableau K.1/H.263 — Valeur de SSBI et numéros
de sous-flux binaire associés

T:,Tglouge Valeur de Valeur de
. champ SSBI | GN émulée
binaire
0 1001 25
1 1010 26
2 1011 27
3 1101 29

K.2.5 Adresse de macrobloc (MBA, macroblock address) (5/6/7/9/11/12/13/14 bits)

Mot de code dont la longueur dépend de la taille de I'image en cours et de l'activation ou non du
mode de rafraichissement a résolution réduite (voir I'Annexe Q). Ses bits sont la représentation
binaire du numéro de macrobloc du premier macrobloc dans la tranche en cours, compté a partir du
début de I'image en ordre de balayage, en commengant au numéro de macrobloc 0 du coin supérieur
gauche. MBA identifie de maniére unique par quel macrobloc de l'image la tranche en cours

92 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)



commence. Le Tableau K.2 indique les longueurs de mots de code pour ce mot de code. Dans le cas
des tailles d'image personnalisées, la longueur de champ est donnée par la premieére donnée dans le
tableau qui correspond a un nombre égal ou supérieur de macroblocs et la valeur maximale est le
nombre de macroblocs dans l'image en cours, moins un. En mode de rafraichissement a résolution
réduite, la taille d'image pertinente est la taille d'image de rafraichissement ayant la plus faible
résolution plutdt que la taille d'image indiquée dans I'en-téte d'image (voir I'Annexe Q).

Tableau K.2/H.263 — Spécification du paramétre MBA

Valeur par défaut Mode RRU
Format d'image Va!eur Longueur Va!eur Longueur
maximale | de champ | maximale | de champ
sous-QCIF 47 6 11 5
QCIF 98 7 29 6
CIF 395 9 98 7
4CIF 1583 11 395 9
16CIF 6335 13 1583 11
2048 x 1152 9215 14 2303 12

K.2.6 Bit de prévention d'émulation de tranche 2 (SEPB2, slice emulation prevention bit 2)
(1 bit)

Un seul bit dont la valeur est toujours "1", et qui est inclus dans certaines conditions afin
d'empécher I'émulation de code de déclenchement. Pour les tranches autres que celle qui suit le
code de déclenchement d'image, SEPB2 est inclus seulement si la longueur du champ MBA est
supérieure a 11 bits et que CPM = "0" dans l'en-téte d'image, ou si la longueur du champ MBA est
supérieure a 9 bits et que CPM = "1" dans l'en-téte d'image. Pour la tranche qui suit immédiatement
le code de déclenchement d'image, SEPB2 est inclus seulement si le sous-mode de tranches
rectangulaires est utilisé.

K.2.7 Information sur le quantificateur (SQUANT, quantizer information) (5 bits)

Mot de code de longueur fixe de cinq bits qui indique le quantificateur QUANT a utiliser pour cette
tranche jusqu'a ce qu'il soit mis a jour par un mot DQUANT ultérieur. Ce mot de code est la
représentation binaire naturelle des valeurs de QUANT dont la taille de pas est la demie des
échelons de quantification et qui se trouvent dans la gamme de 1 a 31. SQUANT est absent pour la
tranche qui suit le code de déclenchement d'image.

K.2.8 Indicateur de largeur de tranche dans les macroblocs (SWI, slice width indication in
macroblocks) (3/4/5/6/7 bits)

Mot de code présent seulement si le sous-mode de tranches rectangulaires est actif et dont la
longueur dépend de la taille de l'image en cours et de l'activation ou non du mode de
rafraichissement a résolution réduite, tel que spécifié¢ dans le Tableau K.3. Dans le cas des tailles
d'image personnalisées, la longueur de champ est donnée par la taille de format normalisée suivante
égale ou plus longue (QCIF, CIF, ...) et sa valeur maximale est le nombre total de macroblocs
couvrant la largeur de I'image, moins un. La derniére rangée du tableau indique la longueur de
champ pour les tailles d'image supérieures a 16CIF. SWI désigne la largeur de la tranche
rectangulaire en cours dont le premier macrobloc (du coin supérieur gauche) est spécifié¢ par MBA.
Le calcul de la largeur réelle de la tranche est donné par la formule suivante:

largeur réelle de tranche = SWI + 1
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En mode de rafraichissement a résolution réduite, la taille d'image pertinente est la taille d'image
ayant la plus basse résolution pour l'information de rafraichissement, plutét que la taille d'image
indiquée dans l'en-téte d'image.

Tableau K.3/H.263 — Spécification du parametre SWI

Valeur par défaut Mode RRU
v Valeur Longueur Valeur Longueur
Format d'image . .
maximale | de champ | maximale | de champ
sous-QCIF 7 4 3 3
QCIF 10 4 5 3
CIF 21 5 10 4
4CIF 43 6 21 5
16CIF 87 7 43 6
largeur de 127 7 63 6
1412...2048
pixels

K.2.9 Bit de prévention d'émulation de tranche 3 (SEPB3, slice emulation prevention bit 3)
(1 bit)

Un seul bit ayant toujours la valeur "1" afin de prévenir I'émulation de code de déclenchement.

Annexe L

Spécification d'information d'amélioration complémentaire

L.1 Introduction

La présente annexe décrit le format de l'information d'amélioration complémentaire envoyée dans le
champ PSUPP de la couche des images de la présente Recommandation. La capacité d'un décodeur
a assurer une ou toutes les possibilités améliorées décrites dans la présente annexe peut étre signalée
par des moyens externes (par exemple, selon la Rec. UIT-T H.245). Les décodeurs qui n'offrent pas
les possibilités améliorées peuvent tout simplement ignorer tous les bits d'information PSUPP
apparaissant dans le flux binaire. La présence de cette information d'amélioration complémentaire
est indiquée dans PEI et un bit PEI additionnel est inséré entre chacun des octets de données
PSUPP, tel que décrit aux § 5.1.24 et 5.1.25.

Dans la présente annexe, une distinction est faite entre "image décodée" et "image affichée". Aux
fins de la présente annexe, le terme "image affichée" correspond a une image dont le format d'image
est le format spécifié¢ pour I'image en cours par la couche des images de la syntaxe du flux binaire
vidéo. L'"'image affichée" est construite de la manicre décrite dans la présente annexe a partir de
l'image décodée, de l'image affichée antérieure, de l'information d'amélioration complémentaire
décrite dans la présente annexe et, dans certains cas, en partie d'une image de fond controlée a
l'externe.

L.2 Format de PSUPP

Les données PSUPP se composent d'une indication FTYPE de type de fonction de quatre bits,
suivie d'une spécification de quatre bits de taille de données de parametre DSIZE, suivie d'un
nombre DSIZE d'octets de données de paramétre de fonction, suivis, en option, d'une autre
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indication de type de fonction et ainsi de suite. Une valeur d'indication de type de fonction est
définie comme un code d'échappement afin de permettre une extensibilité future permettant la
définition de plus de quinze fonctions différentes. Un décodeur qui recoit une indication de type de
fonction qu'il ne reconnait pas peut ignorer les données de parameétre de fonction correspondant a
cette fonction puis vérifier s'il y a une indication de type de fonction ultérieure qu'il peut assurer.
Les valeurs définies de FTYPE figurent dans le Tableau L.1.

Tableau L.1/H.263 — Valeurs du type de fonction FTYPE

0 | réservé

1 | nerien faire

2 | demande de gel d'image complete

3 | demande de gel d'image partielle

4 | demande de gel d'image partielle avec redimensionnement
5 | demande de fin de gel d'image partielle

6 | étiquette d'instantané d'image compléte

7 | étiquette d'instantané d'image partielle

8 | étiquette de déclenchement de segment de temps vidéo

9 | étiquette de fin de segment de temps vidéo

10 | étiquette de déclenchement de segment de raffinement progressif
11 | étiquette de fin de segment de raffinement progressif

12 | information d'incrustation

13 | réservé

14 | réservé

15 | type de fonction étendue

L.3 Ne rien faire

Aucune action n'est requise par la fonction "ne rien faire". Cette fonction est utilisée afin de
prévenir 1'émulation de code de déclenchement. Dans tous les cas ou les cinq derniers bits ou plus
de l'octet final de l'octet PSUPP précédent sont tous des zéros et qu'aucune autre demande de
fonction PSUPP ne doit étre envoyée, la fonction "ne rien faire" doit étre insérée dans PSUPP afin
de prévenir la possibilité d'émulation de code de déclenchement. La fonction "ne rien faire" peut
aussi étre envoyée lorsque ce n'est pas requis par une reégle exprimée dans 1'énoncé précédent.
DSIZE aura la valeur zéro pour la fonction "ne rien faire".

L4 Demande de gel d'image compléte

La fonction demande de gel d'image compléte indique que le contenu de I'ensemble de I'image
précédente doit demeurer inchangé, sans rafraichissement de I'image affichée au moyen du contenu
de I'image décodée en cours. L'image affichée doit alors demeurer inchangée jusqu'a ce que le bit de
fin de gel d'image dans le champ PTYPE en cours ou dans un champ PTYPE ultérieur soit mis a 1
ou jusqu'a ce qu'une fin de temporisation se produise, soit le premier de ces événements qui se
produit. La demande vient & échéance en raison de la fin de temporisation au bout de cinq secondes
ou de cinq images, soit la plus longue de ces deux périodes. La fin de la temporisation peut étre
empéchée par 1'émission d'une autre demande de gel d'image compléte avant ou au moment de
l'expiration de la période de temporisation (p. ex. en répétant la demande dans l'en-téte de la
premiére image avec une référence temporelle indiquant un intervalle de temps supérieur ou égal a
cinq secondes depuis 1'émission ou dans I'en-téte de la cinquieme image apres I'émission). DSIZE
doit valoir zéro pour la fonction demande de gel d'image compléte.
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L.S Demande de gel d'image partielle

La fonction demande de gel d'image partielle indique que le contenu d'une zone rectangulaire
spécifique de I'image vidéo affichée précédemment doit demeurer inchangée, sans rafraichissement
de la zone spécifiée de 1'image affichée au moyen du contenu de I'image décodée en cours. La zone
spécifiée de 1'image affichée doit alors demeurer inchangée jusqu'a ce que le bit de fin de gel
d'image dans le champ PTYPE en cours ou dans un champ PTYPE ultérieur soit mis a 1, jusqu'a ce
qu'une demande de fin du gel d'image partielle touchant la zone spécifiée soit regue, jusqu'a ce que
le format de source spécifi¢ dans un en-téte d'image differe de celui d'en-tétes d'image précédents
ou jusqu'a ce qu'une fin de temporisation se produise, soit le premier de ces événements qui se
produit. Tout changement de format de la source d'image doit agir comme indication de fin du gel
pour toutes les demandes actives de gel d'image partielle. La demande vient & échéance en raison de
la fin de temporisation au bout de cinq secondes ou de cinq images, soit la plus longue de ces deux
périodes. La fin de la temporisation peut étre empéchée par 1'émission d'une demande identique de
gel d'image partielle avant ou au moment de l'expiration de la période de temporisation (p. ex. en
répétant la demande dans 1'en-téte de la premicre image avec une référence temporelle indiquant un
intervalle de temps supérieur ou égal a cinq secondes depuis I'émission ou dans l'en-téte de la
cinquiéme image apres 1'émission). DSIZE doit avoir une valeur de 4 pour la demande de gel
d'image partielle. Les quatre octets de PSUPP suivants contiennent I'emplacement horizontal et
vertical du coin supérieur gauche du rectangle gelé de l'image, et la largeur et la hauteur du
rectangle, respectivement, chacun étant exprimé au moyen de huit bits, en unités de huit pixels. Par
exemple, une zone large de 24 pixels et haute de 16 pixels dans le coin supérieur gauche de
l'affichage vidéo est spécifié par les quatre parametres (0, 0, 3, 2).

L.6 Demande de gel d'image partielle avec redimensionnement

La fonction demande de gel d'image partielle avec redimensionnement indique que le contenu d'une
zone rectangulaire spécifique de lI'image vidéo affichée précédemment doit étre redimensionné de
maniere a ce qu'il occupe une plus petite partie de 1'image vidéo affichée, qui doit alors demeurer
inchangée, sans rafraichissement de la zone spécifiée de I'image affichée au moyen du contenu de
I'image décodée en cours. La zone spécifiée de l'image affichée doit alors demeurer inchangée
jusqu'a ce que le bit de fin de gel dans le champ PTYPE en cours ou dans un champ PTYPE
ultérieur soit mis a 1, jusqu'a ce qu'une demande de fin du gel d'image partielle touchant la zone
spécifiée soit regue, jusqu'a ce que le format de source spécifi¢ dans un en-téte d'image différe de
celui d'en-tétes d'image précédents ou jusqu'a ce qu'une fin de temporisation se produise, soit le
premier de ces événements qui se produit. Tout changement de format de la source d'image doit agir
comme indication de fin du gel pour toute demande active de gel d'image partielle avec
redimensionnement. La demande vient a échéance en raison de la fin de temporisation au bout de
cinq secondes ou de cinq images, soit la plus longue de ces deux périodes. La fin de la
temporisation peut étre empéchée par 1'émission d'une demande de gel d'image partielle portant sur
la zone visée de I'image affichée avant ou au moment de 1'expiration de la période de temporisation
(p. ex. émission d'une demande de gel d'image partielle dans I'en-téte de la premiere image avec une
référence temporelle indiquant un intervalle de temps supérieur ou €gal a cinq secondes depuis
1'émission ou dans l'en-téte de la cinquieme image apres 1'émission). DSIZE doit avoir une valeur de
8 pour la demande de gel d'image partielle avec redimensionnement. Les huit octets de données
PSUPP qui suivent contiennent 32 bits qui sont utilisés afin de spécifier la zone rectangulaire de la
zone touchée de l'image affichée, puis 32 bits utilisés pour spécifier la zone rectangulaire
correspondante de la zone touchée de l'image décodée. La largeur et la hauteur de la zone
rectangulaire de I'image décodée doivent toutes deux étre égales a 2 fois la largeur et la hauteur
spécifiées pour la zone rectangulaire dans 1'image affichée, ou i est un entier dans la gamme de 1
a 8. L'emplacement et la taille de chacune de ces deux régions sont spécifiés suivant le méme
format de spécification que pour la fonction de demande de gel d'image partielle.
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L.7 Demande de fin de gel d'image partielle

La fonction de demande de fin de gel d'image partielle indique que le contenu d'une zone
rectangulaire spécifique de I'image vidéo affichée doit étre rafraichi par les images décodées en
cours et ultérieures. DSIZE doit avoir une valeur de 4 pour la demande de fin de gel d'image
partielle. Les quatre octets de données PSUPP qui suivent spécifient une région rectangulaire de
'image affichée suivant le méme format de spécification que pour la fonction de demande de gel
d'image partielle.

L.8 Etiquette d'instantané d'image compléte

La fonction étiquette d'instantané d'image compléte indique que I'image en cours est étiquetée pour
usage externe en tant qu'instantané d'image fixe du contenu vidéo. DSIZE doit avoir une valeur de 4
pour la fonction étiquette d'instantané d'image compléte. Les quatre octets de données PSUPP qui
suivent spécifient un numéro d'identification d'instantané pour usage externe.

L.9 Etiquette d'instantané d'image partielle

La fonction étiquette d'instantané d'image partielle indique qu'une zone rectangulaire spécifiée de
l'image en cours est étiquetée pour usage externe en tant qu'instantané d'image fixe du contenu
vidéo. DSIZE doit avoir une valeur de 8 pour la fonction étiquette d'instantané d'image partielle.
Les quatre premiers octets de données PSUPP qui suivent spécifient un numéro d'identification
d'instantané pour usage externe et les quatre autres octets de données PSUPP qui suivent spécifient
une région rectangulaire de I'image décodée suivant le méme format de spécification que pour la
fonction demande de gel d'image partielle.

L.10  Etiquette de déclenchement de segment de temps vidéo

La fonction étiquette de déclenchement de segment de temps vidéo indique que le commencement
d'une sous-séquence de données vidéo spécifiée est étiquetée comme section utile de contenu vidéo
pour usage externe, a partir de 1'image en cours. La sous-séquence de données vidéo étiquetée se
poursuivra jusqu'a son arrét par la réception d'une fonction correspondante étiquette de fin de
segment de temps vidéo ou jusqu'a la fin de la temporisation, soit le premier de ces événements qui
se produit. La sous-séquence étiquetée se terminera en raison de la temporisation au bout de cing
secondes ou de cinq images, soit la plus longue de ces deux périodes. La fin de la temporisation
peut étre empéchée par 1'émission d'une étiquette de déclenchement de segment de temps vidéo
identique avant ou au moment de I'expiration de la période de temporisation (p. ex. par répétition de
la fonction étiquette de déclenchement de segment de temps vidéo dans l'en-téte de la premicre
image avec une référence temporelle indiquant un intervalle de temps supérieur ou égal a cinq
secondes depuis I'émission ou dans I'en-téte de la cinquiéme image apres I'émission). DSIZE doit
avoir une valeur de 4 pour la fonction étiquette de déclenchement de segment de temps vidéo. Les
quatre octets de données PSUPP qui suivent spécifient un numéro d'identification de segment de
temps vidéo pour usage externe.

L.11  Etiquette de fin de segment de temps vidéo

La fonction étiquette de fin de segment de temps vidéo indique que la fin d'une sous-séquence de
données vidéo spécifiée est étiquetée comme une section utile de contenu vidéo pour usage externe,
se terminant a I'image précédente. DSIZE doit avoir une valeur de 4 pour la fonction étiquette de
déclenchement de segment de temps vidéo. Les quatre octets de données PSUPP qui suivent
spécifient un numéro d'identification de segment de temps vidéo pour usage externe.

L.12 Etiquette de déclenchement de segment de raffinement progressif

La fonction étiquette de déclenchement de segment de raffinement progressif indique le
commencement d'une sous-séquence spécifiée de données vidéo qui est étiquetée comme 1'image en
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cours suivie d'une séquence de zéros ou d'autres images de raffinement de la qualité de I'image en
cours, plutét que comme la représentation d'une scéne en mouvement continu. La sous-séquence de
données vidéo étiquetée se poursuivra jusqu'a son arrét par la réception d'une fonction étiquette de
fin de segment de raffinement progressif correspondant ou jusqu'a la fin de la temporisation, soit le
premier de ces événements qui se produit. La sous-séquence étiquetée se terminera en raison de la
temporisation au bout de cinq secondes ou de cinq images, soit la plus longue de ces deux périodes.
La fin de la temporisation peut étre empéchée par I'émission d'une étiquette de déclenchement de
segment de raffinement progressif identique avant ou au moment de I'expiration de la période de
temporisation (p. ex. par répétition de la fonction étiquette de déclenchement de segment de
raffinement progressif dans I'en-téte de la premiere image avec une référence temporelle indiquant
un intervalle de temps supérieur ou égal a cinq secondes depuis I'émission ou dans l'en-téte de la
cinquiéme image apres I'émission). DSIZE doit avoir une valeur de 4 pour la fonction étiquette de
déclenchement de segment de temps vidéo. Les quatre octets de données PSUPP qui suivent
spécifient un numéro d'identification de segment de raffinement progressif pour usage externe.

L.13  Etiquette de fin de segment de raffinement progressif

La fonction étiquette de fin de segment de raffinement progressif indique la fin d'une sous-séquence
spécifiée de données vidéo qui est étiquetée comme une image initiale suivie d'une séquence de
zéros ou comme plusieurs images de raffinement de la qualité de I'image initiale et se terminant par
l'image précédente. DSIZE doit avoir une valeur de 4 pour la fonction de déclenchement de
segment de temps vidéo. Les quatre octets de données PSUPP qui suivent spécifient un numéro
d'identification de raffinement progressif pour usage externe.

L.14 Information d'incrustation

La fonction information d'incrustation (CKIF, chroma keying information function) indique que la
technique d'incrustation est utilisée afin de représenter des pixels "transparents" et "semi-
transparents" dans les images vidéo décodées. Lorsqu'ils sont présentés a l'affichage, les pixels
"transparents" ne sont pas affichés. A leur place, une image de fond qui est soit une image de
référence antérieure ou une image commandée de l'extérieur est affichée. Les pixels semi-
transparents sont affichés en mélangeant la valeur de pixel dans I'image en cours avec la valeur
correspondante dans l'image de fond. Un octet est utilisé pour indiquer la valeur de couleur de
l'incrustation pour chaque composante (¥, Cp ou Cy) utilisée pour l'incrustation. Les pixels qui
seront "semi-transparents" seront représentés au moyen de deux valeurs seuils, notées 7 et 7-.
Mettons que o représente la transparence d'un pixel; oo = 255 indique que le pixel est opaque et
o =0 indique que le pixel est transparent. Pour les autres valeurs de «, la valeur résultante d'un
pixel doit étre la combinaison pondérée de la valeur du pixel dans l'image en cours et de la valeur
du pixel de I'image de fond (spécifiée par des moyens externes). Les valeurs de o peuvent étre
utilisées pour former une image nommée "carte alpha". La valeur résultante de chaque composante
peut étre:

[o- X +(255- ) - Z]/ 255

ou X est la valeur de composante du pixel décodé (pour Y, C, ou C,) et Z est la valeur de
composante du pixel correspondant dans 1'image de fond.

La valeur o peut étre calculée comme suit. La distance entre la couleur du pixel et la valeur de
couleur d'incrustation est d'abord calculée:

d=Ay(Xy—Ky)? +A5(X5—Kp)* + Az —Kp)*

dans laquelle Xy, X5 et Xz sont les valeurs Y, Cp et Cr de couleur du pixel décodé, Ky, Kz et K sont
les paramétres correspondants de couleur d'incrustation et Ay, Az et Ar sont les bits de fanion
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d'incrustation qui indiquent les composantes de couleur qui serviront de clés. Lorsque la distance d
est calculée, la valeur o peut étre calculée tel que spécifié¢ dans le pseudo-code suivant:

for each pixel
if (d<T;) then « 0;
else if (d>T,) then o = 255;
else o = [255-(d-Ty)1/(T,-T1)

La méthode précise de réalisation de I'incrustation dans le décodeur n'est toutefois pas précisée dans
la présente Recommandation, car la spécification normative de cette méthode n'est pas nécessaire
pour l'interfonctionnement. Le processus est fourni a des fins d'illustration afin d'établir
l'interprétation voulue des parametres de données.

Comme la valeur o dérivée est simplement une fonction de Xy, Xz et Xz, une table de consultation
(LUT, look-up table) peut étre élaborée afin de réaliser l'opération ci-dessus. Une telle table
comportera 2 entrées correspondant a toutes les valeurs des pixels, ou N est le nombre de
composantes de couleur utilisées comme clés. Chacune des entrées de la table contiendra alors la
valeur o correspondante.

DSIZE doit étre dans la gamme de 1 a 9 (inclusivement) pour l'information d'incrustation, selon la
quantité de données envoyées avec la fonction CKIF. Il ne peut y avoir plus d'une fonction CKIF
envoyée avec une image.

Le premier octet qui suit I'octet DSIZE contiendra l'ordre de représentation de 1'image en cours — les
flux ayant un ordre de représentation inférieur sont supposés constituer I'image de fond des flux
dont 'ordre de représentation est supérieur.

Si DSIZE est plus grand que un, l'octet suivant I'octet d'ordre de représentation doit étre utilisé pour
envoyer six bits-fanions définis comme suit:

bit 1: Ay:  bit-fanion signalant la présence d'un paramétre d'incrustation Ky pour les
valeurs de luminance Y

bit 2: Ap:  bit-fanion signalant la présence d'un paramétre d'incrustation Kz pour les
valeurs de chrominance Cp

bit 3: Az:  bit-fanion signalant la présence d'un parameétre d'incrustation Kp pour les
valeurs de chrominance Cp

bit4: A;:  bit-fanion signalant la présence d'un paramétre de seuil 7' pour la transparence
bit 5: 4>:  bit-fanion signalant la présence d'un paramétre de seuil 7> pour 1'opacité

bit 6: RPB: bit-fanion signalant 1'utilisation de I'image de référence comme image de fond
bit 7: réservé

bit &: réservé

DSIZE doit avoir une valeur de 1 ou une valeur de 2 plus le nombre de bits-fanions parmi Ay, Ap et
Ag qui sont mis a 1, plus 2 fois le nombre de bits parmi 4, et A, qui sont mis a 1. Si la valeur de
DSIZE est supérieure a 1, un octet additionnel doit étre envoyé pour spécifier la valeur de chaque
composante de couleur pour chacun des bits-fanions Ay, Ag et Az qui sont mis a un et deux octets
additionnels doivent étre envoyés afin de spécifier chacune des valeurs de seuil indiquées par un
fanion parmi 7 et 7. Ces octets doivent suivre dans le méme ordre que les bits-fanions.

Si la valeur de DSIZE est égale a 1 ou si les trois bits-fanions de couleur d'incrustation Ay, Ap et A
ont une valeur de zéro, les bits-fanions d'incrustation Ay, Az et Ag et les couleurs d'incrustation Ky,
Kp et Kr qui ont été utilisés pour I'image incrustée précédente doivent aussi étre utilisés pour
I'image en cours. Si aucune valeur précédente n'a été envoyée pour la séquence vidéo, les
bits-fanions d'incrustation implicites Ay =1, 4z = 1 et Az = 1 et les couleurs d'incrustation implicites
Ky=50, Kz =220 et Kz = 100 doivent étre utilisés comme valeurs précédentes.
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Si la valeur de DSIZE est égale a 1 ou si les deux bits-fanions de seuil d'incrustation 4; et 4, ont
une valeur de zéro, les valeurs de seuil d'incrustation 77 et 7> qui ont été utilisées pour I'image
incrustée précédente doivent aussi étre utilisés pour l'image en cours. Si aucune valeur précédente
n'a été envoyée pour la séquence vidéo, les valeurs-seuils implicites 77 = 48 et 7, = 75 devraient
étre utilisées comme valeurs précédentes.

Dans la partie de I'image ou les pixels sont "semi-transparents”" (par exemple, lorsque 73 <d <T,),

les pixels décodés contiennent habituellement la couleur d'incrustation dans les composantes ou les
incrustations sont utilisées. Cela peut faire apparaitre des artefacts de couleur. Afin de régler ce
probléme, ces valeurs de pixels peuvent étre ajustées avant qu'elles soient mélangées avec la
couleur du fond. Un tel processus de correction peut étre appliqué aux composantes de couleur
utilisées dans 1'opération d'incrustation et signalées par des bits-fanions. Ce processus est le suivant:

X'=K+(T /d)( X -K)
ou X est la valeur de composante décodée initiale du pixel et X* est la valeur corrigée.

Comme les valeurs ajustées de pixel X'y, X'p et X'p sont des fonctions de Xy, Xp et Xz, la correction
des couleurs peut étre réalisée au moyen d'une table de consultation. Cette table de consultation
contiendrait 2*™ entrées correspondant a toutes les valeurs de pixel, ou N est le nombre de
composantes de couleur utilisées comme clés. Chaque entrée contiendrait alors les valeurs corrigées
correspondantes.

Si le bit-fanion de fond d'image de référence (RPB, reference picture background) est mis a "1",
cela indique que I'image de référence qui précede dans le temps (avant qu'aucun rééchantillonnnage
tel que précisé a 1'Annexe P n'ait été effectu¢ pour 1'image en cours) doit étre conservée comme
fond (opaque) de l'image en cours et de toutes les images incrustées ultérieures, jusqu'a ce qu'elle
soit remplacée par l'arrivée d'une autre image dont le fanion RPB est mis a "1". S'il n'y a pas
d'image de référence précédente dans le temps pour l'image en cours (p. ex. si I'image en cours est a
codage INTRA ou EI), limage a laquelle renvoie le bit-fanion RPB est l'image qui aurait
normalement été 1'image de référence si 1'image en cours était de type INTER ou EP, selon le cas. Si
le bit-fanion RPB est mis a "0", cela signifie que le fond doit demeurer controlé tel que
précédemment (soit par controle externe, soit au moyen d'une image de référence qui a été stockée
précédemment au moment de la réception d'une image précédente pour laquelle RPB était mis
a"l").

L'utilisation de l'incrustation qui est invoquée par I'émission de la fonction d'information
d'incrustation doit commencer a l'image en cours et se poursuivre jusqu'a une image ultérieure de
type INTRA ou EI, ou jusqu'a l'expiration d'une période de temporisation, soit le premier de ces
événements qui se produit. L'utilisation de l'incrustation se terminera en raison de la temporisation
au bout de cinq secondes ou de cinq images, soit la plus longue de ces deux périodes. La fin de la
temporisation peut étre empéchée par 1'émission d'une fonction d'information d'incrustation
identique ou au moment de l'expiration de la période de temporisation (p. ex. par répétition de la
. . . ! . A . vee U o
fonction d'information d'incrustation dans l'en-téte de la premicre image avec une référence
temporelle indiquant un intervalle de temps supérieur ou égal a cinq secondes depuis I'émission ou
-t€ inquie i ¢s 1'émission). u ' v u
dans l'en-téte de la cinquieme image apreés l'émission). Le codeur doit envoyer suffisamment
d'information avec la fonction d'information d'incrustation pour permettre une resynchronisation
compléte a chaque image de type INTRA ou EI et dans chaque intervalle de temporisation (il ne
i u valeu émoire ou valeurs implici uleurs ou seui
doit pas se fonder sur des valeurs en mémoire ou des valeurs implicites des couleurs ou seuils
d'incrustation).

L.15 Type de fonction étendue

L'indication de type de fonction étendue sert a indiquer que l'octet PSUPP suivant contient une
fonction étendue. L'utilisation des fonctions étendues est réservée afin que I'UIT ait la possibilité
future de définir un grand nombre de fonctions de données PSUPP a compatibilit¢ amont. DSIZE
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doit avoir une valeur de zéro pour l'indication de type de fonction étendue. Afin de permettre la
compatibilité¢ amont de l'utilisation future de 1'indication de type de fonction étendue, les décodeurs
devront traiter le deuxiéme ensemble de quatre bits de l'octet qui suit l'indication de type de
fonction étendue comme étant une valeur de DSIZE qui indique le nombre d'octets PSUPP
ultérieurs qui doivent étre sautés pour les données de paramétre de fonction étendue, qui peuvent
étre suivies d'indications FTYPE additionnelles.

Annexe M

Mode de codage par trames PB amélioré

M.1 Introduction

La présente annexe décrit un mode facultatif de codage par trames PB amélioré de la présente
Recommandation. Il est donc considéré comme avantageux d'utiliser le mode de codage par trames
PB amélioré décrit dans la présente annexe au lieu du mode de codage par trames PB défini a
I'Annexe G. La possibilité de ce mode est signalée par des moyens externes (par exemple, selon la
Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est signalée dans le champ PLUSPTYPE de I'en-téte
d'image.

La plupart des ¢léments de ce mode sont semblables a ceux du mode de codage par trames PB
défini a 'Annexe G.

Afin d'éviter la confusion avec les images B définies a I'Annexe O, les termes image B,
macrobloc B et bloc B ne seront pas utilisés dans la présente annexe. Nous utiliserons plutdt la
notation Bpg pour représenter la "partie B" d'une trame PB améliorée. Lorsque des renvois sont faits
a I'Annexe G, les expressions image B et bloc B seront représentées par les termes image Bpg et
bloc BPB-

La principale différence entre le mode de codage par trames PB et le mode de codage par trames PB
amélioré réside dans le fait que dans le mode de codage par trames PB amélior¢, le macrobloc Bpg
dispose d'un mode de prédiction anticipée et différée qui s'ajoute au mode de prédiction
bidirectionnelle. Dans la présente annexe, le sigle MVDB (lorsqu'il est présent) désigne un vecteur
cinétique anticipé. (Il est a noter que dans 1'Annexe G, le sigle MVDB était utilisé¢ pour désigner une
amélioration des vecteurs anticipés et différés réduits pour la prédiction bidirectionnelle, plutot
qu'un vecteur cinétique différé distinct.)

La présente annexe releéve toutes les différences par rapport a I'Annexe G. L'absence d'indication
signifie que la procédure de 1'Annexe G est utilisée.

M.2  Modes de prédiction par macroblocs Bpp

Il existe trois manicres de coder un macrobloc Bpg. Les différents modes de codage sont signalés
par le parametre MODB. Les modes de codage des macroblocs Bpg sont:

M.2.1 Prédiction bidirectionnelle

Dans le mode de prédiction bidirectionnelle, la prédiction utilise les images de référence précédant
et suivant I'image Bpp (dans le cas d'une séquence de trames PB améliorées, cela signifie la partie
image P de la trame PB améliorée précédant dans le temps et la partiec image P de la trame PB
améliorée en cours). Cette prédiction équivaut a la prédiction définie a I'Annexe G lorsque MVp =
0. Il est a noter que, dans ce mode (et seulement dans ce mode), les données de vecteur cinétique
(MVD) du macrobloc PB doivent étre incluses méme si le macrobloc P est a codage INTRA.
(Remarquer la différence entre MVD — données de vecteur cinétique — et MVp — vecteur delta —
défini a I'Annexe G.)
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M.2.2 Prédiction anticipée

En mode de prédiction anticipée, les données vectorielles contenues dans MVDB sont utilisées pour
effectuer la prédiction anticipée a partir de I'image de référence précédente (une image INTRA ou
INTER, ou la partie image P d'une trame PB ou PB améliorée). Cela signifie qu'il n'y a toujours
qu'un vecteur 16 x 16 pour le macrobloc Bpg dans ce mode de prédiction.

Un prédicteur simple est utilisé pour le codage du vecteur cinétique anticipé. La régle s'appliquant a
ce prédicteur est que si le macrobloc en cours n'est pas a la limite gauche de cette image ou tranche
et que le macrobloc a la gauche comporte un vecteur cinétique anticipé, le prédicteur du vecteur
cinétique anticipé pour le macrobloc en cours est réglé a la valeur du vecteur cinétique anticipé du
bloc qui se trouve a gauche; sinon le prédicteur est réglé a zéro. La différence entre le prédicteur et
le vecteur cinétique voulu est alors codée en VLC de la méme manicre que les données vectorielles
utilisées pour I'image P (MVD).

En ce qui concerne les vecteurs cinétiques dépassant les limites d'image définis au § D.1, la
technique décrite s'applique aussi au vecteur Bpg anticipé si cette caractéristique est utilisée (ce
principe s'applique au mode de prédiction anticipée aussi bien qu'au mode de prédiction
bidirectionnelle).

M.2.3 Prédiction différée

Dans le mode de prédiction différée, la prédiction du macrobloc Bpg est identique a celle de Prec
(définie au § G.5). Aucune donnée de vecteur cinétique n'est utilisée pour la prédiction différée.
M.3  Calcul des vecteurs pour la prédiction bidirectionnelle du macrobloc B

Si la prédiction bidirectionnelle est utilisée, les vecteurs anticipé et différé pondérés sont calculés de
la manicre décrite a I'Annexe G lorsque MVp = 0.

M4 Tableau MODB

Le Tableau M.1 donne une nouvelle description de MODB (qui remplace le Tableau 11). Ce
tableau montre les modes de codage possibles pour un bloc Bpg.

Tableau M.1/H.263 — Tableau MODB pour le mode de codage par trames PB amélioré

Index CBPB MVDB Noml.)re Code Mode de codage
de bits

0 1 0 prédiction bidirectionnelle
1 X 2 10 prédiction bidirectionnelle
2 X 3 110 prédiction anticipée

3 X X 4 1110 prédiction anticipée

4 5 11110 prédiction différée

5 X 5 11111 prédiction différée

NOTE - Le symbole "x" indique que I'élément syntaxique associé est présent.
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Annexe N

Mode de sélection de I'image de référence

N.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode facultatif de sélection d'image de référence de la présente
Recommandation qui fait appel a une méthode de prédiction intertrame modifiée nommée
"NEWPRED". La possibilité de ce mode H.263 est signalée par des moyens externes (par exemple,
selon la Rec. UIT-T H.245). La quantit¢ de mémoire-image additionnelle offerte par le décodeur
peut aussi étre signalée par des moyens externes afin d'aider a la gestion de la mémoire au codeur.
Ce mode peut faire appel a des messages transmis d'un décodeur a un codeur par un canal de retour
afin d'informer le codeur des parties de quelles images ont été décodées correctement au décodeur.
L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ PLUSTYPE de l'en-téte d'image. Ce mode
comporte deux commutateurs de mode avec canal de retour qui indiquent si un canal de retour est
utilisé ainsi que le genre de messages qui sont renvoyés par ce canal de retour a partir du décodeur;
il comporte aussi un autre sous-mode défini comme le canal pour les messages transmis par canal
de retour.

Les deux commutateurs du mode avec canal de retour déterminent les genres de messages transmis
par le canal de retour, précisant si des messages ACK (messages d'accusé de réception) ou NACK
(messages d'accusé de réception négatif) sont envoyés. Ensemble, les deux commutateurs
définissent quatre modes de fonctionnement de base:

1) NEITHER: aucune donnée n'est renvoyée par canal de retour du décodeur au codeur;

2) ACK: le décodeur renvoie seulement des messages d'accusé de réception;

3) NACK: le décodeur renvoie seulement des messages d'accusé de réception négatif;

4) ACK+NACK: le décodeur renvoie des messages d'accusé de réception et des messages

d'accusé de réception négatif.
Le type de message, parmi les types décrits ci-haut, est indiqué dans 1'en-téte d'image.

Il existe aussi deux modes de fonctionnement en ce qui concerne le canal de transmission des
messages transmis par canal de retour:

1) mode de canal logique distinct: ce mode de fonctionnement transmet les données par canal
de retour par l'intermédiaire d'un canal logique distinct dans la couche multiplex du
systeme;

2) mode vidéomux: ce mode de fonctionnement transmet par canal de retour les données

relatives au signal vidéo re¢u dans les données vidéo avant d'un flux vidéo de données
codées.

La présente annexe précise une syntaxe s'appliquant aux messages transmis par canal de retour ainsi
qu'aux données de canal vers l'avant.

N.2 Algorithme de codage de source vidéo

Le codeur de source de ce mode est montré sous une forme généralisée a la Figure N.1. Cette figure
montre une structure qui utilise un certain nombre de mémoires d'image. Le codeur de source peut
sélectionner une des mémoires d'image afin d'éliminer la propagation de I'erreur temporelle causée
par le codage intertrame. Le mode de décodage par segments indépendants (voir 1'Annexe R), qui
traite les limites des groupes de blocs dont 1'en-téte n'est pas vide ou des tranches comme des limites
d'image, peut étre utilis¢é afin d'éviter la propagation des erreurs dues a la compensation de
mouvement sur les limites des groupes de blocs ou des tranches lorsque ce mode est appliqué a une
unité plus petite que 1'image, comme un groupe de blocs ou une tranche. L'information indiquant
quelle est I'image sélectionnée pour la prédiction est comprise dans le flux binaire codé. La stratégie
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qu'applique le codeur pour sélectionner I'image qui sera utilisée aux fins de la prédiction dépasse
l'objet de la présente Recommandation.

>p
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» qz
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multiplex
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[
AP,
T1602930-97
T transformation
Q quantificateur
P mémoire d'image avec retard variable a compensation de mouvement
AP mémoire d'image additionnelle
cC commande de codage
p fanion INTRA/INTER
t fanion d'émission ou non émission
qz indication de quantificateur
q index de quantification pour les coefficients de transformation
v vecteur cinétique

Figure N.1/H.263 — Codeur de source pour NEWPRED

N.3 Canal pour les messages transmis par canal de retour

Ce mode comporte deux modes de fonctionnement sur le plan du genre de canal utilisé pour la
transmission des messages transmis par canal de retour. Un de ces modes est le mode de canal
logique distinct et 'autre est le mode vidéomux. Le mode de canal logique distinct est un mode
préfére et il assure la transmission des messages transmis par canal de retour définis au § N.4.2, au
moyen du canal logique réservé. Le mode vidéomux est préparé a l'intention des systémes qui ne
peuvent établir un canal distinct supplémentaire pour les messages transmis par canal de retour, en
raison de restrictions s'appliquant au nombre de combinaisons de canaux. Le mode vidéomux livre
les messages transmis par canal de retour au moyen du méme canal logique que les données vidéo
avant qui sont transmises dans le sens opposé.

N.3.1 Mode de canal logique distinct

Le mode de canal logique distinct livre les messages transmis par canal de retour par l'intermédiaire
d'un canal logique réservé ouvert seulement pour les messages transmis par canal de retour. Le
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mécanisme d'association avec le canal vers l'avant qui livre les données vidéo est établi par des
moyens externes (par exemple, selon la Rec. UIT-T H.245). Le fonctionnement avec un canal
logique distinct exige un mécanisme de verrouillage de trames externe pour assurer la
synchronisation des messages dans le canal de retour, car la syntaxe s'appliquant au canal de retour
définie dans la présente Recommandation ne contient pas de mots de fanion de synchronisation.

N.3.2 Mode vidéomux

Le mode vidéomux livre les messages transmis par canal de retour par l'intermédiaire du méme
canal logique que les données vidéo avant transmises dans le sens oppos¢. La syntaxe du flux
binaire multiplexé est décrite au § N.4.1. Les messages transmis par canal de retour peuvent étre
insérés au moyen d'indications de messages transmis par canal de retour (BCI) dans l'en-téte de
groupe de blocs ou de tranche.

N4 Syntaxe

N.4.1 Canal vers I'avant

La syntaxe s'appliquant aux données transmises par le canal vers l'avant qui transmet le signal vidéo
comprimé est modifiée seulement dans la couche des groupes de blocs (GOB) ou des tranches.

La syntaxe de la couche des groupes de blocs est illustrée a la Figure N.2. Les champs TRI, TR,
TRPI, TRP, BCI et BCM sont ajoutés a la Figure 9.

GSTUF | GBSC | GN | GSBI | GFID | GQUANT [ données de
macrobloc
™ TRI | TR | TRPI | TRP B | BCM

A

T1602940-97

Figure N.2/H.263 — Structure de la couche des groupes de blocs pour NEWPRED

Lorsque le mode structuré par tranches facultatif (voir I'Annexe K) est utilisé, la syntaxe de la
couche des tranches est modifiée de la méme maniére que la couche des groupes de blocs. La
syntaxe est illustrée a la Figure N.3.

SSTUF | SSC | SEPBI | SSBI | MBA |SEPB2 | SQUANT | SWI [SEPB3| GFID [ »  donnfes de
macrobloc
» TRI | TR | TRPI | TRP >  BCI » BCM

A

T1602950-97

Figure N.3/H.263 — Structure de la couche des tranches pour NEWPRED

N.4.1.1 Indicateur de référence temporelle (TRI, zemporal reference indicator) (1 bit)

L'indicateur TRI indique si le champ TR suivant est présent ou non.
0: le champ TR n'est pas présent.
1: le champ TR est présent.
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N.4.1.2 Référence temporelle (TR, temporal reference) (8/10 bits)

Lorsqu'il est présent, le champ TR est un nombre de huit bits 2 moins qu'une fréquence de base
d'image soit utilisée, auquel cas ce champ comporte un nombre de dix bits composé par
concaténation des champs ETR et TR de I'en-téte d'image.

N.4.1.3 Indicateur de référence temporelle pour la prédiction (TRPI, temporal reference for
prediction indicator) (1 bit)

L'indicateur TRPI indique si le champ TRP suivant est présent ou non.
0: le champ TRP n'est pas présent.
1: le champ TRP est présent.

TRPI doit avoir une valeur nulle dans tous les cas ou lI'image est une image I ou EI.

N.4.1.4 Référence temporelle pour la prédiction (TRP, temporal reference for prediction)
(10 bits)

Lorsqu'il est présent (tel qu'indiqué par TRPI), le champ TRP indique la référence temporelle
utilisée pour la prédiction du codage, sauf dans le cas des images B et de la partie image B d'une
trame PB améliorée. Pour les images B ou la partie image B d'une trame PB améliorée, I'image
ayant la référence temporelle TRP est utilisée pour la prédiction dans le sens avant. (La prédiction
dans le sens inverse dans le temps utilise toujours lI'image qui suit immédiatement dans le temps.)
TRP est un nombre de dix bits. Si une fréquence de base d'image personnalisée n'est pas utilisée
pour l'image de référence, les deux bits de plus fort poids de TR ont une valeur nulle et les bits de
plus faible poids contiennent la référence temporelle de huit bits qui se trouve dans 'en-téte d'image
de I'image de référence. Si une fréquence de base d'image personnalisée est utilisée pour I'image de
référence, TRP est un nombre de dix bits composé par concaténation des champs ETR et TR de
l'en-téte de I'image de référence.

Lorsque le champ TRP n'est pas présent, c'est la plus récente image de référence principale
(temporellement antérieure) qui doit étre utilisée pour la prédiction, comme en dehors du mode de
sélection d'image de référence. Le champ TRP est valide jusqu'au prochain champ PSC, GSC
ou SSC.

N.4.1.5 Indication de message transmis par canal de retour (BCI, back-channel message
indication) (longueur variable)

Ce champ contient un ou deux bits; lorsqu'ils sont mis a "1", ils signalent la présence du champ de
message vidéo transmis par canal de retour (BCM) suivant. Sinon, la valeur du champ est "01", ce
qui indique l'absence ou la fin du champ de message vidéo transmis par canal de retour. Les
combinaisons de champs BCM et BCI peuvent étre absentes, et elles peuvent étre répétées
lorsqu'elles sont présentes. BCI doit toujours étre mis a "01" si le mode vidéomux n'est pas utilisé.

N.4.1.6 Message transmis par canal de retour (BCM, back-channel message)
(longueur variable)

Message transmis par canal de retour ayant une syntaxe définie au § N.4.2, et qui est présent
seulement si le champ BCI précédent est mis a "1".

N.4.2 Syntaxe de message transmis par canal de retour (BCM)

La syntaxe s'appliquant au canal de retour qui transmet les messages d'accus¢ de réception et les
messages d'accusé de réception négatif est illustrée a la Figure N.4. Ce message est renvoyé d'un
décodeur a un codeur afin d'indiquer si des données transmises par un canal vers l'avant ont été
décodées correctement ou non.
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[ BT | urr | TR | ELNUmMI | ELNuM | BepM | BsBi | BEPBI | GN/MBA | BEPB2 | RTR | BSTUF

Figure N.4/H.263 — Structure de la syntaxe d'un message transmis par canal
de retour (BCM) pour NEWPRED

N.4.2.1 Type de message transmis par canal de retour (BT, back-channel message type)
(2 bits)

Le champ type de message transmis par canal de retour indique si la partie correspondante du
message codé est décodée correctement ou non. Le type de message requis pour le codeur est
indiqué dans I'en-téte d'image du canal vers l'avant.

00: réservé pour usage futur.
01: réservé pour usage futur.

10: NACK. Cela signale le décodage erroné de la partie correspondante des données transmises par
le canal vers l'avant.

11: ACK. Cela signale le décodage exact de la partie correspondante des données transmises par le
canal vers 'avant.

N.4.2.2 Fanion de non-fiabilité (URF, unreliable flag) (1 bit)

Le fanion de non-fiabilité est mis a 1 lorsque le décodeur ne dispose pas d'une valeur fiable de TR
ou de GN/MBA. (Lorsque la valeur de BT est NACK, le décodeur peut ne pas disposer d'une
référence temporelle fiable.)

0: fiable.

1: non fiable.

N.4.2.3 Référence temporelle (TR, temporal reference) (10 bits)

Le champ TR contient l'information de référence temporelle correspondant au segment d'image
vidéo pour lequel une indication ACK/NACK figure dans le message transmis par canal de retour.

NOTE - La signification du terme "segment d'image vidéo" tel qu'il est employé dans la présente annexe est
définie a 'Annexe R. Si une fréquence de base d'image personnalisée n'est pas utilisée pour l'image de
référence, les deux bits de plus fort poids du champ TR ont une valeur nulle et les bits de plus faible poids
contiennent la référence temporelle de huit bits qui se trouve dans I'en-téte d'image de I'image de référence.
Si une fréquence de base d'image personnalisée est utilisée pour 1'image de référence, TR est un nombre de
dix bits composé par concaténation des champs ETR et TR de I'en-téte de I'image de référence.

N.4.2.4 Indication de numéro de couche d'amélioration (ELNUMI, enhancement layer
number indication) (1 bit)

Le champ indication de numéro de couche d'amélioration a la valeur "0" a moins que le mode
d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale (Annexe O) soit utilisé dans les données transmises
par le canal vers l'avant et que certaines couches d'amélioration du canal vers l'avant soient
combinées dans un canal logique et que le message transmis par canal de retour renvoie a une
couche d'amélioration (plutot qu'a la couche de base), auquel cas l'indication de numéro de couche
d'amélioration doit valoir "1".

N.4.2.5 Numéro de couche d'amélioration (ELNUM, enhancement layer number) (4 bits)

Le champ numéro de couche d'amélioration est présent si et seulement si la valeur de ELNUMI est
"1", auquel cas il contient le numéro de couche de la couche d'amélioration a laquelle il est fait
référence dans le message transmis par canal de retour.
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N.4.2.6 BCPM (1 bit)

BCPM a la valeur "0" a moins que le mode CPM soit utilisé dans les données transmises par le
canal vers l'avant, auquel cas il a la valeur "1". Si BCPM a la valeur "1", cela signifie que BSBI est
présent.

N.4.2.7 Indicateur de sous-flux binaire de canal de retour (BSBI, back-channel sub-
bitstream indicator) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits qui est seulement présent si BCPM a la valeur "1". Le BSBI
est la représentation binaire naturelle du numéro de sous-flux binaire approprié¢ dans les données
transmises par le canal vers l'avant, pour lesquelles une indication ACK/NACK figure dans le
message transmis par canal de retour tel que décrit au § 5.2.4 et dans I'Annexe C.

N.4.2.8 Bit 1 de prévention d'émulation de canal de retour (BEPB1, back-channel emulation
prevention bit 1) (1 bit)

Champ qui est présent si et seulement si le mode vidéomux est utilisé. La valeur de ce champ est
toujours "1" pour prévenir un code de déclenchement d'émulation.

N.4.2.9 Numéro de groupe de bloc/adresse de macrobloc (GN/MBA, GOB
number/macroblock address) (5/6/7/9/11/12/13/14 bits)

Un numéro de groupe de blocs ou une adresse de macrobloc est présent dans ce champ. Si le mode
facultatif structuré par tranches (voir 1'Annexe K) n'est pas utilisé, ce champ contient le numéro de
groupe de blocs du commencement du segment d'image vidéo pour lequel une indication
NACK/ACK figure dans le message transmis par canal de retour. Si le mode facultatif structuré par
tranches est utilisé, ce champ contient I'adresse de macrobloc du commencement de la tranche pour
laquelle une indication NACK/ACK figure dans le message transmis par canal de retour. La
longueur de ce champ est la longueur spécifi¢e dans une autre partiec de la présente
Recommandation pour GN ou MBA.

NOTE - Lorsque ce champ est recu dans le mode vidéomux, l'utilisation du mode facultatif structuré par

tranches désigne l'utilisation de ce mode dans le flux binaire vidéo auquel s'applique le message BCM et non
au flux binaire vidéo transportant les données de ce message.

N.4.2.10 Bit 2 de prévention d'émulation de canal de retour (BEPB2, back-channel emulation
prevention bit 2) (1 bit)

Champ qui est présent si et seulement si le mode vidéomux est utilisé. La valeur de ce champ est
toujours "1" pour prévenir un code de déclenchement d'émulation.

N.4.2.11 Référence temporelle demandée (RTR, requested temporal reference) (10 bits)

Le champ référence temporelle demandée est présent seulement si BT a la valeur NACK. RTR
indique la référence temporelle demandée pour le groupe de blocs ou la tranche associés au
message NACK. Il s'agit habituellement de la référence temporelle du dernier segment d'image
vidéo décodé correctement de la position correspondante au décodeur. Si une fréquence de base
d'image personnalisée n'est pas utilisée pour I'image de référence demandée, les deux bits de plus
fort poids de RTR ont une valeur nulle et les bits de plus faible poids contiennent la référence
temporelle de huit bits qui se trouve dans l'en-téte d'image de I'image de référence demandée. Si une
fréquence de base d'image personnalisée est utilisée pour 1'image de référence demandée, RTR est
un nombre de dix bits composé par concaténation des champs ETR et TR de I'en-téte de I'image de
référence demandée.

N.4.2.12 Bourrage (BSTUF, stuffing) (longueur variable)

Ce champ est présent si et seulement si le mode de canal logique distinct est utilisé et que le
message transmis par canal de retour est le dernier dans une trame extérieure. BSTUF se compose
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d'un mot de code de longueur variable ne comportant aucun bit ou comportant plusieurs bits de
valeur "0". Ce champ est présent seulement a la fin d'une trame extérieure.

N.S Processus de décodage

Le décodeur de ce mode peut avoir besoin d'un nombre additionnel de mémoires d'image afin de
stocker les signaux vidéo décodés correctement ainsi que leur information de référence temporelle
(TR). Le décodeur utilise I'image stockée pour laquelle la référence temporelle est une TRP comme
image de référence pour décodage intertrame plutdt que la derniére image décodée, si le champ
TRP existe dans les données transmises par le canal vers l'avant. Lorsque l'image pour laquelle la
référence temporelle est TRP n'est pas disponible au décodeur, le décodeur peut envoyer un signal
de rafraichissement INTRA forcé au codeur par des moyens externes (par exemple, selon la
Rec. UIT-T H.245). A moins qu'une politique de stockage de trame différente soit négociée par des
moyens externes, les segments d'image vidéo décodés correctement doivent étre stockés en
mémoire pour utilisation comme images de référence ultérieure selon le principe du premier entré,
premier sorti, illustré par la Figure N.1 (sauf pour les images B, qui ne sont pas utilisées comme
images de référence), et les segments d'image vidéo dont il a été déterminé que le décodage était
incorrect ne doivent pas remplacer ceux qui ont été décodés correctement dans cette zone de
mémoire.

Le message d'accusé de réception (ACK, acknowledgment message) et le message d'accusé de
réception négatif (NACK, non-acknowledgment message) sont définis comme des messages
transmis par canal de retour. Un message ACK peut étre renvoyé lorsque le décodeur décode un
segment d'image vidéo avec succeés. Des messages NACK peuvent étre renvoyés lorsque le
décodeur ne réussit pas a décoder un segment d'image vidéo, et d'autres messages de ce genre
peuvent continuer d'étre renvoyés jusqu'a ce que le décodeur obtienne des données de canal vers
l'avant attendues, qui comprennent la TRP demandée ou un rafraichissement INTRA. Le genre de
message qui sera renvoyé est indiqué dans le champ RPSMF de I'en-téte d'image des données
transmises par le canal vers l'avant.

Dans un scénario d'utilisation connu sous le nom de "codage par redondance vidéo", le mode de
sélection de I'image de référence peut étre utilisé par certains codeurs d'une maniere ou plus d'une
représentation de la scéne représentée est envoyée au méme moment dans le temps (habituellement
au moyen d'images de référence différentes). Dans le cas ou le mode de sélection d'image de
référence est utilis€ et ou des images adjacentes dans le flux binaire ont la méme référence
temporelle, le décodeur doit considérer cette occurrence comme une indication selon laquelle des
exemplaires redondants de contenus de scéne a peu pres identiques ont été envoyées, et il décodera
et utilisera la premicere de ces images, en ignorant la ou les images redondantes ultérieures.
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Annexe O
Mode d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale

La présente annexe décrit le mode facultatif de la présente Recommandation qui prend en charge de
I'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale. Ce mode peut également étre utilisé conjointement
avec les techniques de controle d'erreurs. Les possibilités de ce mode et la mesure dans laquelle ses
fonctions sont prises en charge sont signalées par des moyens externes (par exemple, selon la
Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ PLUSPTYPE.

0.1 Apercu général

L'échelonnabilité permet le décodage d'une séquence selon différents niveaux de qualité grace a
l'utilisation d'une hiérarchie d'images et d'images améliorées subdivisée en une ou plusieurs
couches. Trois types d'images sont utilisés aux fins de 1'échelonnabilité, soit les images B, EI et EP,
conformément a la description ci-dessous. Chaque image porte un numéro de couche
d'amélioration, ELNUM, qui indique a quelle couche elle appartient, et un numéro de couche de
référence, RLNUM, qui indique quelle couche est utilisée pour sa prédiction. La couche inférieure
est nommée couche de base et porte le numéro 1.

L'échelonnabilité s'effectue au moyen de trois méthodes de base: amélioration temporelle,
amélioration SNR et amélioration spatiale.

0.1.1 Echelonnabilité temporelle

L'échelonnabilité temporelle se fonde sur les images B, ou images a codage prédictif bidirectionnel.
Les images B permettent la prédiction a partir d'une image reconstruite précédente ou subséquente
ou d'images reconstruites précédente et subséquente de la couche de référence. Cette caractéristique
donne généralement une efficacité de compression supérieure a celle obtenue a partir d'images P.
Ces images B sont différentes de la partie image B d'une trame PB (ou PB améliorée) (voir les
Annexes G et M), étant donné qu'il s'agit d'entités distinctes du flux binaire: elles ne sont pas
syntaxiquement fusionnées a une image P (ou EP) subséquente.

Les images B (et la partie B de trames PB ou PB améliorées) ne sont pas utilisées comme images de
référence aux fins de la prédiction de toute autre image. Cette caractéristique permet d'ignorer au
besoin les images B sans répercussions négatives sur les images subséquentes, ce qui assure une
échelonnabilité temporelle. La Figure O.1 illustres la structure prédictive des images P et B.

I B, P, B, Ps

v
A
v
A

» »
»> »

T1602960-97

Figure O.1/H.263 — Illustration des dépendances de prédiction des images B
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L'emplacement des images B dans le flux binaire est fonction d'un ordre dépendant des données
plutot que d'un ordre strictement temporel. (Cette régle est conforme a I'ordonnancement des autres
images dans le flux de données mais, pour tous les types d'images autres que les images B, il n'y a
pas de conflit entre 'ordre dépendant des données et 'ordre temporel.) Par exemple, si les images
d'une séquence vidéo sont numérotées 1, 2, 3, ..., I'ordre des images codées du flux binaire est I, Ps,
Ba, Ps, By, ..., ou l'indice renvoie au numéro d'image original (voir la Figure O.1).

Il n'y a pas de limite au nombre d'images B qui peuvent étre insérées entre des paires d'images de
référence dans la couche de référence (sous réserve de prévenir toute ambiguité temporelle due au
surremplissage du champ de référence temporelle dans 1'en-téte d'image). Cependant, le nombre
maximal de ces images peut étre fixé par des moyens externes (par exemple, la Rec. UIT-T H.245).

La hauteur, la largeur et le rapport d'aspect de pixel d'une image B doivent toujours étre les mémes
que ceux de son image de couche de référence qui la suit dans le temps.

Les vecteurs cinétiques peuvent dépasser les limites d'image des images B.

0.1.2 Echelonnabilité SNR

L'autre méthode de base utilisée pour obtenir I'échelonnabilité¢ fait appel a I'amélioration
spatiale/SNR. L'échelonnabilité spatiale et 1'échelonnabilit¢ SNR sont similaires, sauf en ce qui a
trait a l'utilisation de l'interpolation, qui est décrite ci-dessous. Etant donné que la compression
introduit des artefacts et des distorsions, la différence entre une image reconstruite et l'image
originale entrée dans le codeur est (presque toujours) une image de valeur autre que zéro, qui
contient ce que l'on peut nommer l'erreur de codage. Normalement, cette erreur de codage est
perdue au codage et n'est jamais récupérée. Grace a I'échelonnabilit¢ SNR, les images
correspondant a l'erreur de codage peuvent ¢galement étre codées et transmises au décodeur pour
améliorer 1'image décodée. Ces données supplémentaires permettent d'accroitre le rapport
signal/bruit (SNR, signal-to-noise ratio) de 1'image vidéo, d'ou le terme "échelonnabilité SNR". La
Figure O.2 illustre le flux des données pour I'échelonnabilité SNR. Les fleches verticales provenant
de la couche inférieure indiquent que I'image de la couche d'amélioration est prédite a partir d'une
approximation reconstruite de cette image dans la couche de référence (inférieure).

Si la prédiction est fondée uniquement sur la couche inférieure, 1'image de la couche d'amélioration
est nommée "image EI". Il est cependant possible de créer une image modifiée a codage prédictif
bidirectionnel en utilisant une image précédente de la couche d'amélioration et une image de
référence simultanée dans le temps de la couche inférieure. Ce type d'image est nommé "image EP",
ou "image P améliorée". Le cheminement de prédiction des images EI et EP est présenté a la
Figure O.2. (Bien que cela ne soit pas explicitement illustré a la Figure O.2, une image EI de la
couche d'amélioration peut avoir une image P comme image de référence dans la couche inférieure,
et une image EP peut avoir une image I comme image de référence dans la couche inférieure.)
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Figure O.2/H.263 — Illustration de I'échelonnabilité SNR

Dans le cas des images EI et EP, la prédiction fondée sur la couche de référence n'utilise pas de
vecteurs cinétiques. Cependant, comme dans le cas des images P normales, les images EP font
appel a des vecteurs cinétiques lorsque la prédiction se fait a partir d'une image de référence
antérieure dans le temps de la méme couche.

0.1.3 Echelonnabilité spatiale

La troisiéme et derniére méthode d'échelonnabilité du mode d'échelonnabilité temporelle, SNR et
spatiale est 1'échelonnabilité spatiale, qui est étroitement liée a 1'échelonnabilité SNR. La seule
différence entre ces deux types d'échelonnabilité est que, avant d'étre utilisée pour prédire 1'image
dans la couche d'amélioration spatiale, 1'image de la couche de référence est interpolée par un
facteur de deux, soit horizontalement ou verticalement (échelonnabilité spatiale unidimensionnelle),
soit horizontalement et verticalement (échelonnabilité spatiale bidimensionnelle). Les filtres
d'interpolation utilisés aux fins de cette opération sont décrits au § O.6. Pour qu'un décodeur puisse
recourir a 1'échelonnabilité spatiale, il peut devoir posséder une fonction de format d'image
personnalisé. Par exemple, si le format de la couche de base était sub-QCIF (128 x 96), le format de
'image de la couche d'amélioration spatiale bidimensionnelle serait de 256 X 192, ce qui n'est pas
un format d'image standard. De méme, si le format de la couche de base était QCIF (176 x 144),
avec le rapport d'aspect de pixel standard de 12:11, le format de 1'image de la couche d'amélioration
spatiale horizontale unidimensionnelle serait de 352 x 144 et le rapport d'aspect de pixel, de 6:11.
Dans ces deux cas, il faudrait alors utiliser un format d'image personnalisé pour la couche
d'amélioration. Par contre, un format d'image personnalisé n'est pas nécessaire dans le cas de
l'utilisation d'une couche de base QCIF avec une couche d'amélioration spatiale bidimensionnelle
CIF. L'échelonnabilité spatiale est illustrée a la Figure O.3.
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Figure O.3/H.263 — Illustration de 1'échelonnabilité spatiale

A l'exception de l'utilisation d'un processus de sur-échantillonnage pour accroitre la taille de I'image
de la couche de référence avant de 1'utiliser comme référence aux fins du processus de codage, le
traitement et la syntaxe des images en échelonnabilité spatiale sont fonctionnellement identiques a
ceux des images a échelonnabilité SNR.

Etant donné qu'il y trés peu de différence syntaxique entre les images utilisant 1'échelonnabilité
spatiale et celles utilisant 1'échelonnabilit¢ SNR, les images utilisées a 1'une ou l'autre de ces fins
sont nommeées "image EI" et "images EP".

L'image de la couche de base utilisée pour la prédiction ascendante dans une image EI ou EP peut
étre une image [, une image P, ou la partie P d'une trame PB ou PB améliorée (mais non une
image B, ni la partie B d'une trame PB ou PB améliorée).

0.1.4 Echelonnabilité multicouche

I1 est possible d'insérer dans le temps des images B non seulement entre des images de types I, P,
PB et PB améliorée, mais également entre des images de types EI et EP, peu importe qu'il s'agisse
d'images résultant d'une amélioration spatiale ou SNR. Il est également possible d'avoir plus d'une
couche d'amélioration SNR ou spatiale en plus d'une couche de base. Ainsi, un flux binaire
multicouche échelonnable peut étre une combinaison de couches SNR, de couches spatiales et
d'images B. Cependant, la taille d'une image ne peut pas diminuer quand le nombre de couches
augmente. La taille demeure la méme ou augmente d'un facteur de 2 dans une ou deux dimensions.
La Figure O.4 illustre un flux binaire multicouche échelonnable.
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Figure O.4/H.263 — Illustration de I'échelonnabilité multicouche
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Dans le cas de 1'échelonnabilité multicouche, I'image d'une couche de référence, utilisée pour fins
de prédiction ascendante d'une image EI ou EP, peut étre une image I, P, EI ou EP, ou encore la
partie P d'une trame PB ou PB améliorée de la couche de base (mais non une image B, ni la partie B
d'une trame PB ou PB améliorée).

Comme dans le cas a deux couches, les images B peuvent se trouver dans n'importe quelle couche.
Cependant, toute image dans une couche d'amélioration dont la position temporelle est la méme que
celle d'une image B dans sa couche de référence doit étre une image B ou la partie B d'une trame
PB ou PB améliorée. Cela maintient le caractere "jetable" des images B. Il faut toutefois noter que
des images B peuvent se trouver dans des couches qui n'ont pas d'images correspondantes dans les
couches inférieures. Cela permet a un codeur de transmettre des signaux vidéo améliorés ayant une
fréquence d'image supérieure a celle des couches inférieures.

Le numéro de couche d'amélioration et le numéro de couche de référence pour chaque image
d'amélioration (B, EI ou EP) sont indiqués respectivement dans les champs ELNUM et RLNUM de
I'en-téte d'image (lorsqu'ils sont présents). Voir les régles d'inférence décrites au § 5.1.4.4 pour les
cas ou ces champs sont absents. Si une image B se trouve dans une couche d'amélioration dans
laquelle se trouvent ¢galement des images d'échelonnabilité SNR ou spatiale voisines dans le temps,
le numéro de la couche de référence (RLNUM) de l'image B doit étre le méme que celui de la
couche d'amélioration (ELNUM).

La hauteur, la largeur et le rapport d'aspect de pixel d'une image B doivent toujours étre les mémes
que ceux de son image subséquente dans le temps de la couche de référence.
0.2 Ordre de transmission des images

Les images dépendant d'autres images doivent se trouver dans le flux binaire aprés les images dont
elles sont dépendantes.

L'ordre syntaxique du flux binaire est défini de sorte que, dans le cas des images de référence
(c'est-a-dire les images de types I, P, EI ou EP ou la partie P de trames PB ou PB améliorées), les
deux régles ci-dessous doivent &tre respectées:
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1) toutes les images de référence ayant la méme référence temporelle doivent se trouver dans
le flux binaire dans un ordre croissant de couche d'amélioration (étant donné que 1'image de
référence de la couche inférieure sert a décoder l'image de référence de la couche
immédiatement supérieure);

2) toutes les images de référence simultanées dans le temps dont il est question en 1) ci-dessus
doivent se trouver dans le flux binaire avant toute image B pour laquelle 1'une quelconque
de ces images de référence est la premiére image de référence subséquente dans le temps
dans la couche de référence de I'image B (pour réduire le retard de décodage de toutes les
images de référence pouvant servir de références aux images B).

Ensuite, les images B ayant des références temporelles antérieures doivent suivre (ordonnées dans
le temps dans chaque couche d'amélioration).

L'emplacement de chaque image B dans le flux binaire doit étre conforme aux regles suivantes:

1) I'emplacement de I'image B dans le flux binaire doit étre apres celui de sa premiére image
de référence subséquente dans le temps dans la couche de référence (étant donné que le
décodage des images B dépend généralement du décodage préalable de cette image de
référence);

2) son emplacement dans le flux binaire doit étre aprés celui de toutes les images de référence
qui sont simultanées dans le temps avec la premiére image de référence subséquente dans le
temps dans la couche de référence (pour réduire le retard de décodage de toutes les images
de référence pouvant servir de références aux images B);

3) son emplacement dans le flux binaire doit étre avant celui de toute image supplémentaire
subséquente dans le temps, autre qu'une image B, dans sa couche de référence (sans quoi il
faudrait augmenter la capacité de stockage des images de la couche de référence);

4) son emplacement dans le flux binaire doit étre aprés celui de toutes les images EI et EP qui
sont simultanées dans le temps avec la premiére image de référence subséquente dans le
temps;

5) son emplacement dans le flux binaire doit étre avant celui de toutes les images

subséquentes dans le temps dans la méme couche d'amélioration (sinon, il se produirait des
retards inutiles et il faudrait augmenter la capacité¢ de stockage des images de la couche
d'amélioration).

La Figure O.5 illustre deux ordres possibles de transmission des images conformément aux régles
ci-dessus relativement a la structure de couches présentée (les chiffres dans les cases pointillées
indiquent 1'ordre dans le flux binaire, les deux ordres possibles étant séparés par une virgule).
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Figure O.5/H.263 — Exemple d'ordre de transmission des images

0.3 Syntaxe de la couche des images

Le numéro de couche d'amélioration (ELNUM) (voir § 5.1.11) est toujours présent dans le cas de
toute image d'amélioration (B, EI ou EP), et il ne doit pas étre présent dans le cas d'images I ou P ou
de trames PB ou PB améliorées. Le numéro de couche de référence (RLNUM) (voir § 5.1.12) est
présent dans le cas de certaines images d'amélioration et il est inféré dans d'autres cas, tel que décrit
au § 5.1.12.

Il y a exactement une couche de base et ses champs ELNUM et RLNUM égalent 1. Le champ
RLNUM donne le numéro de couche d'amélioration des images de référence anticipées et différées
des images B, pour 1'image de référence ascendante des images EI et EP. Les images de référence
de la couche de base peuvent étre des images I, PB, PB améliorées et P, dont aucune ne contient un
champ ELNUM ou RLNUM dans 1'en-téte d'image (leurs valeurs par défaut sont de 1).

Dans le cas des images B, le champ RLNUM doit étre inférieur ou égal au champ ELNUM; dans le
cas des images EI et EP, RLNUM doit étre inférieur a ELNUM.

Le champ ELNUM peut différer du numéro de couche utilisé au niveau du systéme. Etant donné
que les images B n'ont pas d'autres images qui dépendent d'elles, elles peuvent méme étre placées
dans une couche d'amélioration distincte par des composants de systéme externes a la présente
Recommandation (par exemple, selon les Recommandations H.245 et H.223). En outre, il revient au
réalisateur de décider si les images d'amélioration sont acheminées dans des canaux vidéo distincts
ou si elles sont multiplexées avec les images de la couche de base.

Conformément aux dispositions du § 5.1.4.5, le mode avec filtre de dégroupage (voir I'Annexe J) ne
s'applique pas aux images B, étant donné que les images B ne servent pas a la prédiction d'autres
images. L'application d'un filtre de dégroupage a ces images est une technique entiérement
postérieure au traitement, et elle n'est pas visée par la présente Recommandation. Cependant,
l'utilisation d'un type quelconque de filtre de dégroupage pour les images B est préconisée, et un
filtre similaire au filtre décrit dans I'Annexe J pourrait tres bien servir a cette fin.

La référence temporelle (TR) (voir § 5.1.2) est définie exactement comme dans le cas des images |
et P.

Il ne doit pas y avoir de champs TRy (voir § 5.1.22) ou DBQUANT (voir § 5.1.23) dans I'en-téte
d'image des images B, EI ou EP.
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0.4 Syntaxe de la couche des macroblocs

La syntaxe de la couche des macroblocs est la méme pour les images B et EP, étant donné que
toutes deux utilisent deux images de référence de facon similaire. Cependant, l'interprétation varie
légérement selon le type d'image. La Figure O.6 présente la syntaxe des images B et EP. Le champ
MBTYPE indique le mode de prédiction utilisé: prédiction en mode direct, prédiction anticipée,
prédiction différée/ascendante ou prédiction bidirectionnelle. Le champ MBTYPE est défini
différemment pour les images B et EP, tel que décrit ci-dessous.

— COD JQ/IBTYP%H<CBPD_’<CBPY>l’€DQUANT

code de longueur code de longueur
fixe variable

()

Figure O.6/H.263 — Syntaxe des macroblocs pour les images EP et B
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Le mode de prédiction direct n'est disponible que pour les images B. Il s'agit d'un mode de
prédiction bidirectionnel similaire au mode bidirectionnel décrit & I'Annexe M (mode de codage par
trames PB amélioré). La seule différence est qu'il n'y a pas de restriction concernant les pixels qui
peuvent faire l'objet d'une prédiction différée, étant donné que l'image compléte de prédiction
différée est connue du décodeur. Le mode bidirectionnel utilise des vecteurs cinétiques distincts
pour la prédiction anticipée et pour la prédiction différée. Dans les modes direct et bidirectionnel, la
valeur des pixels de prédiction est calculée en établissant la moyenne des pixels de prédiction
anticipée et différée. La moyenne est calculée en divisant la somme des deux prédictions par deux
(division par troncature). En mode direct, quand il y a quatre vecteurs cinétiques dans le macrobloc
de référence, les quatre vecteurs cinétiques sont utilisés comme dans le mode de codage par trames
PB amélioré (Annexe M).

Dans le cas des images B, la prédiction anticipée se fait a partir d'une image de référence antérieure
dans la couche de référence. La prédiction différée se fait a partir d'une image de référence
subséquente dans le temps dans la couche de référence.

Dans le cas des images EP, la prédiction anticipée se fait a partir d'une image EI ou EP antérieure
dans la méme couche. La prédiction ascendante se fait a partir de 1'image de référence simultanée
dans le temps (peut-étre interpolée) dans la couche de référence. Aucun vecteur cinétique n'est
utilisé aux fins de la prédiction ascendante (qui se trouve, du point de vue syntaxique, au méme
emplacement que la prédiction différée des images B), mais un vecteur cinétique peut étre utilisé
pour la prédiction anticipée.

La syntaxe des macroblocs des images EI est 1égérement différente. Comme l'illustre la Figure O.7,
les champs MBTYPE et CBPC sont combinés en un champ MCBPC. Aucune prédiction anticipée
n'est utilisée; on utilise uniquement une prédiction ascendante fondée sur l'image de référence
simultanée dans le temps dans la couche de référence. Aucun vecteur cinétique n'est utilisé.

Dans le cas des images B et EP, l'utilisation de vecteurs cinétiques pointant hors des limites d'image
peut se faire conformément au § D.1 (par contre, l'extension de la gamme des vecteurs cinétiques
telle que décrite au § D.2 n'est active que si le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints
est également utilisé).
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Les codeurs seront conformes aux dispositions du § D.1.1 pour tous les macroblocs, y compris ceux
prédits selon le mode de prédiction direct; autrement dit, le mode de prédiction direct ne sera pas
sélectionné par le codeur a moins que pour les valeurs des vecteurs cinétiques déduites du processus
de prédiction en mode direct, aucun ¢lément de la région de prédiction 16 X 16 (ou 8 X 8) n'ait une
distance horizontale ou verticale de plus de 15 pixels en dehors de la zone d'image codée.

. couche des l

blocs

—> CoD DQUANT

T1603020-97

code de longueur code de longueur
fixe variable

()

Figure O.7/H.263 — Syntaxe des macroblocs pour les images EI

0.4.1 Indication de macrobloc codé (COD, coded macroblock indication) (1 bit)

Si le bit est mis a "0", le macrobloc est codé. Si le bit est mis a "1", aucune autre information n'est
transmise relativement au macrobloc et celui-ci est traité comme un macrobloc "sauté", tel que
décrit ci-dessous.

0.4.2 Champ MBTYPE/MCBPC (VLC)

Il y a différents tableaux de codes MBTYPE concernant les images B et EP. Dans le cas des
images EI, il y a un tableau de codes MCBPC. Le Tableau O.1 est le tableau de codes MBTYPE
applicable aux images B. Le Tableau O.2 est le tableau de codes MBTYPE applicable aux
images EP. Le Tableau O.3 est le tableau de codes MCBPC applicable aux images EI.

Dans le cas des images B, le type de prédiction "directe (macrobloc sauté)" indique l'absence de
champ MBTYPE et de toute donnée dans le macrobloc transmis, et indique que le décodeur déduit
les vecteurs cinétiques anticipé et différé et la prédiction bidirectionnelle correspondante. Cela est
signalé par le bit COD. Les types de prédiction "anticipée (sans texture)", "différée (sans texture)" et
"bidirectionnelle (sans texture)" pour les images B indiquent une prédiction anticipée, différée ou
bidirectionnelle sans coefficients, avec un vecteur cinétique transmis pour la prédiction anticipée ou
différée, et deux vecteurs cinétiques transmis pour la prédiction bidirectionnelle.

Dans le cas des images EP, le type de prédiction "anticipée (macrobloc sauté)" indique qu'aucune
donnée additionnelle n'est transmise pour le macrobloc, de sorte que le décodeur devrait utiliser la
prédiction anticipée avec un vecteur cinétique zéro et aucun coefficient. Les types de prédiction
"ascendante (sans texture)" et "bidirectionnelle (sans texture)" pour une image EP indiquent une
prédiction ascendante ou bidirectionnelle sans coefficients et avec vecteur(s) cinétique(s) zéro.

Dans le cas des images EP, le type de prédiction "ascendante (macrobloc sauté)" indique qu'aucune
donnée additionnelle n'est transmise pour le macrobloc, de sorte que le décodeur devrait utiliser la
prédiction ascendante avec un vecteur cinétique zéro et aucun coefficient.
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Tableau O.1/H.263 — Codes MBTYPE VLC pour les images B

MVDB CBPC
Index | Type de prédiction | MVDFW W + DQUANT | MBTYPE | Bits
CBPY
- directe (sauté) (COD=1) 0
0 directe X 11 2
1 directe + Q X X 0001 4
2 anticipée (sans X 100 3
texture)
3 anticipée X X 101 3
4 anticipée + Q X X X 00110 5
5 différée (sans texture) X 010 3
6 différée X X 011 3
7 différée + Q X X X 0011 1 5
8 bidirectionnelle X X 00100 5
(sans texture)
9 bidirectionnelle X X X 0010 1 5
10 bidirectionnelle + Q X X X X 0000 1 5
11 INTRA X 0000 01 6
12 INTRA +Q X X 0000 001 7
13 bourrage 0000 0000 1 9
Tableau O.2/H.263 — Codes MBTYPE VLC pour les images EP
MVDB CBPC
Index | Type de prédiction | MVDFW W + DQUANT | MBTYPE | Bits
CBPY
- anticipée (sauté) (COD=1) 0
0 anticipée X X 1 1
1 anticipée + Q X X X 001 3
2 ascendante 010 3
(sans texture)
ascendante X 011 3
4 ascendante + Q X X 0000 1 5
5 bidirectionnelle 0001 0 5
(sans texture)
6 bidirectionnelle X X 0001 1 5
7 bidirectionnelle + Q X X X 0000 01 6
8 INTRA X 0000 001 7
9 INTRA +Q X X 0000 0001 8
10 bourrage 0000 0000 1 9
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Tableau O.3/H.263 — Codes MCBPC VLC pour les images EI

Type de Structurerde .
Index prédiction b1025c6(;dee CBPY | DQUANT MCBPC Bits

- ascendante (sauté) (COD=1) 0
0 ascendante 00 X 1 1
1 ascendante 01 X 001 3
2 ascendante 10 X 010 3
3 ascendante 11 X 011 3
4 ascendante + Q 00 X X 0001 4
5 ascendante + Q 01 X X 0000 001 7
6 ascendante + Q 10 X X 0000010 7
7 ascendante + Q 11 X X 0000 011 7
8 INTRA 00 X 0000 0001 8
9 INTRA 01 X 0000 1001 8
10 INTRA 10 X 0000 1010 8
11 INTRA 11 X 0000 1011 8
12 INTRA+Q 00 X X 0000 1100 8
13 INTRA+Q 01 X X 0000 1101 8
14 INTRA+Q 10 X X 0000 1110 8
15 INTRA+Q 11 X X 0000 1111 8
16 bourrage 0000 0000 1 9

0.4.3 Structure de bloc codée pour la chrominance (CBPC, coded block pattern for
chrominance) (longueur variable)

Lorsqu'il est présent, le champ CBPC indique la structure de bloc codée pour la chrominance, telle
que décrite au Tableau O.4. Le champ CBPC est présent uniquement pour les images EP et B; sa
présence est alors indiquée par le champ MBTYPE (voir les Tableaux O.1 et O.2).

Tableau O.4/H.263 — Codes CBPC VLC

Structure de bloc codée

Index (56) CBPC | Bits
00 0
01 10

10 111
11 110

W N |[—= O
W[W (N |~

0.4.4 Structure de bloc codée pour la luminance (CBPY) (longueur variable)

Lorsqu'il est présent, le champ CBPY indique quels blocs de la partie luminance du macrobloc sont
présents. Sa présence est toujours indiquée par le champ MBTYPE (voir les Tableaux O.1 et O.2
et O.3). Le champ CBPY est codé conformément au § 5.3.5 et au Tableau 12. Les macroblocs a
codage prédictif ascendant des images EI et EP, les macroblocs a codage prédictif bidirectionnel
des images EP et les macroblocs INTRA des images EI, EP et B utilisent la définition CBPY pour
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les macroblocs INTRA. Les autres types de macroblocs des images EI, EP et B utilisent la
définition CBPY pour les macroblocs INTER.

0.4.5 Information sur le quantificateur (DQUANT) (2 bits/longueur variable)

Le code DQUANT est utilis¢ comme dans les autres types de macroblocs d'image. Voir § 5.3.6 et
I'Annexe T.

0.4.6 Données de vecteur cinétique (MVDFW, MVDBW) (longueur variable)

Le champ MVDFW, quand il est présent, indique les données de vecteur cinétique du vecteur
anticipé. Le champ MVDBW, quand il est présent, indique les données de vecteur cinétique du
vecteur différé (permis uniquement dans le cas des images B). Les mots de code de longueur
variable sont donnés au Tableau 14 et au Tableau D.3, pour les cas ou le mode de codage par
vecteurs cinétiques non restreints est utilisé (voir I'Annexe D).

0.5  Décodage des vecteurs cinétiques

0.5.1 Vecteur cinétiques différentiels

Les vecteurs cinétiques pour les blocs a codage prédictif anticipé, différé ou bidirectionnel sont
codés de facon différentielle. Pour récupérer les vecteurs cinétiques des macroblocs, une prédiction
est ajoutée aux différences vectorielles cinétiques. Les prédictions sont créées d'une maniere
similaire a celle décrite au § 6.1.1, sauf que les vecteurs cinétiques anticipés sont prédits
uniquement a partir des vecteurs cinétiques anticipés des macroblocs voisins et que les vecteurs
cinétiques différés sont prédits uniquement a partir des vecteurs cinétiques différés des macroblocs
voisins. Les régles de décision décrites au § 6.1.1 s'appliquent dans les cas particuliers des bords
d'images, de groupes de blocs ou de tranches. Si un macrobloc voisin n'a pas de vecteur cinétique
du méme type (anticipé ou différé), le prédicteur candidat pour ce macrobloc est zéro pour ce type
de vecteur cinétique.

0.5.2 Vecteurs cinétiques en mode direct

Dans le cas des macroblocs codés en mode direct, aucune différence vectorielle n'est transmise. Les
vecteurs cinétiques anticipés et différés sont plutdt calculés directement & partir des vecteurs P
consécutifs dans le temps, tel que décrit dans le § G.4, le champ MVp, étant toujours égal a zéro.
Ces vecteurs dérivés ne servent pas a la prédiction d'autres vecteurs cinétiques. Si la zone
correspondante de 1'image de référence subséquente dans le temps est codée dans le mode INTRA,
les vecteurs cinétiques anticipé et différé attribués a cette zone en vue d'une utilisation dans le
processus de prédiction pour le mode direct auront la valeur zéro.

0.6 Filtres d'interpolation

Les Figures O.8 et O.9 illustrent la méthode d'interpolation d'image pour I'échelonnabilité spatiale
bidimensionnelle. La premiéere figure présente l'interpolation des pixels intérieurs et la seconde,
l'interpolation prés des limites de 1'image. Il s'agit de la méme technique que celle utilisée a
I'Annexe Q et, dans certains cas, a I'Annexe P. Les Figures O.10 et O.11 illustrent la méthode
d'interpolation d'image pour l'échelonnabilité spatiale unidimensionnelle. La Figure O.10 présente
l'interpolation horizontale des pixels intérieurs. L'interpolation verticale se fait de fagon analogue.
La Figure O.11 illustre l'interpolation des pixels prés des limites de 1'image. Ici également,
l'interpolation verticale se fait de fagon analogue. Il s'agit de la méme technique que celle utilisée
dans certains cas a I'Annexe P.
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a=(9A+3B+3C+D+8)/16

b=(BA+9B+C+3D+8)/16

c=(BA+B+9C+3D+8)/16

d=(A+3B+3C+9D+8)/16
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position des pixels originaux

position des pixels interpolés
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Figure O.8/H.263 — Méthode d'interpolation des pixels pour
I'échelonnabilité bidimensionnelle
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c=(A+3*B+2)/4
d=GB*A+C+2)/4
e=(A+3*C+2)/4
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Figure O.9/H.263 — Méthode d'interpolation bidimensionnelle pres des limites
@ @ a=(3A+B+2)/4
b=(A+3B+2)/4
position des pixels originaux

Q position des pixels interpolés T1603050-97

Figure O.10/H.263 — Méthode d'interpolation des pixels pour
I'échelonnabilité unidimensionnelle
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Figure O.11/H.263 — Méthode d'interpolation unidimensionnelle
pres des limites d'image

Annexe P

Rééchantillonnage d'image de référence

P.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode d'utilisation et la syntaxe d'un procédé de rééchantillonnage qui
peut étre appliqué a I'image de référence décodée précédente, pour produire une image "déformée”
qui servira a prédire I'image en cours. Cette syntaxe de rééchantillonnage permet de spécifier la
relation entre I'image en cours et une image antérieure ayant un format de source différent et permet
aussi de préciser une déformation par "mouvement global" de la forme, de la taille et de
I'emplacement de l'image antérieure par rapport a l'image en cours. En particulier, le mode de
rééchantillonnage d'image de référence peut servir a modifier de manicre adaptative la résolution
des images durant le codage. Les coefficients d'interpolation bilinéaire sont obtenus a l'aide d'un
algorithme rapide. La possibilité¢ d'utilisation de ce mode et la mesure dans laquelle ses fonctions
sont prises en charge sont déterminées par des moyens externes (par exemple, selon la
Rec. UIT-T H.245). Ce mode peut étre utilisé dans le cadre de scénarios restreints qui peuvent tre
définis au cours de la négociation sur la capacité (par exemple, pour prendre en charge uniquement
le redimensionnement de facteur quatre des images, ou uniquement la déformation des images de
résolution d'un demi-pixel, ou pour prendre en charge le redimensionnement et les déplacements
d'image arbitraires).

NOTE - La transformation par défaut d'image entre images de résolutions différentes est définie pour
conserver l'alignement spatial des limites de la région d'image et des positions relatives des échantillons de
luminance et de chrominance. Ceci peut avoir des implications sur la conception des opérations de
rééchantillonnage utilisées pour engendrer des images de résolutions diverses au codeur et pour afficher des
images de résolutions diverses apres le décodage (en particulier en ce qui concerne les décalages des
positions spatiales causés par des déphasages induits au cours du rééchantillonnage). De plus, puisque ce
mode peut étre utilisé pour des variations adaptatives dynamiques de la résolution des images, le
fonctionnement avec ce mode peut bénéficier de la négociation par des moyens externes pour afficher
I'image décodée a une résolution supérieure a celle de l'image codée, afin de pouvoir passer d'une taille
d'image codée a une autre sans avoir a redimensionner 1'image affichée.
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Si le bit de rééchantillonnage d'image de référence dans le champ PLUSPTYPE n'est pas mis a 1,
PLUSPTYPE étant présent et 1'image étant une image INTER, B, ou EP ou une trame PB
améliorée, et si I'image a une taille différente de celle de I'image codée antérieure dans le temps, une
telle condition invoque le rééchantillonnage d'image de référence avec des paramétres de
déformation (voir § P.2.2) définis égaux a zéro, un mode de remplissage (voir § P.2.3)

1
correspondant a 1'écrétage (clip) et une précision de déplacement (voir § P.2.1) au 16 de pixel pres.

De ce fait, le processus de rééchantillonnage peut facilement servir de variation a codage prédictif
dans la résolution de I'image. Dans les cas simples de variation de résolution d'un facteur quatre,
comme lorsqu'on passe du format CIF au format 4CIF, le processus de rééchantillonnage se réduit
au méme filtre simple que pour 1'échelonnabilité spatiale (Annexe O) ou pour le rafraichissement a
résolution réduite (Annexe Q), sauf pour l'application du contrdle de I'arrondissement.

Si I'image est une image EP et si le bit de rééchantillonnage d'image de référence est mis a 1 dans le
champ PLUSPTYPE de l'en-téte d'image sur la couche de référence, ce bit devra également étre mis
a 1 dans I'en-téte de I'image EP dans la couche d'amélioration.

Si une image B utilise le mode de rééchantillonnage d'image de référence, le processus de
rééchantillonnage sera appliqué a l'image d'ancrage antérieure dans le temps et non pas a la suivante
dans le temps. L'image d'ancrage antérieure dans le temps a laquelle est appliqué le processus de
rééchantillonnage sera I'image décodée (c'est-a-dire avant tout rééchantillonnage appliqué pour le
mode de rééchantillonnage d'image de référence si ce mode est aussi invoqué pour l'image de
référence suivante). L'image d'ancrage suivante dans le temps sera de méme taille que 1'image B.

Si le mode de rééchantillonnage d'image de référence est invoqué pour une trame PB améliorée, un
ensemble de paramétres de déformation est envoyé et I'image de référence rééchantillonnée sert de
référence a la fois pour la partie B et pour la partie P de la trame PB améliorée.

Le mode de rééchantillonnage d'image de référence ne sera pas invoqué lorsque le mode de
sélection d'image de référence (voir I'Annexe N) est utilis€ a moins que les valeurs des champs
TRPI et TRP de tous les en-tétes d'image, de groupe GOB et de tranche de l'image actuelle ne
spécifient 'utilisation de la méme image de référence, auquel cas I'image de référence indiquée est
l'image déterminant si le processus de rééchantillonnage d'image de référence doit étre invoqué
implicitement, et est I'image a laquelle le processus de rééchantillonnage sera appliqué.

Le rééchantillonnage d'image de référence est défini a partir du déplacement des quatre coins de la
région d'image en cours. Pour le champ de luminance de I'image en cours ayant pour dimension

horizontale H et pour dimension verticale ¥, on définit quatre vecteurs cinétiques conceptuels v%°,

ZHO, XOV, ot 2HV

, correspondant respectivement aux coins supérieur gauche, supérieur droit,
inférieur gauche et inférieur droit de 1'image. Ces vecteurs indiquent comment déplacer les coins de
l'image en cours pour les faire coincider avec les coins correspondants de 1'image décodée
précédente, comme a la Figure P.1. Les unités de ces vecteurs sont les mémes que dans la grille de

I'image de référence. Pour produire un vecteur v(x,y) en un point de valeur réelle (x, y) a l'intérieur

de 1'image en cours, on utilise une approximation de l'interpolation bilinéaire, comme dans le cas
suivant:
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Figure P.1/H.263 — Exemple de vecteurs cinétiques conceptuels
utilisés pour la déformation

La dimension horizontale H et la dimension verticale V' de I'image en cours, ainsi que la dimension
horizontale Hy et la dimension verticale Vz de 1'image de référence sont les valeurs indiquées par
I'en-téte d'image, qu'elles soient ou non divisibles par 16. Si la largeur ou la hauteur de I'image n'est
pas divisible par 16, on engendrera la zone additionnelle en ajoutant des pixels a l'image
rééchantillonnée a 1'aide du méme mode de remplissage que dans le processus de rééchantillonnage.

Pour simplifier la description, on définit les vecteurs de rééchantillonnage °, r*, r* et r dela
manicre suivante:

KO :YOO

Ex :XHO _00

l_,,y =_0V _OO

I_,,xy_ 00 VHO o +YHV

A l'aide de ces définitions, on réécrit 1'équation d'interpolation bilinéaire sous la forme:

s D3Nk

Pour la déformation, on suppose que le coin supérieur gauche a pour coordonnées (x, y) = (0,0) et
que chaque pixel a une largeur et une hauteur égales a l'unité, de sorte que les centres des pixels

1 1
sont situés aux points (x,y)z(iL +E’jL + E) pouri; =0,..,H-1et j; =0,..., V-1, l'indice
L indiquant que i; et j; se rapportent au champ de luminance. (Puisque le rapport d'aspect de

pixel est en général constant ou que la conversion du rapport d'aspect est effectuée par ce
rééchantillonnage, il n'est pas nécessaire de faire intervenir le rapport d'aspect réel des pixels pour
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les déformations.) Avec cette convention, les déplacements en x et en y aux points en question dans
le champ de luminance de 1'image de référence sont:

. 1| o (. 1Y o (. 1 R xy'
Vx(lL’JL):W_HV’”x Tty Vre +JL 5 Hr] +|i; HEY Ry |

1 1 1 1 1 ]
vy (i,Jr)= o HVr)9+(iL +§)Vr;+(jL +5jHryy+(iL+E)(jL+5jryxy

Comme toutes les positions et les phases doivent étre calculées par rapport au centre du pixel du

1
,les grandeurs qui nous intéressent

coin supérieur gauche, qui a pour coordonnées (x, y) = (2 )

sont:

1 1
XR (iLajL)_E:(iL +§j vl jp)—=

1 1 1 1 1 1
—V{HVrf +(iL +5j(HV+Vr;‘)+(jL +5)Hr);v +(iL +5j(jL +5jr;‘y}—5

N T | o
yR(lLafL)_Ez(lL+Ej+vy(lL’]L)_E

1 1 y Ne Iy ) 1
=7 HVr + JjL+ 5 Vi + (HV+Hr )+ i+ 5 ]L+E S by

Aprés avoir déterminé une position dans 1'image de référence décodée précédente a l'aide d'une
approximation de ces équations, on utilise une interpolation bilinéaire telle que décrite plus loin
dans la présente annexe pour obtenir une valeur pour le pixel rééchantillonné.

Chaque vecteur de rééchantillonnage peut se décomposer en deux composantes, la premicre
décrivant la déformation géométrique et la seconde représentant toute différence de dimensions
entre 1'image prédite (dimension horizontale H et dimension verticale V) et I'image de référence
(dimension horizontale Hy et dimension verticale VR). Cette décomposition est la suivante:

v = + Vit =Ygy +(00)

XHO 225(?}"]7 +25lZ€ Ygt?rp +(HR _H’O)

ZOV =Y(v)vlf1rp +Zglge = ?vlilrp +(0.Vr V)

v =yl v =yl (Hy—H Vg =V)

P.2 Syntaxe

Lorsque le bit de rééchantillonnage d'image de référence est mis a 1 dans le champ PLUSTPYPE de
l'en-téte d'image, le champ RPRP de l'en-téte d'image contient des parameétres qui gouvernent le
processus de rééchantillonnage d'image de référence et qui comprennent: un champ de précision de
déplacement de distorsion (WDA, warping displacement accuracy) de deux bits, parfois huit
paramétres de déformation ou raffinements de parameétres de déformation a un bit, et un mode de
remplissage, comme il est décrit dans le présent paragraphe.

P.2.1 Précision de déplacement de distorsion (WDA, warping displacement accuracy) (2 bits)

Un champ a deux bits de précision de déplacement de distorsion WDA apparait d'abord dans le
champ RPRP du flux binaire pour indiquer la précision des déplacements pour chaque pixel. Une
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valeur "10" signifie que les déplacements en x et en y pour chaque pixel sont quantifiés avec une

précision d'un demi-pixel. Une valeur égale a "11" signifie que les déplacements sont déterminés au

16 de pixel pres. L'utilisation d'autres valeurs est réservée.

P.2.2 Paramétres de déformation (longueur variable)

Lorsque les parametres de rééchantillonnage d'image de référence sont envoyés pour une image
INTER ou une image B, ou pour une trame PB améliorée, huit paramétres de déformation sont
inclus dans I'en-téte d'image a 'aide du code de longueur variable (VLC) représenté au Tableau D.3.
Pour une image EP utilisant I'échelonnabilité SNR, ce sont les paramétres de déformation de la
couche inférieure qui sont utilisés et aucun parametre de déformation n'est transmis. Si le bit de
rééchantillonnage d'image de référence est mis a 1 dans le champ PLUSPTYPE de I'en-téte d'image
pour une image EP utilisant 1'échelonnabilité spatiale, on perfectionne les parameétres de
déformation de la couche inférieure jusqu'a atteindre la précision nécessaire pour la couche en cours
en multipliant par deux le paramétre de déformation pour chaque dimension suréchantillonnée
(parametres de déformation avec indice x et/ou y) de la couche inférieure et en ajoutant la valeur
d'un bit additionnel qui est envoyé a la place du paramétre de déformation correspondant pour
définir le bit le moins significatif du parametre de déformation.

Les huit paramétres de déformation entiers (ou leurs raffinements a un bit) sont envoyés dans 1'ordre
suivant:

0.0

X
Wy, Wy,

T W Wy

wy,w y,wfy,etw;y

Lorsqu'il ne s'agit pas de raffinements a un bit, l'envoi de ces paramétres est similaire a l'envoi de
différences de vecteurs cinétiques dans le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints
lorsque PLUSPTYPE est présent, en utilisant le Tableau D.3 sans restriction sur la gamme de
valeurs des paramétres (c'est-a-dire, une gamme de —4095 a +4095). Comme pour le codage de
paires de différence de vecteurs cinétiques, un bit de prévention d'émulation sera ajouté au besoin
aprés l'envoi de chaque paire de paramétres de déformation, de sorte que si le mot de code tout a

zéro (la valeur +1 en unités d'un demi-pixel) du Tableau D.3 est utilisé pour les deux parametres de
. . . 0 0 . ..
déformation de la paire (wy etw),wy etwy,ouw;” etw)?), et la paire de mots de code est suivie par

un seul bit égal a 1 pour empécher 1'émulation d'un code de déclenchement.

Ces huit parameétres de déformation sont interprétés comme des déplacements de coins d'image par
rapport aux déplacements que produirait la suppression de la composante de redimensionnement
des vecteurs de rééchantillonnage. Les parametres de déformation sont mis a 1'échelle pour
représenter les décalages d'un demi-pixel dans le champ de luminance de 1'image en cours et la
gamme de valeurs de ces parametres s'étend de —4095 a +4095. Les parameétres de déformation sont
définis a partir des vecteurs de rééchantillonnage par les relations:

wg =2r)? wg :Zryo

Wy =2 ~(Hy ~ 1) wy=2ry

w) =2r) wl =2(r (Vg =)
wy =2r] wy =2
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P.2.3 Mode de remplissage (FILL._MODE) (2 bits)

Pour une image INTER ou B ou pour une trame PB améliorée, dans 1'en-téte d'image, juste apres les
paramétres de déformation codés en VLC (codage a longueur variable) se trouvent deux bits qui
définissent 1'action du mode de remplissage a effectuer pour les valeurs des pixels dont la position
calculée dans I'image de référence se trouve a l'extérieur de la région de l'image de référence. La
signification de ces deux bits est illustrée au Tableau P.1 et leur emplacement est indiqué a la
Figure P.2. Pour une image EP, I'action du mode de remplissage est la méme que pour la couche de
référence et les deux bits du mode de remplissage ne sont pas envoyés.

Tableau P.1/H.263 — Bits et action du mode de remplissage

Bits de remplissage Action de remplissage
00 couleur
01 noir
10 gris
11 écrétage

Si le mode de remplissage est écrétage, les coordonnées des points dans I'image de référence
antérieure sont limitées indépendamment comme dans le mode de codage par vecteurs cinétiques
non restreints, de sorte que les valeurs des pixels a l'extérieur de 1'image de référence antérieure sont
estimées par extrapolation a partir des valeurs des pixels a la limite de I'image. Si le mode de
remplissage est noir, les échantillons de luminance a l'extérieur de la région de I'image de référence
antérieure ont pour valeur ¥ = 16 et les échantillons de chrominance une valeur de Cz = Cg = 128.
Si le mode de remplissage est gris, les valeurs des échantillons de luminance et de chrominance
sont Y= Cp = Cg = 128. Si le mode de remplissage est couleur, des champs additionnels sont
envoyes pour préciser une couleur de remplissage, comme nous allons le voir au sous-paragraphe
qui suit.

P.2.4 Spécification des couleurs de remplissage (Y_FILL, Cs_EPB, Cg_FILL, Ckx_EPB,
Cr_FILL) (26 bits)

Si le mode de remplissage est couleur et si 1'image n'est pas une image EP, les bits de remplissage
sont alors suivis dans le flux binaire par trois entiers a huit bits, Y fill, Cp fill, et Cg fill, qui
spécifient une couleur de remplissage précise. Entre ces trois entiers a huit bits se trouvent deux bits
de prévention d'émulation (Cg_EPB et Cx_ EPB) dont chacun est égal a 1. La Figure P.2 représente
le format de cette spécification de couleur, qui est uniquement présente lorsque le mode de
remplissage est couleur. Chaque champ entier a huit bits est envoy¢ a l'aide de sa représentation
naturelle. Pour une image EP, 1'action de remplissage (et la couleur de remplissage) est la méme que
pour la couche de référence et la spécification de couleur de remplissage n'est pas envoye¢e.

[ FiL MoDE | v FiLL | ¢y EPB | ¢y FILL | cp EPB | cy FILL |

Figure P.2/H.263 — Format des données de mode de remplissage et de spécification
de couleur de remplissage

P.3 Algorithme de rééchantillonnage

La méthode décrite dans le présent paragraphe donnera des résultats mathématiques équivalents a
ceux de la méthode utilisée pour engendrer les échantillons de 1'image de référence
rééchantillonnée. En fonction des parametres de déformation entiers

w2 w? Wi Wy We Wl wy et w;y, les paramétres entiers %0 3400 3 7O HO OV OV W HY o u;ﬂ/

xs>"y>» Ve yo"x x My Mx y Hx My Mx qLu
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1

désignent les déplacements en x et en y aux coins du champ de luminance avec une précision au E%)

de pixel pres (on obtient les déplacements réels en divisant ces valeurs par 32) sont définis par:

ugo =16wg u20=16w2
ufo=l6(wg+w§+2(HR—H)) ufo=16(w2+w))f)
u”’ =l6(wg +wf) uSV =16(w(y) +wy +2(Vg —V))

us=16(wg+wj§+W§+ny+ 2(HR_H)) us:16(w§+w;+w§+w;y+ 2(VR—V))

Ensuite, H et V', qui désignent la dimension horizontale et la dimension verticale de la trame
virtuelle, sont définis comme les plus petits entiers qui vérifient la condition suivante:

H>H,V'>2V,H =2",V"=2", m et n étant des entiers positifs

Lorsqu'on effectue une extrapolation bilin€aire sur les Vecteurs de coins du champ de luminance, les
LT LT ,RT RT LB LB  RB

parametres entiers u; SUYT Uy Uy Uy Uy , et u qu1 désignent les déplacements en x

et en y du champ de luminance aux points virtuels (x, y) = (O, 0), (H,0),(0, V) et(H’, V') avec une
1

précision au £V de pixel pres (on obtient les déplacements réels en divisant ces valeurs par 32) sont

définis par:

Z/ILT:uOO u}%T:LlSO
ufT =((H-H Y + 1 ul) /1 H =((H H Y +H ul®) /1 H
ul? =( vyl +v )11 v L= (=1l +vu ) 11V
=((V v -H ) u® + H uHO)+V((H HWY + 1)) 11 (1Y)

((V (= H W+ H ™ ) v (- H Y+ H HV)) /1 (HV)
ou "//" désigne la division entiére qui arrondit le quotient a I'entier le plus proche et qui arrondit les
valeurs demi-entiéres a l'entier suivant en s'éloignant de zéro.

Dans la suite de la présente annexe, on suppose que les centres des pixels sont situés aux points
1 1 . : .
(x, y):(i +5, Jj +E) pour les champs de luminance et de chrominance. Les paramétres entiers i, j

sont définis comme suit:
. i=0,....,H-1etj=0,..., V-1 pour la luminance;

V
. i=0,..., 5 letj=0,..., 5 1 pour la chrominance.

Ceci sous-entend que l'on utilise des systemes de coordonnées différents pour la luminance et la

chrominance, comme l'indique la Figure P.3. Si I'on prend le syst¢me de coordonnées utilisé pour la

chrominance, les parametres entiers uLT, uyLT , ufT , ufT, u)fB , uyLB , uRB

peuvent également étre considérés comme les déplacements en x et en y du champ de chrominance

, et uRB définis plus haut

1
aux points virtuels (x, y) = (0, 0), (H'/2, 0), (0, V'/2) et (H'/2, V'/2) avec une précision au 7 de

pixel pres (on obtient les déplacements réels en divisant ces valeurs par 64). A l'aide de ces
paramétres et d'un parameétre additionnel S, qui est par définition égal a 2 pour la luminance et a 1
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pour la chrominance, les algorithmes de rééchantillonnage pour les champs de luminance et de
chrominance sont définis a partir d'équations communes.

0 1 2 3 4 5 0 1 2
T T T T T T > X T T T > x
L0 O [ [~ TTTTTTTTTTTTTTTTTT o
X X X X X X I X X X X X X
@) O O O O O
i X X X X X X i X X X X X X
2 K 1 1 !
I X X X X X X I X X X X X X
3 -1 O O O O O O
X X X X X X I X X X X X X
4 F 2
X X X X X X I X X X X X X
O] O O O O O
il X X X X X X v I X X X X X X
T1603080-97
Y luminance Y chrominance

X échantillon de luminance
O échantillon de chrominance

—————— limite d'image

Figure P.3/H.263 — Systémes de coordonnées pour les champs de luminance
et de chrominance

Les paramétres entiers uf (N, uyL (), uf ()), et uf (/) qui désignent les déplacements en x et y du

1 1
champ d'image au point (x, y) = (0, j+5) et (SH'/2, j+5) avec une précision au éde pixel pres

(on obtient les déplacements réels en divisant ces valeurs par 64/S) sont définis a l'aide d'une
interpolation lin€aire a une dimension du type:

uE()=((SV"=2j=DulT +@j+ut®) 11 (V') uk()=((SV"~2j-DulT +@j+Dul?)/ /(57"
uf(j)=((SV'—2j—1)u§T+(2j+1)u§b’)// (V") uf(j)=((SV'—2j—1)u§T+(2j+1)u53)//(SV')

ou "//" désigne une division entiére qui arrondit le quotient a l'entier le plus proche et qui arrondit
les valeurs demi-entieres a I'entier supérieur en valeur absolue.

Enfin, les parameétres qui déterminent le point transformé dans l'image de référence deviennent:
Ir(,j)=Pi+((SH' =2i=Dyul (j)+Qi+ 1R (j)+32H/P)/ /| (64H'/ P)

(i )= Pj+((SH 2=l (j)+ Qi+ DuR (j)+ 321 P) /1 1 (64 1"/ P)

ip(,))=1g(i,j)/ /1P JREGN=Ir @)1 P

B, =1x (G, j)~(Ix G, j)/ /I P)P D, =Jp(i,))~(Jr. )/ 1/ P)P
ou:
"///*  division entiére avec troncature vers l'infini négatif;
" division entiere (n'entrainant pas de perte de précision dans ce cas);
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P précision de déplacement en x et y (P = 2 lorsque WDA = "10" et P = 16 lorsque WDA =
"11" ou s'il est absent; la définition de WDA est donnée au § P.2.1);

1 T
( R 1 R(l=])+l)
P 20 P 2

(x, y) emplacement du point transformé (/, (i, j) et J. (i, j) sont tous

deux entiers);

1 1
(i r(,)) +5’ Jr(,J) +§) (x, y) emplacement du point d'échantillonnage prés du point
transformé (i (i, ) et jp (i, ) sont tous deux entiers);

(@ N y) coefficients d'interpolation bilinéaire du point transforme (&, et &,
sont tous deux entiers).

On peut simplifier la résolution de cette équation en remplagant les divisions par des opérations de
décalage binaire, puisque 64H /P = 2""* lorsque P = 16 et 64H'/P = 2"" lorsque P = 2.

1 1
A l'aide de ces paramétres, la valeur d'échantillon Ep(i, j) du pixel situé en (x, y)=(i+5, j+5)

dans l'image rééchantillonnée s'obtient par interpolation bilinéaire:
Ep(i.)=((P~@,)(P~@,)Eplin.jn) +Dy Erlix +1.jz))
+@,((P-2,)E(ig,jp +)+D, Eglig +1,jg +1)+ P? / 21+ RCRPR)/ P?

ou "/" désigne une division par troncature. ir et jr sont les notations simplifiées de ip (i, ) et

1 1
Jr(,J), et Edix j:) désigne la valeur d'échantillon du pixel situé en (x, y):(i R +5, Jr +Ej dans

I'image de référence aprés extrapolation a l'aide du mode de remplissage qui convient, le cas
échéant. La valeur du paramétre RCRPR est définie de la maniére suivante:

. pour une image B (ou la partie B d'une trame PB améliorée) dont I'image d'ancrage suivante
dans le temps est une image P, RCRPR est égal au bit de type d'arrondissement (RTYPE)
dans MPPTYPE (voir § 5.1.4.3) de cette image P suivante dans le temps. Cela sous-entend
que pour les trames PB améliorées, RCRPR a la méme valeur pour la partie P et la partie B;

. pour les autres types d'image, RCRPR est égal au bit RTYPE de I'image en cours.

P.4 Exemple d'implémentation

Le présent paragraphe présente un exemple d'implémentation de l'algorithme décrit au paragraphe
précédent sous forme de pseudo-code.

P.4.1 Déplacements de points virtuels

Lorsqu'une grande image est codée, l'application directe de 1'équation permettant d'obtenir les

RB

L et ufB définis au § P.3 peut nécessiter de faire intervenir des variables requérant

parametres u

plus de 32 bits pour leur représentation binaire. Pour les systémes qui ne peuvent pas utiliser
facilement de registres a nombres entiers ou a virgule flottante a 64 bits, nous donnons ci-dessous

un exemple d'algorithme qui ne requiert pas de variables ayant plus de 32 bits pour le calcul de ufB
et ufB .

Puisque H, V, H'et V" sont divisibles par 4, la définition de » ®8 peut s'écrire:
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ut® =~V (Ho = Ho Wi + Ho' ull® |47, (g ~ Ho Wl +Ho ul))// 4

ouHo=HIA, Vo=VIA, Hy'=H'/4, Vo = V'/4, A= HpVy, et "//" désigne une division entiére qui
arrondit le quotient au nombre entier le plus proche et qui arrondit les valeurs demi-entiéres au
nombre entier suivant en s'éloignant de zéro. Ensuite, les paramétres 77 et 75 sont définis par

TB :(HQ_HQ,)M)(C)V +HQ,1/I£[V

pour la simplicité de la description. A 1'aide de 'opérateur "/// " qui désigne la division entiére avec
troncature vers l'infini négatif et I'opérateur "%" défini par a % b = a — (a /// b) b, on peut obtenir la

valeur de ufB par l'intermédiaire du pseudo-code suivant:

a= (Vg — V" )*(Tr /// A+ Vo*(Tg /// A) + ((Vu — Vp-)*(Tr % A)+ Vo~ *(Tz %
A)) /// A;
r = ((VQ — VQ’)*(TT % A)+ VQ’ *(TB % A)) % A,'
if (g < 0)
ufB = g+ (r+(A-1)/2)/A;
sinon
ufB = g+ (r+A/2) /A;

R

yB a l'aide de cet algorithme.

On peut également calculer la valeur de u

P.4.2 Algorithme de rééchantillonnage

Pour simplifier la description de l'algorithme, on définit une fonction prior sample (échantillon
antérieur). Cette fonction sert a produire une valeur de pixel pour n'importe quel point entier (i, j,)
par rapport a la grille d'échantillonnage de 1'image de référence précédente:

Clip(xminl X, Xmax) {

if (x < Xpin) |
return Xuyin;

} else if (x > Xpax) {
return Xuax;

} else {
return Xx;

}

}
prior sample (ip, Jp) {
if (FILL MODE = clip) {
i, = clip (0, 1i,, S*Hz /2-1);
jeo = clip (0, Jjp, S*Vg /2-1);
return prior ref[i., J.];
} else {
if ((ip, < 0) OR (i, > S*Hyz /2-1) or (jp, < 0) OR (jp, > S*Vy /2-1) {
return £ill value;
} else {
return prior ref[iy, j,l;
}

}

Dans le pseudo-code, prior ref [i, j] représente I'échantillon situé a la colonne i et la rangée j
dans l'image de référence précédente dans le temps.
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On définit ensuite une fonction filtre qui met en ceuvre l'interpolation bilinéaire décrite au § P.3. On
suppose que tous les arguments de la fonction suivante sont entiers et que les coefficients de
l'interpolation bilinéaire Oy et @, sont quantifiés dans la gamme 0, ..., P—1 (inclusivement).

filter(x, yo. @,. D) {

return [(P—Gy)-((P—QX)-prior_sample(xo, y0)+®x ‘prior sample(x0 +1, ¥ ))+

g, -((P—@X)-prior_sample(xo, yo+ 1)+D, -prior_sample(xy+1, y, +1))+
P?/2—1+RCRPR] | P*;

}

Enfin, on peut a partir de ces fonctions définir la méthode servant a déformer I'image de référence
pour produire une prédiction de lI'image en cours. Les pixels de I'image de prédiction peuvent étre
produits dans un ordre de balayage récurrent. On suppose que les valeurs

u)f(j), uyL (), uf ()), et uf (/) sont déja calculées et entrées dans les variables uf, uyL, uf, et uf.

Le paramétre D étant défini par D = 64H" /P et sachant que H' = 2", on obtient les valeurs

d'échantillon des pixels de la j° rangée du champ rééchantillonné (la rangée la plus haute est par
définition la rangée numéro 0) a I'aide du pseudo-code suivant:

a, =D * P + 2 * (uf—uL)'

x /s

i R L.

a, = 2 * (uy —uy);

a, = uk +§ 2"+ @f-ub)y, + D/ 2;
ay=j*D*P+qu*S*2m+(uf—uf);+D/2;

pour (i=0; i <SS * H / 2; i++) {
Iy = a, /Il D;

Ji = a, Il D;
Iy = Iy /Il P;
jR = JR /// P,'

O = Iy — (i * P);

Qy = JR - (] * P),

new ref[i, jl = filtex (ir, jr, 9Dx, 9y);
i

a x 7

. t= a

i

a, += a,;

y

}

ou toutes les variables utilisées dans ce code sont enticres et new ref (nouvelle réf) = [i, j]
indique I'échantillon engendré pour la colonne i et la rangée j dans l'image de référence
rééchantillonnée. D'apres la définition des parameétres, toutes les divisions dans ce code peuvent étre
remplacées par des opérations de décalage binaire. Par exemple, si P = 16;

I = a, /ll D;

Je = a, Il D;

®X=IR_(iR *P);
®y=JR_(jR * P);

peuvent s'écrire, en supposant que a,, a,, Iz, et Jp soient des variables enticres codées en
inai < i S a deux, sou :
binaire en représentation de complément a deux, sous la forme
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Ip = a, >> (m+2);

Jr = a, >> (m+2) ;

ip = I >> 4;
Jr = Jr >> 4;
Oy = I & 15;
@y, = Jy & 15;

ou ">> Nyscaiage” désigne un décalage binaire arithmétique de Nyscaiage bits vers la droite (Niccaiage
étant un entier positif), et "&" désigne une opération ET au niveau du bit.

P.5 Rééchantillonnage de facteur quatre

1
Le rééchantillonnage de facteur quatre, qui modifie d'un facteur 2 ou 5 la dimension horizontale et

la dimension verticale de 1'image, est un cas particulier de 1'algorithme de rééchantillonnage décrit
au § P.3. La description simplifiée de l'algorithme de rééchantillonnage pour ce cas particulier est
donnée dans le présent paragraphe.

La valeur du paramétre RCRPR utilisée dans les Figures P.4 a P.6 est déterminée par le bit de type
d'arrondi (RTYPE) dans MPPTYPE (voir § 5.1.4.3) tel qu'il est indiqué au § P.3. De plus, le
symbole "/" dans les figures indique une division par troncature.

P.5.1 Suréchantillonnage de facteur quatre

La méthode d'interpolation des valeurs de pixel utilisée dans le cas d'un suréchantillonnage de
facteur quatre pour les pixels internes est illustrée a la Figure P.4. En supposant qu'il existe des
pixels a I'extérieur de 1'image d'aprés le mode de remplissage sélectionné (voir § P.2.3 et P.2.4), on
utilise la méme méthode d'interpolation pour les pixels périphériques. La Figure P.5 illustre la
méthode d'interpolation utilisée pour les pixels périphériques lorsque écrétage est le mode de
remplissage sélectionné. Or, pour que le suréchantillonnage de facteur quatre soit précis, les

déplacements en x et y doivent avoir une précision d'au moins 1 de pixel; le champ de précision de

déplacement de distorsion (WDA) défini au § P.2.1 doit donc étre mis a "11" ou bien le
rééchantillonnage doit étre appelé implicitement pour que cette méthode de suréchantillonnage soit
utilisée.
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a=(9A+3B+3C+D+7+RCRPR)/ 16

b=BA+9B+C+3D+7+RCRPR)/ 16

c=BA+B+9C+3D+7+RCRPR)/ 16

d=(A+3B+3C+9D+7+RCRPR)/16
L]

O O

O O

T1603090-97

O O 0 0O
O © 0 O
O O O O

positions des pixels de I'image de référence

positions des pixels de l'image prédite suréchantillonnée

00 O

Figure P.4/H.263 — Suréchantillonnage de facteur quatre pour les pixels
a l'intérieur de l'image

136 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)



limite de
I'image

a=A

b=BA+B+1+RCRPR)/4

c=(A+3B+1+RCRPR)/4

d=BA+C+1+RCRPR)/4

e=(A+3C+1+RCRPR)/4
®

O

O O

limite de T1603100-97
I'image

OIOMONRO
O O O ©
o O 0O ©
O O O O

positions des pixels de I'image de référence

positions des pixels de l'image prédite suréchantillonnée

OO

Figure P.5/H.263 — Suréchantillonnage de facteur quatre pour les pixels
a la limite de l'image (mode de remplissage = écrétage)

P.5.2 Sous-échantillonnage de facteur quatre
La méthode d'interpolation des valeurs de pixel utilisée dans le cas d'un sous-échantillonnage de
facteur quatre est illustrée a la Figure P.6. Puisqu'une précision de 5 pixel sur les déplacements en

x et en y est suffisante pour que le sous-échantillonnage de facteur quatre soit précis, le champ de
précision de déplacement (WDA) défini au § P.2.1, s'il est présent, peut prendre les deux valeurs
lllOll et Ill 1"'
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a=(A+B+C+D+1+RCRPR)/4

T1603110-97

positions des pixels de I'image de référence

positions des pixels de l'image prédite suréchantillonnée

Figure P.6/H.263 — Sous-échantillonnage de facteur quatre

Annexe Q

Mode de rafraichissement a résolution réduite

Q.1 Introduction

La présente annexe décrit un mode facultatif de rafraichissement a résolution réduite de la présente
Recommandation. La possibilité d'utiliser ce mode est signalée par des moyens externes (par
exemple, selon la Rec. UIT-T H.245). L'utilisation de ce mode est indiquée dans le champ
PLUSPTYPE de I'en-téte d'image.

Le mode de rafraichissement a résolution réduite est prévu pour le codage de scénes trés animées et
son utilisation permet d'augmenter la fréquence d'image de codage tout en maintenant une qualité
subjective suffisante. Ce mode permet au codeur d'envoyer des informations de rafraichissement
pour une image codée a résolution réduite tout en préservant le détail dans une image de référence a
résolution plus €élevée pour créer une image finale ayant la résolution plus élevée.

Dans ce mode, la syntaxe du flux binaire est identique a la syntaxe de codage sans le mode, mais la
sémantique, ou interprétation du flux binaire, est assez différente et la partie de I'image couverte par
un macrobloc est deux fois plus large et deux fois plus haute. Par conséquent, le nombre de
macroblocs est a peu pres égal au quart de ce qu'il serait sans ce mode. Les données sur les vecteurs
cinétiques se rapportent aussi a des blocs dont la hauteur et la largeur sont doubles des hauteur et
largeur normales, c'est-a-dire 32 X 32 et 16 X 16 au lieu de 16 x 16 et 8 x 8. Par ailleurs, on devrait
envisager les données DCT ou de texture comme décrivant des blocs 8 X 8 sur une version de
l'image a résolution réduite. Pour produire l'image finale, les données de texture sont décodées a
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résolution réduite puis suréchantillonnées jusqu'a la résolution intégrale de l'image. Aprés le
suréchantillonnage, I'image de texture a résolution intégrale est ajoutée a I'image a compensation de
mouvement (déja a résolution intégrale) pour donner l'image qui sera affichée et servira de
référence ultérieure.

Dans ce mode, I'image finale créée pour l'affichage est une image de dimension horizontale H et de
dimension verticale " comme il est indiqué dans I'en-téte d'image.

Dans ce mode, une image référencée utilisée pour la prédiction et créée pour un décodage ultérieur
a pour dimension horizontale Hy et pour dimension verticale 'z comme dans le mode par défaut
défini au § 4.1. Autrement dit, Hy et V' s'écrivent:

Hp=(H+15)/16) * 16
Ve=((V+15)/16) * 16

ou H et V sont la dimension horizontale et la dimension verticale indiquées dans I'en-téte d'image et
ou "/" représente la division par troncature.

Ensuite dans la présente annexe, la texture est codée a résolution réduite avec une largeur H¢ et une
hauteur V¢ telles que

He=((Hz+31)/32) %32
Ve=((Vr+31)/32)*32
"/" étant la division par troncature.

Si He et Hg, ou Ve et Vg ne sont pas identiques entre eux, comme dans le cas du format QCIF, une
extension de I'image référencée est effectuée et I'image est décodée de la méme manicre que si sa
largeur et sa hauteur étaient Hc et V. L'image résultante qui est quadrillée de macroblocs 32 * 32
est rognée sur la droite jusqu'a la largeur Hy et en bas jusqu'a la hauteur V%, et cette image rognée
est enregistrée comme image de référence pour décodage ultérieur.

Si H et V sont tous deux identiques aux dimensions correspondantes d'une image résultante ayant
pour largeur H¢ et pour hauteur Ve, cette image résultante est utilisée pour l'affichage. Sinon, elle
est encore rognée jusqu'aux dimensions H * V et l'image découpée ici n'est utilisée que pour
l'affichage.

Si le mode d'échelonnabilité temporelle, SNR, ou spatiale (Annexe O) ou le mode de
rééchantillonnage d'image de référence (Annexe P) est €également utilisé avec cette option, le format
de source de 1'image en cours pourrait étre différent de celui de I'image de référence. Dans ce cas, le
rééchantillonnage d'image de référence doit étre effectué avant le décodage.

NOTE - Ce mode peut étre utilisé avec le mode de sélection d'image de référence (voir I'Annexe N) sans
modification, puisque l'image de référence (apres rééchantillonnage éventuel a l'aide du mode de
rééchantillonnage d'image de référence) a les mémes dimensions que celles qui sont indiquées dans I'en-téte
de l'image en cours lorsqu'on utilise cette option.

Q.2 Procédure de décodage

La Figure Q.1 représente le schéma fonctionnel du décodage par blocs dans le mode de
rafraichissement a résolution réduite.
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Figure Q.1/H.263 — Schéma fonctionnel du décodage par blocs dans le mode
de rafraichissement a résolution réduite

La procédure de décodage est donnée dans les sous-paragraphes qui suivent:

Q.2.1 Préparation de la référence

Dans certains cas, I'image de référence dont on dispose a des dimensions qui différent de Hc¢ et V.
L'image de référence doit alors étre convertie avant le décodage, conformément au § Q.2.1.1 ou

§Q.2.1.2.

Q.2.1.1 Rééchantillonnage d'image de référence

Si le mode d'échelonnabilité temporelle, SNR, ou spatiale (Annexe O) ou le mode de
rééchantillonnage d'image de référence (Annexe P) est également utilisé avec cette option, le format
de source de 1'image en cours pourrait étre différent de celui de I'image de référence. Dans ce cas, le
rééchantillonnage d'image de référence doit d'abord étre effectué conformément a chaque annexe.

Q.2.1.2 Extension de I'image de référence

Si Hg ou Vg n'est pas divisible par 32, comme dans le cas du format QCIF, 1'image de référence est
soumise a une extension. La procédure détaillée de cette extension est donnée au § Q.3.

Q.2.2 Décodage de la couche des macroblocs

Le décodage peut étre envisagé comme un moyen de travailler sur des blocs "agrandis" de
dimensions 32 x 32 dans la luminance et 16 X 16 dans la chrominance. Les données de texture et les
données de mouvement pour chaque bloc agrandi sont décodées pour créer un bloc de mouvement
de 32 x 32 et un bloc de texture de 32 X 32, qui sont décrits respectivement aux § Q.2.2.1
et § Q.2.2.2. Ces blocs de mouvement et de texture sont ensuite ajoutés (voir § Q.2.2.3).

Q.2.2.1 Compensation de mouvement

Tout d'abord, chaque composante du vecteur cinétique de macrobloc (ou des quatre vecteurs
cinétiques de macrobloc) est formée a partir du champ de données de vecteur cinétique MVD (et
éventuellement de MVD,4). Si l'on est dans le mode de codage par trames PB amélioré, les
composantes MVy et MVp pour I'image B sont également formées a partir du champ de données de
vecteur cinétique pour macrobloc de type B MVDB. La procédure détaillée pour la formation des
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vecteurs cinétiques est donnée au § Q.4. Si lI'image en cours est une image B ou une image EP, les
vecteurs cinétiques anticipé et différé sont également obtenus comme il est indiqué au § Q.4.

Le vecteur cinétique pour les deux blocs de chrominance du macrobloc s'obtient a partir du vecteur
cinétique de macrobloc comme indiqué au § 6.1.1. Si I'on utilise le mode de prédiction avancé ou le
mode avec filtre de dégroupage et si quatre vecteurs cinétiques sont donc définis pour le macrobloc,
le vecteur cinétique pour les deux blocs de chrominance s'obtient a partir des quatre vecteurs
cinétiques comme indiqué au § F.2. Dans le mode de codage par trames PB amélioré, la création du
vecteur de chrominance est décrite a I'Annexe M. Pour une image B ou EP, la création du vecteur
de chrominance est décrite a 'Annexe O.

Une prédiction est ensuite faite a partir du vecteur cinétique pour un macrobloc INTER. Quatre
blocs 16 x 16 de prédiction de luminance sont obtenus a partir du vecteur cinétique de macrobloc et
deux blocs 16 x 16 de prédiction de chrominance sont obtenus a partir du vecteur cinétique de
chrominance. L'interpolation pour prédire les fractions de pixel est expliquée au § 6.1.2. Si l'on
utilise également le mode de prédiction avancé, une compensation agrandie de mouvement par
superposition de blocs permet d'obtenir quatre blocs 16 x 16 de prédiction de luminance a 1'aide de
matrices de pondération agrandies (voir la procédure détaillée au § Q.5). Si le mode de 1'image en
cours est le mode de codage par trames PB amélioré, ou si 1'on utilise des images B ou des images
EP, la prédiction est obtenue selon les autres annexes correspondantes, a l'exception pres que les
blocs prédits sont de dimensions 16 % 16 au lieu de 8 X 8.

Q.2.2.2 Décodage de texture

Tout d'abord, le flux binaire de la couche des blocs est décodé comme indiqué au § 5.4. Ensuite, les
coefficients sont décodés et les blocs 8 x 8 d'erreur de prédiction reconstruits a résolution réduite
sont le résultat de la transformation inverse comme indiqué au § 6.2.

Les blocs 16 x 16 d'erreur de prédiction reconstruits sont ensuite obtenus par suréchantillonnage des
blocs 8 x 8 d'erreur de prédiction reconstruits a résolution réduite. Pour la création des pixels
périphériques dans chaque bloc 16 x 16 d'erreur de prédiction reconstruit, seuls sont utilisés les
pixels qui appartiennent au bloc correspondant. La procédure détaillée est donnée au § Q.6.

Q.2.2.3 Reconstruction des blocs

Pour chaque bloc de luminance et de chrominance, la somme de la prédiction et de l'erreur de
prédiction est effectuée. La procédure est identique a celle du § 6.3.1, a I'exception prés que les
blocs sont de dimensions 16 % 16 au lieu de 8 x 8. L'écrétage est ensuite effectué comme au § 6.3.2.

Un filtre de limite de bloc est ensuite appliqué aux pixels périphériques des blocs 16 x 16
reconstruits. La procédure détaillée est donnée au § Q.7.

Q.2.3 Enregistrement de l'image

Si Hy et Vg sont tous deux divisibles par 32, comme dans le cas du format CIF, I'image reconstruite
résultante décrite au § Q.2.2 est enregistrée comme image de référence et pour un décodage
ultérieur. Sinon, comme dans le cas du format QCIF, 1'image reconstruite qui est juste couverte de
macroblocs 32 x 32 est rognée sur la droite et en bas jusqu'a la largeur Hy et la hauteur V' et cette
image rognée est enregistrée comme image de référence pour décodage ultérieur.

Q.2.4 Affichage

Si H et V sont identiques a H¢ et V¢, I'image obtenue au § Q.2.2 est utilisée telle quelle pour
l'affichage. Sinon, cette image résultante est encore rognée aux dimensions H x V et uniquement
utilisée pour l'affichage.
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Q.3 Extension de l'image de référence

Si Hg ou Vg ne sont pas divisibles par 32, comme dans le cas du format QCIF, I'extension de I'image
de référence est effectuée avant le décodage de la couche des macroblocs/blocs. La largeur et la
hauteur de 1'image de référence étendue sont égales au multiple de 32 immédiatement supérieur
pour la luminance et au multiple de 16 immédiatement supérieur pour la chrominance.

NOTE - La largeur et la hauteur de I'image de référence dans le mode par défaut sont toujours étendues pour
étre divisibles par 16 méme si le format d'image a une largeur ou une hauteur qui n'est pas divisible par 16,
parce que l'image doit étre décodée comme si la largeur ou la hauteur était égale au multiple de 16
immédiatement supérieur. Voir § 4.1.

Dans le cas ou, ni le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints, ni le mode de prédiction
avancé, ni le mode avec filtre de dégroupage ne sont utilisés avec cette option, les pixels étendus
peuvent avoir des valeurs arbitraires car ils ne seront jamais utilisés comme pixels de référence de
l'image décodée qui doit étre reconstruite et affichée.

Si le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints, le mode de prédiction avancé ou le
mode avec filtre de dégroupage est également utilisé avec cette option, l'extension de 1'image de
référence consiste a reproduire en double exemplaire le pixel périphérique de I'image de référence
afin de s'assurer que le décodage ait lieu lorsque les vecteurs cinétiques pointent vers l'extérieur de
la limite droite ou inférieure de I'image.

Par exemple, si 'on utilise le mode de rafraichissement a résolution réduite pour un format QCIF, la
largeur de l'image de référence est 176 et sa hauteur 144, deux nombres qui ne sont pas divisibles
par 32. Pour couvrir une image QCIF avec des macroblocs de dimensions 32 x 32, le nombre de
macroblocs dans une rangées doit étre égal a 6 et le nombre de macroblocs dans une colonne doit
étre égal a 5. Par conséquent, la largeur de l'image de référence étendue est 192 et sa hauteur
est 160.

192
=32%6
/’( 176
160 144 image de référence

=32%5

T1603130-97

image de référence étendue

Figure Q.2/H.263 — Extension de I'image de référence pour un format d'image QCIF

La Figure Q.2 illustre I'extension de I'image de référence dans le format QCIF. L'image de référence
étendue pour la luminance est donnée par la formule suivante:

Rrru(x,y) = R(x',y")
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ou:
X,y =coordonnées spatiales de l'image de référence étendue dans le domaine des
pixels
x’,y" =coordonnées spatiales de I'image de référence dans le domaine des pixels
Rrru(X, y) =valeur en pixels de I'image de référence étendue en (X, y)
R(x’,y") =valeur en pixels de I'image de référence en (x', y")
' {175 six>175etx <192
x'=

X dans les autres cas,

'

{143 siy>143 ety <160
y =

y dans les autres cas.

Les images de référence pour la chrominance sont également étendues de cette manicre.

Q4 Reconstruction des vecteurs cinétiques

Dans le mode de rafraichissement a résolution réduite, la gamme des vecteurs cinétiques est
pratiquement deux fois plus grande dans le sens horizontal et dans le sens vertical. Pour obtenir une
gamme agrandie a l'aide du codage VLC pour MVD défini au Tableau 14, chaque composante de
vecteur ne peut prendre pour valeur que zéro ou un demi-pixel. La gamme de chaque composante
de vecteur cinétique est donc [-31,5, 30,5] dans le mode de rafraichissement a résolution réduite par
défaut. Si l'on utilise le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints, la gamme [—limite,
limite] définie au § D.2 s'applique aux pseudo-vecteurs cinétiques et se traduit par une gamme de
[—(2 * limite—-0,5), 2 * limite—1,5] pour les vecteurs cinétiques. Pour le format CIF, cela donne une
gamme de [-32, 31,5] pour les pseudo-vecteurs cinétiques et une gamme de [—63,5, 62,5] pour les
vecteurs cinétiques. Si le champ UUI est mis a "01", les vecteurs cinétiques sont illimités. Par
contre, les vecteurs cinétiques (et pas seulement les pseudo-vecteurs cinétiques) sont toujours
limités de sorte a ne pas pointer vers plus de 15 pixels a l'extérieur de la région codée, comme il est
expliqué au § D.1.1. La Figure Q.3 illustre les positions possibles du vecteur cinétique de
macrobloc ou de quatre prédictions de vecteur cinétique au voisinage de la valeur vectorielle (0, 0).
Les lignes en pointillés représentent les coordonnées entieres.
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Figure Q.3/H.263 — Reconstruction du vecteur cinétique

Pour le macrobloc utilisant des vecteurs cinétiques différentiels dans une image B, les vecteurs
cinétiques de prédiction différée et anticipée sont obtenus indépendamment. Dans le mode de
rafraichissement a résolution réduite, la composante de vecteur cinétique MV pour un bloc de
luminance est reconstruite a partir de MVD et MVD, 4 de la maniére suivante:

1))

2)

144

la pseudo-composante de vecteur de prédiction pseudo-Pc est créée a partir de la
composante P¢ du vecteur de prédiction:

pseudo-Pc =0 siPc=0
pseudo-P¢ = sign(P¢) * (|P¢| +0,5) /2,0 siPc#0
"/" désigne la division a virgule flottante (sans perte de précision). Par définition, la

composante Pc du vecteur de prédiction est la valeur médiane des composantes vectorielles
MV1, MV2 et MV3 définies aux § 6.1.1 et F.2;

la composante pseudo-MVc¢ du pseudo-vecteur de macrobloc s'obtient en ajoutant a
pseudo-Pc les différences de vecteurs cinétiques MVD (et MVD,4) du Tableau 14.

Dans le mode par défaut de rafraichissement a résolution réduite, la valeur de pseudo-MV ¢
est restreinte a la gamme [—16, 15,5]. Une seule des deux différences va donner pour
pseudo-M V¢ une valeur tombant dans la gamme permise. La procédure est similaire a celle
qui est décrite au § 6.1.1.

Si I'on utilise également le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints avec le
mode de rafraichissement a résolution réduite, on obtient pseudo-MV¢ en additionnant les
différences de vecteurs cinétiques MVD (et MVD,_4) du Tableau D.3.

En présence de quatre vecteurs cinétiques, la procédure est similaire a celle qui est décrite
au§ F.2;
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3) la composante de vecteur cinétique MV s'obtient a partir de pseudo-MVc a l'aide de la
formule suivante:

MV¢e=0 si pseudo-MV¢ =0
MV = sign(pseudo-MV¢) * (2,0 * |pseudo-MV¢| - 0,5)  sipseudo-MV¢ # 0

11 s'ensuit que chaque composante vectorielle ne peut prendre qu'une valeur demi-enti¢re ou
nulle et la gamme de chaque composante de vecteur cinétique est presque deux fois plus
grande que pour les pseudo-vecteurs;

4) si I'image en cours est dans le mode de codage par trames PB amélioré, ou si le champ
MBTYPE indique le mode direct dans une image B, les composantes de vecteur cinétique
MV et MVyp sont créées pour la prédiction anticipée et la prédiction différée.

En premier lieu, les composantes de pseudo-vecteurs cinétiques pseudo-MVE et pseudo-MVp sont
calculées d'apres les régles des modes de prédiction définies aux Annexes O ou M.

Dans le cas de la prédiction bidirectionnelle dans le mode de codage par trames PB amélioré
(voir § M.2.1) ou si le champ MBTYPE indique le mode direct dans une image B (voir § O.5.2), les
composantes pseudo-MVr et pseudo-MVp sont calculées a partir de pseudo-MVyp, et pseudo-MV ¢
en supposant que pseudo-MVp, est nulle et que pseudo-MV¢ est égale a MV, comme il est indiqué
aux Annexes G et M.

Dans le cas d'une prédiction anticipée dans le mode de codage par trames PB amélioré
(voir § M.2.2), on obtient pseudo-MVpg en décodant le code de longueur variable MVDB selon le
Tableau 12. Ensuite, on obtient pseudo-MVy en ajoutant pseudo-MVpg au pseudo-prédicteur.
Pour former le pseudo-prédicteur, on convertit le prédicteur obtenu par la procédure définie
au § M.2.2 en vecteur pseudo-prédicteur a l'aide de la formule donnée au 1 du présent paragraphe.

Dans le cas d'une prédiction différée dans le mode de codage par trames PB amélioré
(voir § M.2.3), pseudo-MVp est mis a zéro.

On obtient ensuite les vecteurs cinétiques MVE ou MVjp pour la prédiction anticipée ou différée a
partir de pseudo-MVy ou pseudo-M V5 a l'aide de la formule donnée au 3 du présent paragraphe.

Q.5  Matrices agrandies de compensation de mouvement par superposition de blocs pour
la luminance

Si I'on utilise le mode de prédiction avancé avec le mode de rafraichissement a résolution réduite,
on utilise des matrices agrandies de facteurs de pondération pour effectuer la compensation de
mouvement par superposition de blocs. A part le fait que chaque bloc et les matrices de pondération
sont de dimensions 16 x 16, la procédure de création de chaque bloc de prédiction est identique a
celle qui est décrite au § F.3.

Les matrices agrandies des facteurs de pondération pour la prédiction de luminance 16 % 16 sont
représentées aux Figures Q.4, Q.5 et Q.6.
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Figure Q.4/H.263 — Facteurs de pondération H, pour la prédiction avec le vecteur cinétique

du bloc de luminance en cours 16 x 16

Figure Q.5/H.263 — Facteurs de pondération H; pour la prédiction avec vecteur cinétique des

blocs de luminance en cours 16 x 16 en haut ou en bas du bloc de luminance en cours 16 x 16

Rec. UIT-T H.263 (01/2005)

146



== N[NNI ==

RN NN NN [N (N[NNI
(N[NNI (N[NNI
== NN NI (N[NNI = —
—_— === == = == = = = = = =] =
e Y N e e B e I e e e N Y Y i
e Y N e e B e I e e e N e Y i )
— === === = === === =] =
el il el el el el el e e e e e e Y e
— === == == === === =] =
— == === == === === =] =
—_— === == = = = = = = = = [ =] =
== NN N[NNI = —
== NN (N[NNI NN = —
DN
NN (NN

Figure Q.6/H.263 — Facteurs de pondération H; pour la prédiction avec vecteur cinétique des
blocs de luminance 16 x 16 a gauche ou a droite du bloc de luminance en cours 16 x 16

Q.6 Suréchantillonnage du bloc d'erreur de prédiction reconstruite a résolution réduite

On obtient le bloc 16 x 16 d'erreur de prédiction reconstruite en suréchantillonnant le bloc 8 x 8
d'erreur de prédiction reconstruite a résolution réduite. Pour la simplicité de 1'opération, le filtrage
est fermé a l'intérieur d'un bloc, ce qui permet d'effectuer un suréchantillonnage individuel bloc par
bloc. La Figure Q.7 représente la disposition des échantillons. La procédure de suréchantillonnage
pour les pixels de luminance et de chrominance qui sont a l'intérieur des blocs 16 x 16 d'erreur de
prédiction reconstruite est décrite au § Q.6.1. La procédure pour la création des pixels de luminance
et de chrominance qui sont a la limite du bloc 16 x 16 d'erreur de prédiction reconstruit est décrite
au § Q.6.2. Les blocs de chrominance de méme que les blocs de luminance sont suréchantillonnés.
Le symbole "/" aux Figures Q.8 et Q.9 indique la division par troncature.
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position des échantillons dans le bloc 8 * 8 d'erreur de
prédiction reconstruite a résolution réduite

position des échantillons dans le bloc 16 * 16 d'erreur de
prédiction reconstruite

------ limite de bloc

Figure Q.7/H.263 — Disposition des échantillons dans le bloc 8 x 8 d'erreur
de prédiction reconstruite a résolution réduite et dans le
bloc 16 % 16 d'erreur de prédiction reconstruite
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Q.6.1 Procédure de suréchantillonnage pour les pixels a I'intérieur d'un bloc 16 X 16
d'erreur de prédiction reconstruite

La Figure Q.8 représente la création d'une erreur de prédiction reconstruite pour les pixels a
l'intérieur d'un bloc. " /" désigne la division par troncature.

a=(9A+3B+3C+D+8)/16
b=BA+9B+C+3D+8)/16
c=BA+B+9C+3D+8)/16
d=(A+3B+3C+9D+8)/16

O
O

&
0" ©°0

O © 0 O

O
O O O O

T1603160-97

erreur de prédiction reconstruite a résolution réduite

erreur de prédiction reconstruite

00O O O O O

Figure Q.8/H.263 — Création de l'erreur de prédiction reconstruite pour
les pixels a l'intérieur du bloc
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Q.6.2 Procédure de suréchantillonnage pour les pixels a la limite du bloc 16 X 16 d'erreur de
prédiction reconstruite

La Figure Q.9 représente la création de l'erreur de prédiction reconstruite pour les pixels d'un
bloc 16 x 16.

b=@B*A+B+2)/4
c=(A+3*B+2)/4

a
d=B*A+C+2)/4
e=(A+3*C+2)/4
C

limite de T1603170-97
bloc

erreur de prédiction reconstruite a résolution réduite

erreur de prédiction reconstruite

00

Figure Q.9/H.263 — Création d'une erreur de prédiction reconstruite
pour les pixels a la limite du bloc

Q.7 Filtre de limite de bloc

Les opérations de filtrage sont effectuées le long des limites des blocs 16 % 16 reconstruits du coté
du codeur et du c6té du décodeur. Il y a deux types de filtrage, selon que le mode avec filtre de
dégroupage est utilis¢ ou non.

Le filtrage par défaut dans le mode de rafraichissement a résolution réduite s'effectue comme
au § Q.7.1.

Si I'on utilise également le mode avec filtre de dégroupage avec le mode de rafraichissement a
résolution réduite, le filtrage s'effectue comme au § Q.7.2.

Dans les deux cas, le filtrage est effectué sur la totalité des données de l'image reconstruite avant
que les données soient enregistrées dans la mémoire d'image en vue de prédictions ultérieures.
Aucun filtrage n'est effectué¢ a travers les limites d'image, les limites de tranche dans le mode
structuré par tranches (voir I'Annexe K), ni les limites de groupe de blocs ayant des en-tétes GOB
présents dans le mode de décodage par segments indépendants (voir 1'Annexe R). Les données de
chrominance, de méme que les données de luminance, sont filtrées.
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Q.7.1 Définition du filtre par défaut de limite de bloc

Dans le mode de rafraichissement a résolution réduite, le filtrage par défaut est effectué¢ selon la
description donnée au présent paragraphe.

Soit A et B deux valeurs de pixel sur une ligne — horizontale ou verticale — de 1'image reconstruite;
A appartient a un bloc 16 x 16 appelé bloc1 alors que B appartient a un bloc 16 % 16 voisin appelé
bloc2 qui est situé¢ a droite ou en dessous du blocl. La Figure Q.10 donne des exemples de
disposition de ces pixels.

I
blocl

A limite de bloc

B A
exemple de pixels filtrés sur N '\
une limite verticale de bloc —__|_ \

- exemple de pixels filtrés sur
une limite horizontale de bloc

_|_blocl bloc2

T1603180-97

Figure Q.10/H.263 — Filtre par défaut de limite de bloc

Une des conditions suivantes doit étre remplie pour actionner le filtre pour une limite particuliere:
. le bloc1 appartient a un macrobloc codé¢ (COD==0 || MB-type == INTRA);
. le bloc2 appartient a un macrobloc codé (COD==0 | MB-type ==INTRA).
A sera remplacé par Al et B par B1. "/" désigne la division par troncature.
Al=@3*A+B+2)/4
Bl=(A+3*B+2)/4
L'ordre de filtrage des limites est identique a celui qui figure dans la description donnée au § J.3.

Q.7.2 Définition du filtre de limite de bloc lorsque le mode avec filtre de dégroupage est
utilisé

Si I'on utilise le mode avec filtre de dégroupage (voir I'Annexe J) avec le mode de rafraichissement
a résolution réduite, le filtrage défini a I'Annexe J est effectué, avec une modification, sur les pixels
périphériques des blocs 16 X 16 de luminance et de chrominance, a la place du filtrage décrit
au § Q.7.1. La modification apportée au filtrage de I'Annexe J consiste a donner au parameétre
STRENGTH la valeur de linfini positif, ce qui implique que la fonction
UpDownRamp(x, STRENGTH) définie au § J.3 devient une fonction linéaire de x.

Il s'ensuit que la procédure de filtre de dégroupage décrite au § J.3 est redéfinie de la maniere
suivante:

B1 =clip(B + d1)

Cl =clip(C—-d1l)
Al=A-d2

DlI=D+d2

dl = (A-4B+4C-D)/ 8

d2 =clipd1((A — D)/ 4, d1/2)
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Annexe R

Mode de décodage par segments indépendants

R.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode facultatif de décodage par segments indépendants de la présente
Recommandation, qui permet de décoder une image sans qu'il existe de dépendance de données
entre les limites de tranches ou les limites de groupes de blocs ayant des en-tétes GOB non vides.
L'utilisation de ce mode est signalée dans le champ PLUSPTYPE de I'en-téte d'image. La possibilité
d'utiliser ce mode facultatif est déterminée par des moyens externes (par exemple, selon la
Rec. UIT-T H.245).

Lorsque l'utilisation de ce mode est indiquée, les limites de segment de I'image vidéo
(correspondant aux limites des tranches, ou aux limites supérieures des groupes de blocs pour
lesquels des en-tétes GOB sont envoyées, ou encore aux limites de l'image, selon les limites qui
donnent la plus petite région délimitée) sont traitées comme des limites d'image lors du décodage, y
compris lors du traitement des vecteurs cinétiques qui traversent ces limites (qui entrainent une
extrapolation aux limites lorsque le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints, le mode
de prédiction avancé, le mode avec filtre de dégroupage ou le mode d'échelonnabilité temporelle,
SNR ou spatiale sont utilisés, et qui sont interdits lorsqu'aucun de ces modes facultatifs n'est utilisé¢).

R.2 Fonctionnement du mode
Un segment d'image vidéo est défini de la maniére suivante:

si le mode structuré par tranches (voir I'Annexe K) n'est pas utilis¢, un groupe de blocs (GOB) ou
plusieurs GOB consécutifs forment un segment d'image vidéo. Le sommet de chaque segment
d'image vidéo est indiqué par la présence d'un en-téte de GOB non vide pour lequel le bord du
segment d'image vidéo est situé soit juste au-dessus des macroblocs dans le GOB pour lequel un
en-téte est présent, soit en haut de I'image, selon la plus basse des deux positions. Le bas de chaque
segment d'image vidéo est défini soit par le haut du segment suivant d'image vidéo, soit par le bas
de I'image, selon la plus haute des deux positions;

si le mode structuré par tranches (voir I'Annexe K) est utilisé, chaque tranche forme un segment
d'image vidéo.

Dans le mode de décodage par segments indépendants, chaque segment d'image vidéo est décodé de
facon totalement indépendante de tous les autres segments d'image vidéo et il est également
indépendant de toutes les données a l'extérieur de I'emplacement du méme segment d'image vidéo
dans 1'image ou les images de référence. Ceci implique ce qui suit:

1) pas d'utilisation des vecteurs cinétiques a l'extérieur du segment d'image vidéo en cours
pour la prédiction des vecteurs cinétiques (comme au § 6.1.1);

2) pas d'utilisation des vecteurs cinétiques a l'extérieur du segment d'image vidéo en cours en
guise de vecteurs cinétiques distants pour la compensation de mouvement par superposition
de blocs, lorsque le mode de prédiction avancé est utilisé (voir § F.3);

3) pas de fonctionnement de filtre de dégroupage a travers les limites de segments d'image
vidéo (voir § J.3);
4) pas d'utilisation des vecteurs cinétiques qui référencent des données a I'extérieur du

segment d'image vidéo en cours a moins que I'on n'utilise le mode de codage par vecteurs
cinétiques non restreints (voir I'Annexe D), le mode de prédiction avancé (voir I'Annexe F),
le mode avec filtre de dégroupage (voir I'Annexe J) ou le mode d'échelonnabilité
temporelle, SNR ou spatiale (voir I'Annexe O); dans ce cas, les bords du segment d'image
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vidéo en cours dans l'image précédente sont extrapolés suivant la description donnée a
I'"Annexe D pour former des prédictions des pixels qui référencent la région hors limite;

5) pas d'interpolation bilinéaire a travers les limites de la région de dimensions % ou 'z
correspondant au segment d'image vidéo en cours pour la prédiction ascendante dans les
images EI et EP d'échelonnabilité spatiale (définies a I'Annexe O);

6) pas de fonctionnement du filtre de limite de bloc a travers les limites de segments d'image
vidéo lorsque le mode de rafraichissement a résolution réduite (voir I'Annexe Q) est utilisé;

7) pas d'utilisation du mode de rééchantillonnage d'image de référence avec le mode de
décodage par segments indépendants.

R.3 Contraintes imposées a l'utilisation du mode

L'utilisation d'autres aspects de la syntaxe de codage vidéo est soumise a certaines restrictions
lorsque le mode de décodage par segments indépendants est utilisé. Ces restrictions visent a éviter
deux cas "pathologiques" qui risqueraient sinon de compliquer le fonctionnement du mode de
décodage par segments indépendants.

R.3.1 Contrainte sur la forme des segments

Lorsqu'on utilise le mode structuré par tranches (Annexe K) sans le sous-mode de tranches
rectangulaires (voir § K.1), il peut arriver dans certains cas que la forme d'un segment d'image
vidéo ne soit pas convexe (il contient des "coins intérieurs” ou méme deux régions distinctes et
séparées de I'image).

Par conséquent, le mode de décodage par segments indépendants ne doit pas étre utilisé avec le
mode structuré par tranches sans I'emploi simultané du sous-mode de tranches rectangulaires du
mode structuré par tranches (voir I'Annexe K). Cette condition est indispensable si 1'on veut éviter
la difficulté d'avoir a traiter des cas particuliers afin de déterminer la maniere et le moment de faire
une extrapolation de chaque segment d'image vidéo.

R.3.2 Contrainte sur les variations de forme des segments

Si la forme des segments d'image vidéo pouvait changer d'une image a 'autre dans le flux binaire, il
pourrait arriver dans certains cas que le flux binaire soit difficile a décoder. En effet, dans ce genre
de cas, le contenu du flux binaire n'est pas suffisant pour déterminer la forme de chaque segment
d'image vidéo avant l'apparition possible des vecteurs cinétiques dans le flux binaire, ce qui
demande de connaitre la forme du segment d'image vidéo pour faire une interprétation correcte.

Par conséquent, lorsqu'on utilise le mode de décodage par segments indépendants, la segmentation
des images vidéo pour toutes les images et les trames permettant une prédiction temporelle
(c'est-a-dire, toutes les images P, B et EP et toutes les trames PB améliorées) sera la méme que celle
qui est utilisée dans leur image de référence temporelle. De plus, lorsqu'on utilise le mode de
décodage par segments indépendants, la segmentation des images vidéo pour toutes les images EI
sera identique a la segmentation utilisée dans leur image de référence ou bien ne s'en distinguera
que par une subdivision de cette segmentation. En outre, le mode de décodage par segments
indépendants ne devra pas étre utilisé dans une image ou une trame qui emploie des images de
référence (tous les types d'image sauf INTRA) a moins que le mode de décodage par segments
indépendants ne soit aussi utilisé dans chacune des images de référence pour l'image en cours.
A cause de cette contrainte, la forme des segments d'image vidéo dans le mode de décodage par
segments indépendants ne changera jamais d'une image a l'autre, sauf pour ce qui est des
changements dans les images I et EI (et la mani¢re dont les images EI peuvent changer de
segmentation est elle-méme soumise en quelque sorte a une contrainte).
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Annexe S

Autre mode INTER VLC

S.1 Introduction

La présente annexe décrit un autre mode INTER VLC facultatif de la présente Recommandation,
qui améliore l'efficacité du codage interimage lorsque des changements importants sont évidents
dans l'image. On obtient cette augmentation d'efficacité en permettant que certains codes VLC
congus a l'origine pour les images INTRA soient utilisés pour certains coefficients d'image INTER
ainsi que pour des données CBPY. L'utilisation de ce mode est signalée dans le champ
PLUSPTYPE de l'en-téte d'image. La possibilit¢ d'utiliser ce mode facultatif est négociée par des
moyens externes (par exemple, selon la Rec. UIT-T H.245). Le mode contient deux altérations de
syntaxe, une pour le codage des coefficients INTER et l'autre pour le codage des valeurs
INTER CBPY.

S.2 Autre mode INTER VLC pour les coefficients

Le tableau INTRA VLC de 1'Annexe I s'appuie sur le concept qui consiste a utiliser les mémes mots
de code que dans le mode INTER VLC original, mais avec une interprétation différente de LEVEL
et RUN. Le mode INTRA VLC convient mieux dans les cas ou les coefficients sont nombreux ou
s'ils ont de grandes amplitudes.

Le mode INTRA VLC est construit de sorte que les mots de code aient la méme valeur pour LAST
(0 ou 1) dans les deux tables INTER et INTRA. La table INTRA est ainsi produite par "brassage"
des significations des mots de code avec la méme valeur de LAST. De plus, pour les événements
ayant un |[LEVEL] élevé, la table INTRA utilise un mot de code qui a un RUN ¢levé dans la table
INTER. Dans les blocs INTER ayant un grand nombre de coefficients de grande amplitude, il vaut
parfois mieux utiliser la table INTRA plutot que la table INTER, et dans certains cas de ce type, le
choix de la table VLC peut s'imposer au décodeur puisque le décodage a I'aide de la table INTER
donnerait des valeurs de RUN si €levées qu'elles indiqueraient la présence de plus de 64 coefficients
pour un bloc. Dans ces circonstances, la table INTRA peut servir a améliorer 1'efficacité du codage
INTER.

S.2.1 Mode d'action du codeur

Le codeur peut utiliser la table INTRA VLC pour coder un bloc INTER chaque fois que le décodeur
peut détecter son utilisation — autrement dit, chaque fois que des coefficients hors des 64
coefficients d'un bloc seraient adressés a cause du décodage a I'aide de la table INTER VLC.

Le codeur choisirait normalement d'utiliser la table INTRA VLC pour coder un bloc INTER
uniquement si la condition ci-dessus est remplie et aussi lorsque l'utilisation de la table INTRA
VLC fait intervenir moins de bits que la table INTER VLC pour les mémes valeurs des coefficients.
C'est souvent le cas lorsqu'il y a de nombreux coefficients de grande amplitude, a cause de la fagon
dont la table INTRA VLC a été produite (puisque, pour les mémes mots de code, la table INTER
VLC ordinaire contient de longues plages alors que la table INTRA VLC contient des coefficients
de grande amplitude).

S.2.2 Mode d'action du décodeur

Le décodage se déroule de la manicre suivante:
1) le décodeur recoit d'abord tous les codes de coefficient d'un bloc;

2) les mots de code sont ensuite interprétés en supposant que la table INTER VLC est utilisée;
Si l'adressage des coefficients reste a l'intérieur des 64 coefficients d'un bloc, le décodage
VLC est terminé;
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3) si des coefficients a l'extérieur du bloc sont adressés, les mots de code sont interprétés
conformément a la table INTRA VLC.

S.3 Autre mode INTER VLC pour CBPY

Les mots de code INTER CBPY (Tableau 12) sont congus dans 1'hypothése qu'il y a plus de blocs Y
avec tous les coefficients nuls que de blocs ayant au moins un coefficient non nul. Lorsque les blocs
Cg et Cr ont tous deux au moins un coefficient non nul, c.-a-d., CBPCs = CBPC¢ = 1, cette
hypothese n'est plus valable. C'est pourquoi, lorsqu'on utilise 1'autre mode INTER VLC, les mots de
code CBPY définis au Tableau 12 pour les macroblocs INTRA doivent également étre utilisés pour
les macroblocs INTER chaque fois que CBPCs = CBPCg = 1.

Annexe T

Mode de quantification modifié

T.1 Introduction

La présente annexe décrit un mode facultatif de quantification modifié de la présente
Recommandation, qui change le fonctionnement du quantificateur. L'utilisation de ce mode est
indiquée dans le champ PLUSTYPE de I'en-téte d'image. La possibilité d'utiliser ce mode facultatif
est négociée par de moyens externes (par exemple, selon la Rec. UIT-T H.245).

Le mode de quantification modifié présente quatre caractéristiques essentielles:

1) amélioration de 1'aptitude a contrdler le débit pendant le codage, en modifiant la syntaxe du
champ DQUANT;
2) amélioration de la fidélité de la chrominance, en spécifiant pour la chrominance un échelon

de quantification plus faible que pour les données de luminance;

3) ¢largissement de la gamme de valeurs représentables des coefficients, afin d'assurer la
représentation, dans les limites de précision autorisées par la taille de 1'échelon de
quantification, de n'importe quelle valeur réelle des coefficients;

4) limitation de la gamme de niveaux des coefficients quantifiés aux niveaux susceptibles de
se produire réellement, pour améliorer la détectabilit¢ des erreurs et minimiser la
complexité du décodage.

T.2 Mise a jour modifiée de DQUANT

Le mode de quantification modifié change la sémantique du champ DQUANT. Dans ce mode, on
peut utiliser DQUANT, soit pour modifier la valeur de QUANT d'une faible quantité positive ou
négative, soit pour signaler une nouvelle valeur spécifique de QUANT. Le faible niveau de
variation dépend de la valeur actuelle de QUANT. Grace a ce mode, on peut spécifier dans le
champ DQUANT un contrdle plus souple de la taille de 1'échelon de quantification.

En mode de quantification modifié, le mot de code associ¢ a DQUANT n'est plus un champ de
longueur fixe de deux bits, mais un champ de longueur variable pouvant comporter deux ou six bits,
le choix dépendant de la valeur du premier bit du code. La description qui suit est donc divisée en
deux sections, selon la valeur du premier bit.

T.2.1 Modification de QUANT par échelon de faible valeur

Lorsque le premier bit du champ DQUANT est 1, un seul bit supplémentaire est envoyé dans
DQUANT. Ce bit additionnel sert a modifier QUANT d'une valeur différentielle. La variation de la
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valeur de QUANT est fonction du second bit de DQUANT et de la valeur antéricure de QUANT,
comme l'indique le Tableau T.1.

Exemple: si la valeur antérieure de QUANT est égale a 29 et si DQUANT est signalé par le mot de
code "11", la valeur différentielle sera égale a +2, ce qui résultera dans une nouvelle valeur de
QUANT égale a 31.

Tableau T.1/H.263 — Sémantique de la modification de QUANT
par échelon de faible valeur

Variation de QUANT
Valeur
antérieure | DQUANT =10 | DQUANT =11
de QUANT

1 +2 +1

2-10 -1 +1

11-20 -2 +2

21-28 -3 +3

29 -3 +2

30 -3 +1

31 -3 -5

T.2.2 Sélection arbitraire de QUANT

Lorsque le premier bit du champ DQUANT est 0, cinq bits supplémentaires sont envoyés dans
DQUANT. Les cinq bits suivants représentent une nouvelle valeur de QUANT, comme défini
au § 5.1.19.

Exemple: si, quelle que soit la valeur en cours de QUANT, DQUANT est signalé par le mot de
code '001111', la nouvelle valeur de QUANT sera égale a 15.

T.3 Valeur modifiée de I'échelon de quantification pour les coefficients de chrominance

En mode de quantification modifié, le paramétre de quantification des coefficients de chrominance
est différent de celui de la luminance. Le paramétre de quantification de la luminance, appelé
QUANT, est signalé dans le train binaire. Le mode de quantification modifié utilise un parametre de
quantification différent, appelé QUANT C, pour la quantification inverse des coefficients de
chrominance. Le Tableau T.2 montre la relation entre QUANT et QUANT _C. Si le mode avec filtre
de dégroupage (voir 1'Annexe J) est utilis¢, QUANT C le sera aussi pour l'application du filtre de
dégroupage aux données de chrominance. Dans le cadre de la présente Recommandation, chaque
fois que QUANT sera discuté dans un contexte différent, il est convenu qu'il signifiera la taille de
1'échelon de quantification de la luminance.
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Tableau T.2/H.263 — Relation entre QUANT et QUANT _C

Ga'ﬁ;“g%;ﬁ'if’““ Valeur de QUANT _C
1-6 QUANT C = QUANT
7-9 QUANT C = QUANT - 1
10-11 9
12-13 10
14-15 11
16-18 12
19-21 13
2226 14
27-31 15

T.4 Gamme modifiée des valeurs de coefficient

En mode de quantification modifié, les coefficients DCT quantifiés dont le niveau est supérieur a
127 sont représentables dans le train binaire, ce qui offre deux avantages:

1) amélioration des performances du codeur en permettant la représentation de la gamme
réelle complete de toutes les valeurs possibles des coefficients;

2) réduction de la complexité du codeur en éliminant la nécessité d'augmenter la taille de
I'échelon de quantification en présence de valeurs importantes des coefficients (qui sans
cela ne seraient pas représentables).

Il se peut que la valeur correcte d'un coefficient DCT avant quantification dans le codeur atteigne
méme 2040. Dans ce cas, une gamme de —127 a +127 pour LEVEL est insuffisante pour couvrir
toute la gamme des valeurs possibles des coefficients chaque fois que le paramétre de quantification
QUANT ou QUANT C est inférieur a 8. La gamme élargie des valeurs de coefficient étend la
gamme de valeurs de LEVEL pour permettre le codage correct de n'importe quelle valeur réelle des
coefficients.

En mode de quantification modifié, la signification du champ LEVEL qui suit un code ESCAPE
(0000 011 d'apres le § 5.4.2) est modifiée. Dans ce mode, la séquence de bits 1000 0000, au lieu
d'étre interdite, est utilisée pour représenter un code EXTENDED-ESCAPE. Un coefficient AC de
valeur supérieure a 127 est représenté par I'envoi d'un code EXTENDED-ESCAPE immédiatement
suivi par un champ EXTENDED-LEVEL d'une longueur fixe de 11 bits. Une valeur élargie de
coefficient est codée dans le champ EXTENDED-LEVEL en prélevant les 11 bits les moins
significatifs de la représentation binaire du complément a 2 de LEVEL et en leur faisant subir un
décalage circulaire de 5 bits vers la droite. Ce décalage circulaire, illustré a la Figure T.1, est
nécessaire pour empécher 1'émulation du code de déclenchement.

bits du champ LEVEL
[ bir [ bro | vo | 68 | 67 [ b6 | bs | b4 | b3 | b2 [ b1 |

bits du champ EXTENDED-LEVEL
[ b5 | b4 [ o3 [ w2 | o1 [oir [oio] oo | 08 | b7 | b6 |

Figure T.1/H.263 — Décalage circulaire de la représentation binaire des coefficients
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T.5 Restrictions d'utilisation

En mode de quantification modifié, les valeurs codées des coefficients font 1'objet de certaines
restrictions, ce qui offre plusieurs avantages:

1) amélioration de la détectabilité des erreurs sur les bits, en empéchant que certaines valeurs
non réalistes des coefficients soient émises et en faisant en sorte que ces valeurs soient
interprétées par le décodeur comme des erreurs sur les bits;

2 réduction de la complexité du décodeur, en diminuant la longueur du mot nécessaire a la
b
quantification inverse précédant 1'écrétage;

3) empéchement de I'émulation du code de déclenchement pour les coefficients codés selon la
méthode EXTENDED-ESCAPE décrite au § T.4.

Les restrictions sont les suivantes. En mode de quantification modifié:

1) pour n'importe quel coefficient, la valeur |REC| du niveau de reconstruction générée par le
processus de quantification inverse décrit au § 6.2.1 (qui utilise, selon le cas, la valeur
actuelle de QUANT ou de QUANT C), ainsi que la valeur codée de LEVEL devront étre
inférieures a 4096. Cette restriction supplémentaire s'applique a tous les coefficients, que le
coefficient soit transmis selon la méthode EXTENDED-ESCAPE ou non;

2) le flux binaire ne devra utiliser ni le code ESCAPE normal ni le code
EXTENDED-ESCAPE pour le codage d'une combinaison de LAST, RUN et LEVEL pour
laquelle une valeur du mot de code figure dans la Table VLC pertinente (c'est-a-dire le
Tableau 16 (voir § 5.4.2) ou le Tableau 1.2 (voir § 1.3));

3) le code EXTENDED-ESCAPE ne devra étre utilisé que lorsque le paramétre de
quantification du coefficient (QUANT ou QUANT _C) est inférieur a huit (8);

4) le code EXTENDED-ESCAPE ne devra étre utilis€é que s'il est suivi par un champ
EXTENDED-LEVEL représentant une valeur de LEVEL située en dehors de la
gamme —127 a +127.

Annexe U

Mode de sélection améliorée d'image de référence

U.1 Introduction

La présente annexe décrit le mode facultatif de sélection améliorée d'image de référence
(ERPS, enhanced reference picture selection). La capacité d'utiliser ce mode est négociée par des
moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple). La quantit¢ de mémoire d'image
réservée dans le décodeur au fonctionnement en mode ERPS doit également &tre signalée par des
moyens séparés. L'emploi du mode en question sera signalé en mettant a "1" le bit 16
(précédemment réservé) de la partie facultative de PLUSPTYPE (OPPTYPE). Ce mode présente
des avantages tant au niveau de la résistance aux erreurs qu'en ce qui concerne 1'efficacité du codage
par l'utilisation d'une mémoire tampon pour les images de référence.

Le sous-mode de retrait de sous-images, également spécifié, a pour but de diminuer la quantité de
mémoire nécessaire pour enregistrer plusieurs images de référence. La réduction de la quantité de
mémoire s'obtient en découpant chaque image de référence en unités rectangulaires plus petites
appelées sous-images. Le codeur peut ensuite indiquer au décodeur que des sous-images spécifiques
de certaines images de référence ne seront pas utilisées comme référence pour la prédiction des
images subséquentes, permettant ainsi a la mémoire attribuée dans le décodeur a I'enregistrement de
ces sous-images d'étre utilisée pour l'enregistrement des données d'autres images de référence. La
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prise en charge de ce sous-mode et de la fragmentation permise de la mémoire d'image en unités
d'image minimales (MPU, minimum picture unit) pour le retrait des sous-images — prise en charge
telle que définie dans la présente annexe — est également négociée par des moyens séparés (ceux de
la Rec. UIT-T H.245, par exemple).

Un autre sous-mode spécifié permet la prédiction inverse a deux images dans le cas d'images B. Ce
sous-mode peut améliorer les performances en donnant aux codeurs d'images B la capacité d'utiliser
plusieurs images de référence, non seulement pour la prédiction directe mais aussi pour la
prédiction inverse. La prise en charge de ce sous-mode est négociée par des moyens séparés (ceux
de la Rec. UIT-T H.245, par exemple).

En ce qui concerne la résistance aux erreurs, le mode ERPS peut utiliser des messages transmis sur
canal retour, qui sont signalés par des moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple)
et qu'un décodeur envoie a un codeur pour lui indiquer les images ou parties d'images qui ont été
incorrectement décodées. Le mode ERPS assure une plus grande performance que le mode de
sélection d'image de référence (RPS, reference picture selection) défini dans 1'Annexe N. Il ne doit
pas étre utilis€ en méme temps que le mode RPS (il peut étre utilis¢ de maniére telle qu'il assure
essentiellement les mémes fonctionnalités que le mode RPS).

Pour ce qui est de l'efficacité du codage, on peut procéder a une extension de la compensation de
mouvement a la prédiction sur plusieurs images. Pour cela, on étend chaque vecteur cinétique par
un parametre de référence d'image qui est utilis€é pour pointer sur une région a prédiction par
macroblocs ou par blocs pour la compensation de mouvement dans 1'une des images de référence.
Le paramétre de référence de I'image est un code de longueur variable spécifiant un indice relatif de
mémoire tampon. Les images de référence sont assemblées dans un systeme a mémoire tampon qui
est sous le contrdle du codeur.

I ne faut pas utiliser le mode ERPS avec le mode de codage arithmétique syntaxique (Annexe E) ou
le mode tranche a partitionnement des données (Annexe V).

Une fois activé, le mode ERPS ne doit pas étre désactivé dans les images subséquentes du flux
binaire & moins que la désactivation initiale survienne dans une image I ou EI et que toute
réactivation ait €galement lieu dans une imagel ou EI tout en étant accompagnée d'une
réinitialisation de la mémoire tampon (RESET a "1"). En cas de désactivation, l'ensemble du
contenu de la mémoire tampon ERPS multi-image doit étre mis a I'état "inutilis¢".

U.2 Algorithme de codage de la source vidéo

Le codeur de la source utilis¢ dans ce mode est montré dans sa forme générale a la Figure U.1.
Celle-ci représente une structure comportant un certain nombre de mémoires d'image.
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Figure U.1/H.263 — Codeur de source pour le mode de sélection améliorée
d'image de référence

L'algorithme de codage de la source vidéo peut étre étendu a la compensation du mouvement
multi-image. On peut améliorer l'efficacité du codage en permettant de sélectionner des images de
référence au niveau des macroblocs. On utilise un systéme a mémoire tampon d'image avec des
indices relatifs pour obtenir un adressage efficace des images dans la mémoire tampon multi-image.
La commande de celle-ci peut fonctionner de deux manicres différentes.

Dans la premiere, ['unité de commande de la mémoire tampon peut prendre en charge une "fenétre
glissante" temporelle. Dans un tel systétme a mémoire tampon utilisant M mémoires d'image

PM,...PM;, 1, les images décodées et reconstituées précédentes les plus récentes (jusqu'a
concurrence de M) sont enregistrées dans les mémoires d'image et peuvent étre utilisées comme
référence pour le décodage. Si le nombre maximal d'images accepté par la mémoire tampon
multi-image correspond a M, l'estimation du mouvement lors du codage d'une image m,
si0<m<M- 1, peut utiliser m images. Lors du codage d'une image m telle que m > M, on peut
utiliser le nombre maximal d'images M. La seconde consiste a utiliser un type de fonctionnement a
"commande de mémoire adaptative" pour obtenir une commande plus souple et plus spécifique des
mémoires d'image que ne le permet le simple systéme a "fenétre glissante".
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Le fonctionnement du mode ERPS se traduit par l'attribution de I'état "inutilisé" a certaines images
ou sous-images qui ont été envoyées au décodeur. Dés que 1'état "inutilisé" a été attribué a une
image ou a une sous-image, le flux binaire ne doit pas contenir de données faisant référence a ce qui
est "inutilisé" pour la prédiction des images subséquentes. En gérant l'attribution de I'état "inutilis¢"
a des images précédentes, le codeur doit s'assurer qu'il y a suffisamment de mémoire disponible
dans le décodeur pour enregistrer toutes les données nécessaires pour la représentation des images
subséquentes. La taille et la structure globales de la mémoire tampon sont transmises au décodeur
dans le flux binaire, et le codeur doit s'assurer que la capacité totale spécifiée de la mémoire tampon
ne soit pas dépassée par les données d'images enregistrées auxquelles n'a pas été attribué I'état
"inutilisé".

Le codeur de la source peut sélectionner une ou plusieurs des mémoires d'image pour supprimer la
propagation temporelle d'erreur causée par le codage interimages. Le mode de décodage par
segments indépendants (Annexe R), qui consideére les limites des groupes de blocs (GOB)
comportant des en-tétes ou des tranches non vides comme étant des limites d'image, peut €tre utilisé
pour éviter toute propagation spatiale d'erreur résultant de la compensation du mouvement au-dela
des limites des groupes GOB ou des tranches lorsque ce mode est appliqué a une unité plus petite
que l'image (groupe GOB ou tranche, par exemple). Les informations ayant pour but de signaler les
images qui sont sélectionnées pour la prédiction sont incluses dans le flux binaire codé.

La stratégie employée par le codeur pour sélectionner la ou les images a utiliser pour la prédiction
ne reléve pas de la présente Recommandation.

U3 Syntaxe de canal aller

La syntaxe est modifiée dans les couches image, groupe de blocs (GOB, group of blocks) et tranche.
Lorsqu'elle est indiquée par un parameétre MRPA ayant la valeur "1", la syntaxe est également
modifiée dans la couche macrobloc. Une couche de sélection améliorée d'image de référence (ERPS
layer) est introduite dans les couches image, groupe GOB et tranche. Dans la couche macrobloc,
des parametres de référence d'image sont introduits sous certaines conditions pour permettre la
compensation du mouvement multi-image.

U.3.1 Syntaxe des couches image, groupe GOB et tranche

La syntaxe de l'en-téte PLUS en mode ERPS (par ailleurs conforme a la Figure 8) est représentée a
la Figure U.2. Les champs RPSMF et PN et de la couche ERPS sont introduits dans 1'en-téte PLUS.
Les champs TRPI, TRP, BCI et BCM ne sont pas présents (étant donné qu'ils ne sont nécessaires
que pour le mode RPS de I'Annexe N, qui n'est pas autorisé lorsque le mode ERPS est actif).

PLUSPTYPE | CPM | PSBI | CPMFT EPAR CPCFC ETR Uul SSS ELNUM RLNUM

Couche RPRP—>

\ 4

RPSMF PN |Couche ERPS

T1608690-00

Figure U.2/H.263 — Structure de I'en-téte PLUS en mode ERPS

La syntaxe de la couche GOB est montrée a la Figure U.3. Les champs PNI, PN, NOERPSL et de la
couche ERPS sont ajoutés a la syntaxe (par ailleurs conforme a la Figure 9).
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Figure U.3/H.263 — Structure de la couche GOB en mode ERPS

Lorsque le mode structuré par tranches facultatif (Annexe K) est utilis¢, la syntaxe de la couche
tranche est modifiée de la méme maniere que celle de la couche GOB. La syntaxe de la couche
tranche est montrée a la Figure U.4. La tranche qui suit immédiatement le code de début de l'image
dans le flux binaire englobe également l'ensemble des champs PNI, PN, NOERPSL et de la couche
ERPS qui ont été ajoutés.

>( sSTUF Y ssc  |—¥» sepBl |+ ssBi Y[ wmBA | sEpB |
v |

[y

SQUANT | » swi Y sep3 | GFD |
A

|

T1608710-00

\4

Figure U.4/H.263 — Structure de la couche tranche en mode ERPS
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La couche ERPS est montrée a la Figure U.5.

A4
MRPA
A4
RMPNI » ADPN [—»
» LPIR
A 4
BTPSM RPBT |«
A 4
MMCO > MLIPI >
LPIN
> A
> ) AN q
> 1 »| SPrB >
A
A4
SPREPB >
» DPN >
» SPWI | SPHI | SPTN | RESET
A\ 4 T1608720-00

Figure U.5/H.263 — Structure de la couche ERPS

Des codes de longueur variable pour les champs ADPN, LPIR, MLIP1, DPN, LPIN, SPTN, PR,
PRy, PRy, PR3, PRy, PRB et PRFW sont indiqués dans le Tableau U.1.
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Tableau U.1/H.263 — Codes de longueur variable pour les champs ADPN, LPIR,
MLIP1, DPN, LPIN, SPTN, PR, PRy, PR;, PR3, PRy, PRB et PRFW

Position absolue P(I;;nll)li)tl;e Code
0 1 1
"Xo"+1 (1:2) 3 0x00
"x1x0"+3 (3:6) 5 0x;1x(0
"Xox1X0"+7 (7:14) 7 0x71x;1x(0
"X3X7X1X0"+15 (15:30) 9 0x31x71x1x(0
"X4X3X,X X0"+31 (31:62) 11 0x41x31x21x11x00
"X5X XXX, X063 (63:126) 13 0x51x41x31x21x71x00
"X6X5X4X3X2X1X("+127 (127:254) 15 0xglx51x41x31x21x11x00
"X7X6X5X4X3XpX X0 "+255 (255:510) 17 0x71x61x51x41x31x21%11x0
"XgX7XX5X4X3X0X1X0""+511 (511:1022) 19 Oxglx71x61x51x41x31%91x11x00
"XgXgX7XeX5X4X3X0X1X0"+1023 (1023:2046) 21 Ox9lxglx71xglx51x41x31x21%11%(0
"X10X9XgX7X¢X5X4X3XX1X0' 12047 (2047:4094) 23 0x10lxg9lxglx71x61x51x41x%31x1%11x(0

U.3.1.1 Fanions de mode de sélection d'image de référence (RPSMF, reference picture
selection mode flag) (3 bits)

Mot de code de longueur fixe de 3 bits qui est présent dans 1'en-téte PLUS chaque fois que le
mode ERPS est utilis¢ (indépendamment de la valeur du sous-champ UFEP). Il ne doit pas étre
présent dans la couche GOB ni dans la couche tranche. Lorsqu'il est présent, le mot de code RPSMF
indique le type de messages sur canal retour dont le codeur a besoin. Les valeurs de RPSMF doivent
étre telles que définies au § 5.1.13.

U.3.1.2 Indicateur de numéro d'image (PNI, picture number indicator) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui est toujours présent dans la couche GOB ou la couche
tranche lorsque le mode ERPS est utilisé et qui n'est pas présent dans 1'en-téte PLUS. Lorsqu'il est
présent, il indique si le champ PN suivant est également présent ou non.

"0":  champ PN absent.
"1 champ PN présent.

U.3.1.3 Numéro d'image (PN, number picture) (10 bits)

Mot de code de longueur fixe de 10 bits qui est toujours présent dans I'en-téte PLUS en mode ERPS
et qui n'est présent dans la couche GOB ou la couche tranche que s'il est indiqué par l'indicateur
PNI.

Le numéro PN doit étre incrémenté de 1 a chaque image codée et transmise, dans une opération
modulo a 10 bits, par rapport au numéro PN de l'image enregistrée précédente. Le terme "image
enregistrée" est défini au § U.3.1.5.7. Pour les images EI et EP, le numéro PN doit étre incrémenté a
partir de la valeur associée a la derni¢re image EI ou EP enregistrée figurant dans la méme couche
d'amélioration de I'échelonnabilité. Pour les images B, le numéro PN doit étre incrémenté a partir de
la valeur associée a l'image non-B la plus récemment enregistrée figurant dans la couche de
référence de l'image B qui précéde l'image B dans l'ordre du flux binaire (une image qui est
temporellement subséquente a I'image B). Les images B ne sont pas enregistrées dans la mémoire
tampon multi-image étant donné qu'elles ne sont pas utilisées en tant que références pour les images
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subséquentes. Donc une image qui suit immédiatement une image B dans la couche de référence de
I'image B ou une autre image B qui suit immédiatement une image B doit avoir le méme numéro
PN que I'image B. D'une mani¢re analogue, si une image non-B est présente dans le flux binaire et
qu'elle n'est pas enregistrée, l'image qui suit cette image non-B (dans la méme couche
d'amélioration, en cas de fonctionnement conforme a I'Annexe O) doit avoir le méme numéro PN
que l'image non-B non enregistrée.

Dans un scénario d'utilisation connu en tant que "codage vidéo avec redondance", le mode ERPS
peut étre utilisé dans certains codeurs d'une maniere telle que plusieurs représentations d'une image
sont envoyées au méme instant (généralement au moyen d'images de référence différentes). Dans
un tel cas d'utilisation du mode ERPS dans lequel des images adjacentes dans le flux binaire ont la
méme référence temporelle et le méme numéro d'image, le décodeur doit considérer cette
occurrence comme une indication que des copies redondantes contenant approximativement la
méme image ont été envoyées, et doit décoder et utiliser la premicre de ces images regues et ignorer
la ou les images redondantes suivantes.

Le numéro PN sert d'identificateur unique pour chaque image enregistrée dans la mémoire tampon
d'image parmi 1024 images codées et enregistrées. Pour cette raison, une image ne peut pas étre
conservée dans la mémoire tampon au-dela de 1023 images codées et enregistrées subséquentes
(dans la méme couche d'amélioration, en cas de fonctionnement conforme a I'Annexe O) a moins
qu'un indice d'image durable ne lui ait été attribué, comme indiqué ci-dessous. Le codeur doit
s'assurer que le flux binaire ne spécifie pas le maintien d'une image éphémeére au-dela de
1023 images enregistrées subséquentes. Un décodeur qui rencontre un numéro d'image enregistrée,
dont la valeur est la méme que celle du numéro d'une autre image éphémere dans la mémoire
tampon multi-image doit considérer qu'il est en présence d'une erreur.

U.3.1.4 Pas de couche du mode de sélection améliorée d'image de référence (NOERPSL, no
enhanced reference picture selection layer) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui est présent au niveau GOB ou tranche chaque fois que le
mode ERPS est utilisé. Il n'apparait pas dans l'en-téte PLUS. Les valeurs que peut prendre
NOERPSL sont:

"0": la couche ERPS est envoy¢e.
"1":  la couche ERPS n'est pas envoyée.

Si NOERPSL est a "1", tous les remappages et réglages ERPS en vigueur s'appliquant a 1'image
doivent également s'appliquer au segment d'image vidéo approprié qui suit les données de la couche
GOB ou a la tranche. Les informations de couche ERPS envoyées au niveau GOB ou tranche
régissent le processus de décodage du segment d'images vidéo précédé par les données de niveau
GOB ou tranche et n'affectent pas le processus de décodage des autres segments d'image vidéo (voir
I'Annexe R pour la définition d'un segment d'image vidéo).

U.3.1.5 Couche du mode de sélection améliorée d'image de référence (ERPS)
(longueur variable)

La couche ERPS est toujours présente au niveau image lorsque le mode ERPS est utilisé; elle est
présente au niveau GOB ou tranche si NOERPSL est a "0". Elle spécifie le mécanisme d'indexage
de la mémoire tampon utilisé pour décoder I'image ou le segment d'image vidéo en cours et gere le
contenu de la mémoire tampon d'image.

U.3.1.5.1 Plusieurs images de référence actives (MRPA, multiple reference picture active)
(1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui n'est présent que si le type de codage de 1'image indique
une image P, une image EP, une image PB améliorée ou une image B. S'il est présent, c'est le
premier ¢lément de la couche ERPS et il spécifie si le nombre d'images de référence actives pour le
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décodage avec prédiction directe ou inverse de 1'image ou du segment d'image vidéo en cours peut
étre supérieur a un. Le champ MRPA peut avoir les valeurs suivantes:

"1":  plusieurs images de référence peuvent étre utilisées pour la compensation de mouvement
directe ou inverse.

"0":  une seule image de référence est utilisée pour la compensation de mouvement directe ou
inverse. Dans ce cas, les extensions de la syntaxe de la couche macrobloc (§ U.3.2) ne
s'appliquent pas.

La valeur de MRPA peut étre modifiée d'un segment d'image vidéo a l'autre, de telle maniére que
des segments d'image vidéo différents peuvent se rapporter & des numéros d'image de référence
différents.

Le mot de code MRPA doit étre a "0" pour toute image pour laquelle le mode de rééchantillonnage
d'image de référence (Annexe P) est invoqué et la méme image doit étre désignée comme image de
référence directe a utiliser tant au niveau image qu'au niveau GOB ou tranche, pour toute image de
ce type en cours. Si l'image en cours est de type B, I'image de référence inverse doit avoir la méme
taille que 1'image en cours et tout processus de rééchantillonnage de 1'image de référence doit étre
appliqué uniquement a I'image de référence directe. Le rééchantillonnage de 1'image de référence ne
doit étre invoqué que si la mémoire tampon multi-image dispose d'une capacité "inutilisée"
suffisante pour enregistrer I'image de référence directe rééchantillonnée; toutefois, apres que 1'image
de référence rééchantillonnée a été utilisée pour le décodage de l'image en cours, l'image de
référence directe rééchantillonnée ne doit pas €tre enregistrée dans la mémoire tampon multi-image.

U.3.1.5.2 Indicateur de remappage des numéros d'image (RMPNI, re-mapping of picture
number indicator) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui est présent dans la couche ERPS si I'image est de type P, EP,
PB amélioré ou B. Il indique s'il y a lieu de remapper des indices d'image par défaut en vue de la
compensation de mouvement de 1'image ou du segment d'image vidéo en cours, et la maniére dont
le remappage des indices relatifs dans la mémoire tampon multi-image doit étre spécifié s'il est
indiqué. Le RMPNI est transmis selon les indications du Tableau U.2. S'il indique la présence d'un
champ ADPN ou LPIR, un champ RMPNI additionnel doit suivre immédiatement le champ ADPN
ou LPIR.

Tableau U.2/H.263 — Opérations RMPNI pour le remappage d'images de référence

Valeur Remappage spécifié
" Le champ ADPN est présent et correspond a une différence négative qu'il faut ajouter a
une valeur de prédiction de numéro d'image
"010" Le champ ADPN est présent et correspond a une différence positive qu'il faut ajouter a
une valeur de prédiction de numéro d'image
"011" [Le champ LPIR est présent et spécifie l'indice durable d'une image de référence
"001" [ Boucle finale pour le remappage de 1'ordre par défaut des indices relatifs d'image

Un parametre de référence d'image est un indice relatif dans I'ensemble ordonné d'images. Les
champs RMPNI, ADPN et LPIR permettent que l'ordre de ces indices relatifs dans la mémoire
tampon multi-image s'écarte momentanément de l'ordre des indices par défaut pour le décodage
d'une image ou d'un segment d'image vidéo spécifique. L'ordre des indices par défaut permet aux
images éphémeéres (c'est-a-dire les images n'ayant pas re¢u d'indice durable) de précéder les images
durables dans 1'ordre des indices de référence. Au sein de I'ensemble d'images éphémeres, l'ordre
par défaut permet aux images d'étre ordonnées en commencant par l'image de référence la plus
récemment mise en mémoire tampon jusqu'a I'image de référence la plus ancienne (c'est-a-dire par
ordre décroissant des numéros d'image en l'absence de bouclage du champ des numéros d'image a
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dix bits). Au sein de I'ensemble d'images durables, 1'ordre par défaut a pour but d'ordonner les
images en commencant par l'image ayant l'indice durable le plus petit jusqu'a I'image ayant l'indice
durable égal a la valeur la plus récente de MLIP1 — 1.

Si le tampon contient, par exemple, trois images éphémeres portant les numéros d'image

éphémere 300, 302 et 303 (images qui ont été transmises par ordre de numéro d'image croissant)
et deux images durables ayant les indices d'image durable 0 et 3, I'ordre des indices par défaut est:

. l'indice relatif par défaut 0 renvoie a 1'image éphémere ayant le numéro d'image 303;
. l'indice relatif par défaut 1 renvoie a l'image éphémeére ayant le numéro d'image 302;
. l'indice relatif par défaut 2 renvoie a l'image éphémeére ayant le numéro d'image 300;
. l'indice relatif par défaut 3 renvoie a 'image durable ayant l'indice d'image durable 0;
. l'indice relatif par défaut 4 renvoie a I'image durable ayant l'indice d'image durable 3.

Le premier champ ADPN ou LPIR (éventuellement) recu fait passer une image spécifiée de l'ordre
par défaut a l'indice relatif zéro. Le deuxiéme champ de ce type déplace une image spécifiée vers
l'indice relatif 1, etc. L'ensemble d'images restantes n'ayant pas fait I'objet d'un tel déplacement vers
I'avant de l'ordre des indices relatifs doivent conserver l'ordre par défaut entre elles et suivre les
images ayant fait 1'objet d'un tel déplacement.

Si le mot de code MRPA est a "0", un seul champ ADPN ou LPIR au maximum sera présent dans la
méme couche ERPS a moins que I'image en cours ne soit de type B. Si c'est le cas et que MRPA est
a"0", il n'y aura pas plus de deux champs ADPN ou LPIR présents dans la méme couche ERPS.

Un remappage de numéros d'image spécifié pour une image ne doit pas affecter le processus de
décodage des autres images. Un remappage de numéros d'image spécifié pour un segment d'image
vidéo ne doit pas affecter le processus de décodage des autres segments d'image vidéo. Un
remappage de numéros d'image spécifié pour une image doit uniquement affecter le processus de
décodage des segments d'image vidéo au sein de cette image, et cela de deux manieres:

. si le mot de code NOERPSL est a "1" au niveau GOB ou tranche, le remappage spécifi¢ au
niveau image est également utilisé pour le segment d'image vidéo associé;

. s'il s'agit d'une image de type B, le remappage spécifi¢ au niveau image doit spécifier le
calcul de la valeur de TRp et TRp pour la prédiction bidirectionelle.

Une indication "boucle finale" de RMPNI est le dernier élément de la couche ERPS d'une image B
si le mot de code MRPA est a "0". Dans une image B dont le MRPA est a "1", une indication
"boucle finale" de RMPNI est suivie d'un mot de code BTPSM. Dans une image P, EP ou PB
améliorée, une indication "boucle finale" de RMPNI est suivie d'un mot de code RPBT.

Dans une couche ERPS, le mot de code RMPNI ne doit pas spécifier le placement d'une image de
référence individuelle dans plusieurs positions remappées de 1'ordre des indices relatifs.

U.3.1.5.3 Différence absolue entre numéros d'image (ADPN, absolute difference of picture
numbers) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui est présent uniquement s'il est indiqué par l'indicateur
RMPNI, qu'il suit s'il est présent. Il est transmis selon les indications du Tableau U.1, l'indice du
tableau correspondant a ADPN — 1. La différence ADPN représente la différence absolue entre le
numéro de 1'image en cours remappée et la valeur de prédiction de ce numéro d'image. Si aucun
champ ADPN antérieur n'a été envoyé dans la couche ERPS en cours, la valeur de prédiction doit
étre le numéro de I'image en cours. Si un champ ADPN antérieur a été envoyé, la valeur de
prédiction doit étre le numéro de la derniére image qui a été remappée au moyen de la différence
ADPN.
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Si la prédiction du numéro d'image est désignée PNP et que le numéro d'image en question est
désigné PNQ, le décodeur doit déterminer le numéro PNQ a partir du numéro PNP et de la
différence ADPN d'une maniére mathématiquement équivalente a la suivante:

si (RMPNI == "1") { // une différence négative
si (PNP - ADPN < 0)
PNQ = PNP - ADPN + 1024;

sinon
PNQ = PNP - ADPN;
}sinon{ //une différence positive
si (PNP + ADPN > 1023)
PNQ = PNP + ADPN - 1024;
sinon
PNQ = PNP + ADPN;

}

Le codeur doit contréler l'indicateur RMPNI et la différence ADPN pour faire en sorte que la valeur
décodée de la différence ADPN ne soit pas égale ou supérieure a 1024.

A titre d'exemple d'implémentation, le codeur peut utiliser le processus suivant pour déterminer les
valeurs de la différence ADPN et de l'indicateur RMPNI pour spécifier le numéro d'image
remappée en question, PNQ:

DELTA = PNQ - PNP;
si (DELTA < 0) {
si (DELTA < -511)
MDELTA = DELTA + 1024;

sinon
MDELTA = DELTA;
}sinon{
si (DELTA > 512)
MDELTA = DELTA - 1024;
sinon

MDELTA = DELTA;

}

ADPN = abs (MDELTA) ;

ou abs() est l'opération renvoyant la valeur absolue. On notera que l'indice figurant dans le
Tableau U.1 correspond a ADPN — 1 et non a la différence ADPN proprement dite.

L'indicateur RMPNI serait ensuite déterminé par le signe de MDELTA.

U.3.1.5.4 Indice d'image durable pour remappage (LPIR, long-term picture index for
re-mapping) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui est présent uniquement s'il est indiqué par l'indicateur
RMPNI, qu'il suit lorsqu'il est présent. Transmis selon les indications du Tableau U.1, il représente
lI'indice d'image durable qu'il y a lieu de remapper. La valeur de prédiction utilisée par tout
remappage subséquent de différence ADPN n'est pas affectée par l'indice LPIR.

U.3.1.5.5 Sous-mode de prédiction a deux images pour image B (BTPSM, B-picture
two-picture prediction sub-mode) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui n'est présent que dans une image B (Annexe O) et que
lorsque le champ MRPA est a "1". Il suit une indication "boucle finale" de RMPNI et il est le
dernier ¢lément de la couche ERPS de l'image B lorsqu'il est présent. Il indique de la maniere
suivante si le sous-mode de prédiction inverse a deux images est utilisé¢ pour 1'image:

"0":  prédiction inverse a une image.

"1":  prédiction inverse a deux images.
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Le champ BTPSM a la valeur implicite "0" s'il n'est pas présent (lorsque MRPA est a "0").

L'ensemble d'images pouvant étre utilisées comme références de prédiction directe est I'ensemble
d'images contenues dans la mémoire tampon multi-image autre que I'ensemble d'images de
référence inverses. L'ensemble d'images de référence inverses est déterminé par la valeur de
BTPSM. Si celui-ci spécifie la prédiction inverse a une seule image, la premiére image de l'ordre
des indices relatifs (éventuellement remappés) est la seule image de référence inverse. S'il spécifie
la prédiction inverse a deux images, les deux premicres images de l'ordre des indices relatifs
(éventuellement remappés) sont les deux images de référence inverses. L'indice relatif pour la
prédiction directe devient alors un indice relatif dans l'ensemble d'images de référence directes.

Le contenu de la mémoire tampon multi-image n'est pas affecté par la présence de l'image B.
Celle-ci n'est pas enregistrée dans la mémoire tampon multi-image et n'est pas utilisée comme
référence pour le codage des images subséquentes.

U.3.1.5.6 Type de mise en mémoire tampon d'image de référence (RPBT, reference picture
buffering type) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui spécifie le type de mise en mémoire tampon de 1'image
décodée en cours. Il suit une indication "boucle finale" de RMPNI lorsque 1'image n'est pas de
type I, EI, ou B. C'est le premier élément de la couche ERPS si I'image est de type I ou EI Il n'est
pas présent si I'image est de type B. Les valeurs de RPBT sont définies de la maniere suivante:

"1 fenétre glissante.
"0":  commande de mémoire adaptative.

Dans la mise en mémoire tampon de type "fenétre glissante", 1'image décodée en cours doit Etre
ajoutée a la mémoire tampon avec l'indice 0, et 'attribution de 1'état "inutilisé" aux images de cette
mémoire tampon est effectuée automatiquement suivant le principe du premier arrivé, premier servi,
parmi les images éphémeres. Dans ce cas, si la mémoire tampon a suffisamment de capacité
"inutilisée" pour enregistrer 1'image en cours, on n'attribuera 1'état "inutilisé" a aucune autre image
de la mémoire tampon. Autrement, il faudra attribuer 1'état "inutilisé¢" a I'image — ou au nombre
d'images qu'il faut pour libérer la quantit¢ de mémoire nécessaire en cas de retrait de sous-images —
ayant le ou les indices par défaut les plus élevés parmi les images éphémeéres de la mémoire tampon.
Aucune information additionnelle n'est transmise pour gérer le contenu de la mémoire tampon.

Dans la mise en mémoire tampon de type "commande de mémoire adaptative", le codeur spécifie
explicitement toute adjonction a la mémoire tampon ou toute attribution de I'état "inutilis€¢" a des
données dans la mémoire tampon, et peut attribuer des indices durables a des images éphémeres.
L'état "inutilisé" peut étre explicitement attribu¢ a l'image en cours et a d'autres images dans la
mémoire tampon, comme spécifi¢ par le codeur. Ce type de mise en mémoire tampon nécessite
d'autres informations, qui sont gérées par les parametres d'opération de commande de gestion de

mémoire (MMCO).

Le champ RPBT, s'il est présent dans la couche GOB ou dans la couche tranche, doit étre le méme
que dans la couche image. Toute commande MMCO présente dans la couche GOB ou dans la
couche tranche doit acheminer la méme opération qu'une commande MMCO dans la couche image.

Dans le cas d'une image B, le champ RPBT ne doit pas étre présent et 1'image décodée ne doit pas
étre enregistrée dans la mémoire tampon multi-image. Cela garantit qu'une image B n'affectera pas
le contenu de la mémoire tampon multi-image.

D'une maniere analogue, la partie image B d'une image PB améliorée ne doit pas étre enregistrée
dans la mémoire tampon. Il faut considérer que tous les champs de commande associés a la gestion
de l'enregistrement d'une image PB améliorée sont associés a la gestion de l'enregistrement de la
partie image P seulement de I'image PB améliorée.
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U.3.1.5.7 Opération de commande de gestion de mémoire (MMCO, memory management
control operation) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui est présent seulement lorsque le champ RPBT indique
"commande de mémoire adaptative" et qui peut se présenter plusieurs fois s'il est présent. Il spécifie
une opération de commande qu'il y a lieu d'appliquer a la gestion de la mémoire tampon
multi-image. Le paramétre MMCO est suivi des données nécessaires a 'opération qu'il spécifie et
d'un paramétre MMCO additionnel, jusqu'a ce que la valeur MMCO indique la fin de la liste de
telles opérations. Les commandes MMCO n'affectent pas le contenu de la mémoire tampon ou le
processus de décodage de l'image en cours; au lieu de cela, elles spécifient 1'état dans lequel doit se
trouver la mémoire tampon pour le décodage des images subséquentes dans le flux binaire. Les
valeurs et les opérations de commande associées au paramétre MMCO sont définies dans le
Tableau U.3.

Tableau U.3/H.263 — Valeurs d'opération de commande de gestion de mémoire (MMCO)

Valeur Opération de commande de gestion de mémoire Champs ?;l:i::l:iflst associées

" Terminer la boucle MMCO Aucun (fin de la couche ERPS)
"011" Attribuer I'état "inutilisé" a une image éphémere DPN

"0100" | Attribuer I'état "inutilisé" a une image durable LPIN

"0101" | Attribuer un indice durable a une image DPN et LPIN

"00100" | Attribuer 1'état "inutilisé" a des sous-images éphémeéres DPN et SPRB

"00101" | Attribuer I'état "inutilisé" a des sous-images durables LPIN et SPRB

"00110" | Spécifier l'indice maximal d'image durable MLIP1

"00111" | Spécifier la taille et la structure de la mémoire tampon SPWI, SPHI, SPTN et RESET

Toutes les opérations de commande de gestion de mémoire spécifiées au moyen du champ MMCO
doivent étre spécifiées dans la couche image. L'ensemble ou une partie des opérations spécifiées
dans la couche image peuvent également étre spécifiés dans la couche GOB ou dans la couche
tranche (avec les mémes données associées). Le champ MMCO ne doit pas spécifier, dans la
couche GOB ou dans la couche tranche, des opérations qui ne sont pas ¢galement spécifiées avec
les mémes données associées dans la couche image.

Une commande MMCO de spécification de taille et de structure de mémoire tampon sera la
premiere commande MMCO si elle présente. Il n'y aura pas plus d'une commande de ce type dans
une couche ERPS donnée. Une commande MMCO de spécification de taille et de structure de
mémoire tampon dont RESET est mis a "1" doit étre présente dans la premiere image dans laquelle
le mode ERPS est activé dans une série quelconque d'images en mode ERPS contenues dans le flux
binaire. Une commande MMCO de spécification de taille et de structure de mémoire tampon dont
RESET est mis a "1" doit précéder toute utilisation du champ MMCO pour indiquer I'attribution de
I'état "inutilisé" a des sous-images des images éphémeres et des images durables. La largeur et la
hauteur de sous-image spécifiées dans une commande MMCO de spécification de taille et de
structure de mémoire tampon ne seront pas différentes des valeurs de ces parameétres dans une
commande MMCO de spécification de taille et de structure de mémoire tampon précédente, a
moins que l'image en cours soit une image | ou EI dont RESET est mis a "1". La hauteur et la
largeur d'image ne doivent pas changer a l'intérieur du flux binaire sauf a l'intérieur d'une image
contenant une commande MMCO de spécification de taille et de structure de mémoire tampon dont
RESET esta "1" (ou dans une image pour laquelle le mode ERPS n'est pas utilis¢).
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Si une image B utilisant la prédiction inverse a image unique est présente dans le flux binaire, elle
sera précédée dans l'ordre du flux binaire exactement d'une image non-B temporellement
subséquente dans la couche de référence de I'image B, comme spécifié au § O.2. Une couche ERPS
de cette image non-B ne doit contenir aucune opération de commande de gestion de mémoire qui
attribue 1'état "inutilisé" a une partie quelconque de cette image non-B, étant donné que cette image
est nécessaire pour l'affichage encore apres le décodage de I'image B.

Les contraintes concernant l'ordre de transmission spécifiées au § O.2 sont ajustées selon les
besoins pour les images B utilisant une prédiction inverse a deux images. Si une telle image B est
présente dans le flux binaire, elle sera précédée dans l'ordre du flux binaire exactement de deux
images non-B temporellement subséquentes dans la couche de référence de l'image B. Les autres
restrictions quant a l'ordre de transmission de 1'image B dans le flux binaire spécifiées au § O.2
s'appliquent, mais telles qu'ajustées pour l'utilisation de deux images de couche de référence
temporellement subséquentes. Une couche ERPS de ces deux images non-B ne doit contenir aucune
opération de commande de gestion de mémoire qui attribue I'état "inutilisé" a une partie quelconque
de ces deux images non-B, étant donné que ces images sont nécessaires pour l'affichage encore
apres le décodage de I'image B.

Une "image enregistrée" est définie comme étant une image non-B qui ne contient pas, dans sa
couche ERPS, de commande MMCO attribuant 1'état "inutilisé¢" a cette image. Si I'image en cours
n'est pas une image enregistrée, sa couche ERPS ne doit contenir aucune des commandes MMCO
suivantes:

. une commande MMCO de spécification de taille et de structure de mémoire tampon dont
RESET esta "1";

. une commande MMCO qui attribue 1'état "inutilis€¢" a toute autre image a laquelle I'état
"inutilis¢" n'a pas encore été attribué dans la couche ERPS d'une image enregistrée
précédente;

. une commande MMCO qui attribue un indice durable a une image a laquelle n'a pas encore
¢té¢ attribué le méme indice durable dans la couche ERPS d'une image enregistrée
précédente;

. une commande MMCO qui attribue 1'état "inutilisé" a des sous-images d'une image

auxquelles 1'état "inutilisé" n'a pas encore été attribué¢ dans la couche ERPS d'une image
enregistrée précédente.

U.3.1.5.8 Différence entre numéros d'image (DPN, difference of picture numbers) (longueur
variable)

Le champ DPN est présent lorsque le champ MMCO l'indique. Il suit le champ MMCO s'il est
présent. Transmise au moyen de mots de code du Tableau U.1, la différence DPN est utilisée pour
calculer le numéro PN d'une image pour une opération de commande de mémoire. Elle est utilisée
pour attribuer un indice durable a une image, pour attribuer 1'état "inutilisé" a une image éphémere
ou pour attribuer I'état "inutilis¢" a des sous-images d'une image éphémere. Si le numéro d'image
décodé en cours est PNC et que la valeur décodée a partir du Tableau U.1 est DPN, une opération
mathématiquement équivalente aux formules ci-dessous doit étre utilisée pour le calcul de PNQ, qui

est le numéro d'image spécifié en question:

si (PNC - DPN < 0)

PNQ = PNC - DPN + 1024;
sinon

PNQ = PNC - DPN;

D'une maniére analogue, le codeur peut calculer la valeur de la différence DPN a coder au moyen
de la relation suivante:

si (PNC - PNQ < 0)
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DPN = PNC - PNQ + 1024;
sinon
DPN = PNC - PNOQ;

Par exemple, si la valeur décodée de la différence DPN est zéro et que le champ MMCO indique
que I'état "inutilisé" est attribué a une image éphémere, il faut attribuer 1'état "inutilis¢" a l'image
décodée en cours.

U.3.1.5.9 Indice d'image durable (LPIN, long-term picture index) (longueur variable)

Le champ LPIN est présent lorsque le champ MMCO l'indique. Transmis au moyen de mots de
code du Tableau U.1, il spécifie 'indice durable d'une image. Il suit le champ DPN si l'opération
consiste a attribuer un indice durable a une image. Il suit le champ MMCO si l'opération consiste a
attribuer 1'état "inutilisé" a une image durable ou a attribuer 1'état " inutilis¢ " a des sous-images
d'une image durable.

U.3.1.5.10 Table binaire pour le retrait de sous-image (SPRB, sub-picture removal bit-map)
(longueur fixe)

Mot de code de longueur fixe, contenant un bit pour chaque sous-image, qui est présent lorsque le
champ MMCO l'indique. Le nombre de bits de données SPRB est déterminé par les valeurs les plus
récentes des champs SPWI et SPHI. Le champ SPRB sert a indiquer les sous-images d'une image en
mémoire tampon auxquelles il faut attribuer 1'état "inutilisé¢". Il suit le champ DPN si l'opération
consiste a attribuer 1'état "inutilisé¢" a des sous-images d'une image éphémere, et suit le champ LPIN
si I'opération consiste a attribuer I'état "inutilisé" a des sous-images d'une image durable.

Les sous-images sont numérotées par ordre de balayage télévision en commengant par le coin
supérieur gauche de I'image. Considérons, par exemple, le cas ou une image de référence, spécifié¢e

ar DPN, est subdivisée en six sous-images. Supposons que "S1 Sy 83 S4 S5 Sg" représentent six bits de
) 182 83 84 85 S6

données SPRB. Si le bit s; est a "1", le décodeur doit attribuer I'état "inutilisé" a la i° sous-image de
l'image de référence indiquée. Si, par exemple, la valeur de SPRB est "000110", il faut attribuer
I'état "inutilisé" aux quatrieme et cinquiéme sous-images.

Pour éviter I'émulation du code de début, tous les bits de prévention d'émulation SPREPB
nécessaires doivent étre introduits dans ou a la suite des données SPRB, comme spécifié
au § U3.1.5.11.

Si le champ SPRB est présent et qu'une table binaire SPRB antérieure a précédemment été associée
a l'image spécifiée, la table binaire spécifiée par le champ SPRB doit contenir "1" pour toute
sous-image a laquelle était associée la valeur "1" dans la table binaire SPRB précédente. Chaque
table binaire SPRB doit contenir au moins un bit ayant la valeur "0" et au moins un bit ayant la
valeur "1".

U.3.1.5.11 Bit de prévention d'émulation pour le retrait de sous-image (SPREPB, sub-picture
removal emulation prevention bit) (un bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit ayant la valeur "1"; il doit étre introduit immédiatement apres
toute chaine de 8 bits consécutifs de données SPRB ayant la valeur "0".
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U.3.1.5.12 Indice maximal plus 1 d'image durable (MLIP1, maximun long-term picture index
plus 1) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui est présent lorsque le champ MMCO l'indique; il suit le
champ MMCO s'il est présent. Le champ MLIP1 est transmis au moyen de mots de code du
Tableau U.1. S'il est présent, il est utilisé pour déterminer l'indice maximal permis pour les images
de référence durables (jusqu'a réception d'une autre valeur de MLIP1). Le décodeur doit supposer
au départ que le champ MLIP1 vaut "0" jusqu'a ce qu'une autre valeur ait été recue. Lorsqu'il regoit
un paramétre MLIP1, le décodeur doit considérer que toutes les images durables ayant un indice
supérieur a la valeur décodée de MLIP1 —1 sont a I'état "inutilis¢" aux fins du processus de
décodage pour les images subséquentes. Le champ MLIP1 ne doit pas indiquer de changement
d'état pour toutes les autres images de la mémoire tampon multi-image.

U.3.1.5.13 Indication de largeur de sous-image (SPWI, sub-picture width indication) (7 bits)

Mot de code de longueur fixe de 7 bits qui est présent lorsque le champ MMCO l'indique. 11 suit le
champ MMCO lorsqu'il est indiqué. Le champ SPWI spécifie la largeur d'une sous-image, 'unité
¢tant 16 échantillons de luminance, de telle manic¢re que la largeur de sous-image indiquée est de
16 - (SPWI+ 1) échantillons de Iluminance. L'image en cours a une largeur valant
ceil(ceil(pw/16)/(SPWI + 1)) sous-images, ou pw est la largeur de 1'image et "/" indique la division
a virgule flottante. Pour les nombres positifs, la fonction plafond — ceil(x) — est égale a x si x est un
entier, sinon ceil(x) est égal a 1 plus la partie entiére de x. Si une taille d'unité¢ d'image minimale
(MPU) définissant la largeur et la hauteur minimales d'une sous-image a été négociée par des
moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple), la largeur de sous-image spécifiée par
SPWI doit étre un multiple entier de la largeur de I'unit¢ MPU; sinon, la largeur de sous-image
spécifiée par SPWI doit étre telle que SPWI est égal a ceil(pw/16) — 1.

U.3.1.5.14 Indication de hauteur de sous-image (SPHI, sub-picture height indication) (7 bits)

Mot de code de longueur fixe de 7 bits qui est présent si le champ SPWI est présent (comme
indiqué par le champ MMCO). Le champ SPHI suit le champ SPWI s'il est présent. Le champ SPHI
spécifie la hauteur de sous-image, I'unité étant 16 échantillons de luminance, de telle maniére que la
hauteur de sous-image indiquée est de 16 - SPHI. L'intervalle permis des valeurs de SPHI s'étend de
1a 72. L'image en cours a une hauteur valant ceil(ceil(ph/16)/SPHI) sous-images, ou ph est la
hauteur de l'image et "/" indique la division a virgule flottante. Si une taille d'unité d'image
minimale (MPU) définissant la hauteur et la largeur minimales d'une sous-image a été négociée par
des moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple), la hauteur de sous-image
spécifiée par SPHI doit étre un multiple entier de la hauteur de I'unit¢ MPU; sinon, la hauteur de
sous-image spécifiée par SPHI doit étre telle que SPHI est égal a ceil(ph/16).

U.3.1.5.15 Nombre total de sous-images (SPTN, sub-picture total number) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui est présent si les champs SPWI et SPHI sont présents (comme
indiqué par le champ MMCO). Le champ SPTN suit le champ SPHI s'il est présent; il est codé selon
les indications du Tableau U.1, ou l'indice correspond a la valeur décodée de SPTN — 1. La valeur
décodée de SPTN est la capacité opérationnelle totale de la mémoire tampon multi-image exprimée
en nombre de sous-images, comme spécifié par les valeurs de SPWI et de SPHI. La capacité de
mémoire nécessaire au décodage des images en cours n'est pas incluse dans la valeur de SPTN, qui
représente uniquement la capacit¢ de mémoire nécessaire au stockage des images de référence a
utiliser pour la prédiction d'autres images. Lorsque le retrait de sous-images n'est pas utilisé
(c'est-a-dire lorsque les valeurs de SPWI et de SPHI correspondent a I'image compléte), le nombre
maximal d'images de référence éphémeéres actives (pour une opération a fenétre glissante, par
exemple) est donc donné par la valeur de SPTN moins le nombre d'images auxquelles ont été
attribués des indices durables et auxquelles n'a pas été attribué ensuite 1'état "inutilisé".
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U.3.1.5.16 Indicateur de réinitialisation de la mémoire tampon (RESET, buffer reset
indicator) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui est présent si les champs SPWI, SPHI et SPTN le sont
également (comme indiqué par le champ MMCO). RESET suit SPTN s'il est présent. Il peut
prendre les valeurs suivantes:

"0":  le contenu de la mémoire tampon n'est pas réinitialisé.
"1":  le contenu de la mémoire tampon est réinitialisé.

Si RESET est a "1", toutes les images de la mémoire tampon multi-image (mais pas 1'image en
cours, sauf spécification contraire) doivent étre a I'état "inutilisé" (tant les images éphémeéres que les
images durables).

U.3.2 Syntaxe de la couche macrobloc

U.3.2.1 Syntaxe de macrobloc d'image P et d'image PB améliorée

La syntaxe de la couche macrobloc est modifiée si la couche ERPS est présente pour les images P et
les images PB améliorées lorsque le nombre d'images de référence directes sélectionnées peut étre
supérieur a 1, comme indiqué par le champ MRPA. Le champ MRPA est signalé par la couche
ERPS. La syntaxe de la couche macrobloc est représentée a la Figure U.6 pour une valeur de "1" du
champ MRPA. Sinon, le format de la syntaxe de macrobloc dans une image P ou une image PB
améliorée n'est pas modifié par rapport a celui montré a la Figure 10.

! COD PR, MEPB,, MCBPC MODB CBPB CBPY DQUANT

PR | MEPB | MVD | PR, | MEPB, | MVD, | PR, | MEPB, | MVD,| PR, | MEPB,| MVD,

T1608730-00

Bloc de

PRB | MEPBB | MVDB donné
onnées

Figure U.6/H.263 — Structure de la couche macrobloc pour les images P
et les images PB améliorées en mode ERPS

U.3.2.1.1 Interprétation du bit COD

Si le bit COD est a "1", aucune autre information n'est transmise pour le macrobloc. Dans ce cas, le
décodeur doit considérer le macrobloc comme un macrobloc INTER dont le vecteur cinétique pour
'ensemble du macrobloc est le vecteur nul, dont le paramétre de référence d'image vaut zéro, et ne
comportant pas de données de coefficient. Si le bit COD est a "0", indiquant que le macrobloc est

codé, la syntaxe de la couche macrobloc est illustrée a la Figure U.6, les champs PR, PR, PR;, PR3,

PR4 et PRB étant inclus dans la syntaxe. Les paramétres PRy, PR, PR,, PR3, PR4 et PRB sont
constitués chacun d'un mot de code de longueur variable conformément au Tableau U.1.

U.3.2.1.2 Paramétre 0 de référence d'image (PRy, picture reference parameter () (longueur
variable)

PRg est un mot de code de longueur variable comme spécifi¢ dans le Tableau U.1. Il est présent

chaque fois que le bit COD est a "0". Si le paraméetre PRy a pour valeur décodée zéro (mot de
code "1"), il indique que d'autres informations suivront pour le macrobloc. Si sa valeur décodée est
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différente de zéro, il indique que le codage du macrobloc utilise uniquement un parameétre de
référence d'image.

Si le champ PR n'a pas pour valeur décodée zéro (mot de code "1"), aucune autre information n'est
transmise pour ce macrobloc. Dans ce cas, le décodeur doit considérer le macrobloc comme un
macrobloc INTER dont le vecteur cinétique pour l'ensemble du bloc est le vecteur nul, dont le

parametre de référence d'image est égal a PR et ne comportant pas de données de coefficient.

Si le champ PRy a pour valeur décodée zéro (mot de code "1"), le macrobloc est codé. La
signification et l'utilisation des champs MCBPC, CBPB, CBPY et DQUANT sont inchangées. Le
champ PR est inclus avec le champ MVD pour tous les macroblocs INTER (et en mode images PB
améliorées, €galement pour les macroblocs INTRA). L'utilisation du champ MODB dans les
images PB améliorées est décrite au § U.3.2.1.4.

U.3.2.1.3 Bit 0 de prévention d'émulation de macrobloc (MEPB, macroblock emulation
prevention bit 0) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit égal a "1" qui suit PRy si, et seulement si, PR est présent et a
pour valeur décodée "1" (mot de code "000") et que 1'une deux conditions suivantes est satisfaite:

1) le mode structuré par tranches (Annexe K) est utilisé;

2) le bit COD pour le macrobloc en cours suit immédiatement un autre macrobloc vérifiant
¢galement COD ="0" et PRy ="1" (mot de code "000") et le PRy du macrobloc précédent
n'est pas suivi d'un bit MEPB,.

L'objet du mot de code MEPB, est d'empécher 1'émulation du code de début et, dans le mode
structuré par tranches, d'aider a déterminer le nombre de macroblocs d'une tranche.

U.3.2.1.4 Parametres de référence d'image de macrobloc (PR, PR;_4 et PRB)
(longueur variable)

PR est le parameétre de référence d'image primaire. Il est présent chaque fois que le champ MVD est
présent. Les trois mots de code PR, 4 sont inclus avec les champs MVD,_4 si PTYPE l'indique et si
MCBPC spécifie un macrobloc INTER4V ou INTER4V+Q (un macrobloc de type 2 ou 5 dans les
Tableaux 8 et 9). Les champs PR;_4 et MVD, 4 ne sont présents que dans le mode de prédiction
avancé (Annexe F) ou dans le mode avec filtre de dégroupage (Annexe J). Le champ PRB est
uniquement présent dans une image PB améliorée lorsque le champ MODB indique que le champ
MVDB est présent. Les champs PR, PR, 4 et PRB spécifient chacun un indice relatif de référence
d'image dans la mémoire tampon multi-image.

PR est utilisé en tant que paramétre de référence d'image pour la compensation de mouvement de
I'ensemble du macrobloc si celui-ci n'est pas du type INTER4V ou INTER4V+Q. Dans le cas
contraire, le champ PR est utilisé pour la prédiction avec compensation de mouvement pour le
premier des quatre blocs de luminance 8 X 8 du macrobloc et pour les deux blocs de chrominance
du macrobloc (le processus de compensation de mouvement étant par ailleurs conforme au § 6.1).
Les champs PR;_4 sont utilisés pour la compensation de mouvement des trois autres blocs 8 X 8 des
données de luminance du macrobloc. Si le champ MODB indique que le champ MVDB est présent,
le parametre PRB est le parametre de référence d'image pour la prédiction directe de la partie B de
l'image PB améliorée.

Lorsque, dans des images PB améliorées, le champ MODB indique la prédiction bidirectionnelle
Bpg, les valeurs de TRp et TRy doivent étre calculées en tant qu'incréments de référence temporelle
fondés sur les données de référence temporelle de l'image en cours et de celles de I'image de

référence précédente la plus récente, indépendamment du fait que 1'image de référence précédente la
plus récente ait ét¢ remappée avec un ordre d'indices relatifs différent, qu'elle soit a 1'état "inutilisé"
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ou qu'un indice durable lui ait été attribué. L'image utilisée en tant qu'image de référence directe
pour la prédiction bidirectionnelle Bpg dans les images PB améliorées doit étre 1'image spécifiée par
le parametre PR.

U.3.2.1.5 Bits de prévention d'émulation de macrobloc (MEPB, MEPB,_4, et MEPBB)
(1 bit chacun)

Les bits MEPB, MEPB,_4 et MEPBB ont chacun la valeur "1" s'ils sont présents. Chacun est présent
si, et seulement si, le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints (Annexe D) n'est pas

utilisé et que le champ PR, PR;,_4 ou PRB associé est présent et a pour valeur décodée "1" (mot de
code "000"). Leur but est d'empécher 1'émulation du code de début.

U.3.2.2 Syntaxe de macrobloc d'image B et d'image EP

La syntaxe de la couche macrobloc pour les images B et EP (Annexe O) est modifiée d'une manicre
analogue a celle des images P. S'il est égal a "1", le bit COD indique un macrobloc ignoré tel que
défini dans 1'Annexe O, utilisant un parametre de référence d'image valant zéro pour la prédiction
directe (ignorée) dans une image EP et pour la partie directe de la prédiction bidirectionnelle
(ignorée) dans une image B et utilisant la premiére image de prédiction inverse pour la partie
inverse de la prédiction bidirectionnelle (ignorée) dans une image B (dans le cas de la prédiction
inverse a deux images, comme c'est le cas lorsque le champ BSBBW est présent et vaut "0"). Si le

bit COD est a "0", un parametre PRy est introduit dans la syntaxe et est utilisé d'une manicre

analogue a celle décrite au § U.3.2.1.2. Si le paramétre PRy est présent et n'a pas pour valeur
décodée zéro (mot de code "1"), il indique que le macrobloc doit faire I'objet d'une prédiction
INTER directe utilisant un vecteur cinétique de valeur nulle et un paramétre de référence d'image

PRy. Si le parametre PRy a pour valeur décodée zéro, il est suivi du mot de code MBTYPE, qui
spécifie le type de macrobloc. Le format des champs CBPC, CBPY et DQUANT est inchangé. Les
champs MVDFW et MVDBW sont codés de la méme maniére que lorsque le mode ERPS n'est pas
utilisé, mais chacun est utilisé en association avec une référence d'image et éventuellement un bit de
prévention d'émulation.

Pour une image B, les images de référence inverses dans la mémoire tampon multi-image sont
définies de la maniére suivante:

. dans le cas d'une prédiction inverse a une seule image, il n'y a qu'une seule image de
référence inverse, a savoir la premiere image de 1'ordre des indices relatifs (éventuellement
remappés);

. dans le cas d'une prédiction inverse a deux images, il y a deux images de référence inverses,
a savoir les deux premiéres images de l'ordre des indices relatifs (éventuellement
remappes).

Les images de référence directes dans la mémoire tampon multi-image sont définies comme les
images de la mémoire tampon multi-image autres que les images de référence inverses. L'indice
relatif pour la prédiction directe est un indice relatif dans l'ensemble d'images de référence directes
et l'indice relatif pour la prédiction inverse est un indice relatif dans l'ensemble d'images de
référence inverses.

Si la mémoire tampon contient, par exemple, trois images éphémeres portant les numéros d'image
300, 302 et 303 (transmis par ordre croissant de numéro d'image) et deux images durables ayant les
indices d'image durable O et 3, l'ordre d'indices par défaut dans le cas de la prédiction inverse a deux
images est:

. l'indice relatif inverse par défaut O renvoie a l'image éphémeére ayant le numéro 303;
. l'indice relatif inverse par défaut 1 renvoie a 1'image éphémere ayant le numéro 302;
. l'indice relatif direct par défaut O renvoie a I'image éphémere ayant le numéro 300;
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. l'indice relatif direct par défaut 1 renvoie a I'image durable ayant l'indice 0;
. l'indice relatif direct par défaut 2 renvoie a 1'image durable ayant I'indice 3;

et dans le cas de la prédiction inverse a une image:

. I'image de référence inverse par défaut unique est I'image éphémeére ayant le numéro 303;
. l'indice relatif direct par défaut 0 renvoie a I'image éphémeére ayant le numéro 302;

. l'indice relatif direct par défaut 1 renvoie a 1'image éphémere ayant le numéro 300;

. l'indice relatif direct par défaut 2 renvoie a I'image durable ayant l'indice 0;

. l'indice relatif direct par défaut 3 renvoie a l'image durable ayant l'indice 3.

Si les images ont ¢été remappées dans le nouvel ordre d'indices relatifs suivant: image
éphémere 302, suivie de l'image éphémere 303, suivie de l'image durable 0, suivie de l'image
éphémere 300, suivie de 1'image durable 3, le nouvel ordre d'indices relatifs dans le cas de la
prédiction inverse a deux images est:

. l'indice relatif inverse remappé 0 renvoie a 1'image éphémeére ayant le numéro 302;
. l'indice relatif inverse remappé 1 renvoie a 1'image éphémére ayant le numéro 303;
. l'indice relatif direct remappé 0 renvoie a I'image durable ayant I'indice 0;

. l'indice relatif direct remappé 1 renvoie a I'image éphémere ayant le numéro 300;

. l'indice relatif direct remappé 2 renvoie a I'image durable ayant l'indice 3;

et dans le cas de la prédiction inverse a une image:

. I'image de référence inverse unique remappée est I'image éphémeére ayant le numéro 302;
. l'indice relatif direct remappé 0 renvoie a I'image éphémere ayant le numéro 303;

. I'indice relatif direct remappé 1 renvoie a I'image durable ayant l'indice 0O;

. l'indice relatif direct remappé 2 renvoie a I'image éphémeére ayant le numéro 300;

. l'indice relatif direct remappé 3 renvoie a l'image durable ayant I'indice 3.

Le TRp utilisé pour la prédiction bidirectionnelle d'une image B doit étre calculé comme étant
I'incrément de référence temporelle entre la premiere image de référence directe dans l'ordre des
indices relatifs (éventuellement remappés) et la premicre image de référence inverse dans l'ordre
des indices relatifs (éventuellement remappés) (autrement dit, en cas de prédiction inverse a deux
images, il s'agirait de 1'image référencée lorsque BSBBW est a "0"; voir § U.3.2.2.3). Le TRpg utilisé
pour la prédiction bidirectionnelle dans une image B doit étre calculé comme étant l'incrément de
référence temporelle entre I'image B et la premiere image de référence directe dans 1'ordre des
indices relatifs (éventuellement remappés). L'ordre des indices relatifs utilisé¢ dans le calcul de TRp
et de TRy doit étre celui spécifié¢ par la couche ERPS au niveau image de la syntaxe d'image B
(c'est-a-dire que les remappages au niveau des groupes GOB ou des tranches ne devront pas affecter
les valeurs de TRp et TRp). (Voir Figure U.7.)
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Figure U.7/H.263 — Structure de la couche macrobloc d'images EP et B en mode ERPS

U.3.2.2.1 Référence d'image pour la prédiction directe (PRFW, picture reference for forward
prediction) (longueur variable)

Le champ PRFW est un paramétre de référence d'image de longueur variable qui est présent chaque
fois que des données de vecteur cinétique direct sont présentes et qui est codé selon les indications
du Tableau U.1. PRFW est un indice relatif dans 1'ensemble des images de référence directes.

U.3.2.2.2 Bit de prévention d'émulation pour la prédiction directe (MEPBFW, emulation
prevention bit for forward prediction) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit ayant la valeur "1"; il sera introduit aprés le champ PRFW si,
et seulement si, celui-ci est présent et qu'il a pour valeur décodée "1" (mot de code "000") et que le
mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints (Annexe D) n'est pas utilisé.

U.3.2.2.3 Bit de sélection d'image B pour la prédiction inverse (BSBBW, B-picture selection
bit for backward prediction) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui est présent uniquement pour les images B quand le champ
MVDBW est présent et uniquement lorsque la prédiction inverse a deux images est spécifiée pour
l'opération sur l'image B. La signification de ce bit est la suivante:

"0":  prédiction a partir de la premiere image de référence inverse dans l'ordre des indices relatifs
(dans l'ordre par défaut, il s'agirait de l'image de référence éphémere la plus récente si
aucun indice durable n'a été assigné a cette image et si 1'état "inutilis¢" ne lui a pas été
attribué).
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"I":  prédiction a partir de la deuxiéme image de référence inverse dans l'ordre des indices
relatifs (dans 'ordre par défaut, il s'agirait de la deuxiéme plus récente image de référence
¢phémere si aucun indice durable n'a été assigné aux deux derniéres images de référence et
si I'état "inutilisé" ne leur a pas été attribug).

U.3.2.2.4 Bit de prévention d'émulation pour la prédiction inverse (MEPBBW, emulation
prevention bit for backward prediction) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit ayant la valeur "1"; il n'est présent que dans les conditions
suivantes:

. le champ BSBBW est présent et vaut "0";
. le mode de codage par vecteurs cinétiques non restreints (Annexe D) n'est pas utilisé;
. le champ BSBBW est précédé¢ de 5 bits ayant la valeur "00000".

U4 Processus du décodeur

En mode ERPS, le décodeur enregistre les images de référence pour le décodage inter-image dans
une mémoire tampon multi-image. Il aura peut-tre besoin d'une capacité de mémoire additionnelle
(par rapport a la capacité nécessaire sans la prise en charge du mode ERPS) pour enregistrer les
images multiples décodées. Le décodeur reproduit la mémoire tampon multi-image du codeur
conformément au type de mise en mémoire tampon d'images de référence et a toute opération de
commande de gestion de mémoire spécifiée dans le flux binaire. Le systéme de mise en mémoire
tampon peut également étre utilisé pour le décodage d'images partiellement erronées.

A chaque image transmise et enregistrée est attribué un numéro d'image (PN, picture number) qui
est enregistré avec l'image dans la mémoire tampon multi-image. PN représente un identificateur de
comptage d'image séquentiel pour images enregistrées; il est restreint par une opération
arithmétique modulo 1024. Pour la premiere image transmise, PN devrait avoir la valeur "0". Pour
chaque autre image transmise et enregistrée, sans exception, PN doit étre augmenté de 1 (dans les
limites d'une couche d'échelonnabilité donnée, en cas d'utilisation conforme a 1I'Annexe O). Si la
différence (modulo 1024) entre les numéros PN de deux images consécutives regues et enregistrées
n'est pas 1, le décodeur devrait conclure a une perte d'image ou a une dégradation des données.
Dans un tel cas, un message sur canal retour indiquant la perte d'image peut étre envoy¢ au codeur.

En plus du numéro PN, chaque image enregistrée dans la mémoire tampon multi-image a un indice
associé, appelé indice par défaut. Lorsqu'une image est ajoutée pour la premiére fois dans la
mémoire tampon multi-image, 1'indice 0 lui est attribué a moins qu'un indice durable ne lui soit
assigné. Les indices des images se trouvant dans la mémoire tampon multi-image sont modifiés
lorsque des images sont ajoutées ou retirées de cette mémoire tampon.

Les images enregistrées dans la mémoire tampon multi-image peuvent également étre divisées en
deux catégories: les images durables et les images éphémeéres. Une image durable peut rester
longtemps dans la mémoire tampon multi-image (au-dela de 1023 intervalles d'images codées et
enregistrées). L'image en cours est initialement considérée comme une image éphémere. Toute
image éphémere peut étre changée en image durable en lui attribuant un indice durable
conformément aux informations contenues dans le flux binaire. Le numéro PN est 1'identificateur
unique pour toutes les images éphémeres se trouvant dans la mémoire tampon multi-image.
Lorsqu'une image éphémere est changée en image durable, un indice d'image durable (LPIN) lui est
attribué. Un indice d'image durable est attribué a une image en associant son numéro PN a un indice
LPIN. Dés qu'un indice d'image durable a ¢été attribué a une image, la seule utilisation possible
subséquente du numéro PN de I'image durable dans le flux binaire est une répétition de 1'attribution
de l'indice durable. Les numéros PN d'image durable sont uniques parmi les 1024 images transmises
et enregistrées. Pour cette raison, le numéro PN d'une image durable ne peut pas étre utilisé¢ pour
l'attribution d'un indice durable aprés 1023 images enregistrées subséquentes transmises. L'indice
LPIN devient l'identificateur unique pour la durée de 1'image durable.
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Le numéro PN (pour une image éphémeére) ou l'indice LPIN (pour une image durable) peut étre
utilisé pour remapper les images suivant des indices remappés pour des raisons d'efficacité de
l'adressage des images de référence.

U.4.1 Processus du décodeur pour la gestion d'images éphémeres/durables

Le décodeur peut contenir, dans sa mémoire tampon multi-image, tant des images durables que des
images éphémeres. Le champ MLIP1 est utilisé pour indiquer l'indice d'image durable maximal
permis dans la mémoire tampon. Si aucune valeur antérieure de MLIP1 n'a été¢ envoyée, aucune
image durable n'est en cours d'utilisation, c'est-a-dire que le champ MLIP1 aura initialement une
valeur implicite de "0" a l'invocation du mode ERPS. A la réception d'un parametre MLIP1, une
nouvelle valeur de MLIP1 prendra effet jusqu'a la réception d'une autre valeur de MLIP1. A la
réception d'un nouveau parametre MLIP1 dans le flux binaire, toutes les images durables ayant des
indices durables associés qui sont supérieurs ou égaux a la valeur de MLIP1 doivent étre
considérées comme ¢étant a I'état "inutilisé". La fréquence de transmission du champ MLIP1 ne
releve pas de la présente Recommandation. Toutefois, le codeur devrait envoyer un parameétre
MLIP1 lorsqu'il recoit un message d'erreur tel qu'un message de demande INTRA.

Une image éphémere peut étre changée en image durable au moyen d'une commande MMCO avec
un numéro DPN et un indice LPIN associés. Le numéro de I'image éphémere est obtenu a partir du
numéro DPN et l'indice d'image durable est l'indice LPIN. Lorsqu'il recoit une telle commande
MMCO, le décodeur doit changer 1'image éphémere ayant le numéro PN indiqué par DPN en une
image durable et doit lui attribuer l'indice durable indiqué par LPIN. Si une image durable ayant le
méme indice durable existe déja dans la mémoire tampon, 1'état "inutilisé" lui sera attribu¢. Un
codeur ne doit pas attribuer d'indice durable supérieur a MLIP1 — 1 a une image, quelle qu'elle soit.
Si le numéro LPIN est supérieur a MLIP1 — 1, le décodeur doit considérer qu'il s'agit d'une situation
erronée. Pour faire obstacle aux erreurs, le codeur peut envoyer la méme opération d'assignation
d'indice durable ou le méme message de spécification MLIP1 de manicre répétée. Si l'image
spécifiée dans une opération d'attribution durable est déja associée a l'indice LPIN requis, aucune
action ne doit étre entreprise par le décodeur. Un codeur ne doit pas attribuer a la méme image
plusieurs valeurs d'indice durable. Si 1'image spécifiée dans une opération d'attribution d'indice
durable est déja associée a un indice durable différent, la situation doit étre jugée erronée. Un
codeur ne doit changer une image éphémeére en une image durable que dans le contexte de
1024 images enregistrées consécutives transmises. Autrement dit, une image éphémere ne doit pas
subsister dans la mémoire tampon éphémere apres la transmission de plus de 1023 images
enregistrées subséquentes. Un codeur ne doit pas attribuer d'indice durable a une image éphémere a
laquelle le processus de décodage a assigné I'état "inutilisé¢" avant le premier message d'attribution
de ce type dans le flux binaire. Un codeur ne doit pas attribuer d'indice durable a un numéro d'image
qui n'a pas été envoyé.

U.4.2 Processus du décodeur pour le mappage d'images de référence en mémoire tampon

Pour faire référence a une image en vue de la compensation de mouvement sur la couche macrobloc

en utilisant les champs PRy, PR, PR;, PR3, PR4, PRB, PRFW et BSBBW, le décodeur utilise des
indices. Dans les images autres que celles de type B, ces indices sont les indices relatifs par défaut
des images dans la mémoire tampon multi-image lorsque les champs ADPN et LPIR ne sont pas
présents dans la couche image GOB ou tranche en cours, selon le cas qui s'applique, et sont des
indices remappés lorsque ces champs sont présents. Dans les images B, la premiére ou les deux
premieres images (selon le champ BTPSM) dans l'ordre des indices relatifs sont utilisées pour la
prédiction inverse et les paramétres de référence d'image directe spécifient un indice relatif dans les
images restantes en vue de l'utilisation dans la prédiction directe.

Les indices des images dans la mémoire tampon multi-image peuvent étre remappés sur des indices
nouvellement spécifiés en transmettant les champs RMPNI, ADPN et LPIR. Le champ RMPNI
indique si c'est le champ ADPN ou LPIR qui est présent. Si c'est le champ ADPN, le champ
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RMPNI spécifie le signe de la différence qu'il convient d'ajouter & une valeur de prédiction de
numéro d'image. La valeur de ADPN correspond a la différence absolue entre le numéro PN de
I'image a remapper et une prédiction de ce numéro PN. La premiére valeur de ADPN transmise est
calculée comme étant la différence absolue entre le numéro PN de l'image en cours et le numéro PN
de I'image a remapper. Le champ ADPN suivant transmis représente la différence entre le numéro
PN de I'image précédente qui a été remappée au moyen de la valeur de ADPN et celui d'une autre
image a remapper. Le processus continue jusqu'a ce que tous les remappages nécessaires soient
terminés. La présence de remappages spécifiés au moyen du champ LPIR n'affecte pas la valeur de
prédiction pour les remappages subséquents utilisant le champ ADPN. Si le champ RMPNI indique
la présence d'un champ LPIR, I'image remappée correspond a une image durable ayant un indice
durable LPIR. Si des images ne sont pas remappées dans un ordre spécifique par le champ RMPNI,
ces images restantes doivent succéder a toutes les autres images ayant un ordre remappé dans le
systéme d'indices, conformément a 'ordre par défaut parmi ces images non remappées.

Si le décodeur détecte une image manquante, il peut invoquer un processus de dissimulation et
introduire une image avec erreur dissimulée dans la mémoire tampon multi-image. On peut
identifier les images manquantes si un ou plusieurs numéros d'image manquent ou si une image
non enregistrée dans la mémoire tampon multi-image est indiquée dans un champ ADPN ou LPIR
transmis. Pour procéder a une dissimulation, on peut copier a la position de l'image manquante
I'image précédente temporellement la plus proche qui est disponible dans la mémoire tampon
multi-image. L'ordre temporel des images éphémeéres dans la mémoire tampon multi-image peut
étre déduit de I'ordre de leurs indices par défaut et de leurs numéros PN. De plus — ou au lieu de
cela — le décodeur peut envoyer un signal de mise a jour INTRA forcé au codeur par des moyens
séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple) ou il peut utiliser des moyens séparés ou des
messages sur canal retour (conformément a la Rec. UIT-T H.245, par exemple) pour indiquer au
codeur la perte d'images. Une image dissimulée peut étre introduite dans la mémoire tampon multi-
image en cas d'utilisation du type "fenétre glissante" de mise en mémoire tampon. Si I'absence d'une
image est détectée lors du décodage d'une couche GOB ou d'une couche tranche, le processus de
dissimulation peut étre appliqué a I'image comme si l'absence d'image avait été¢ détectée au niveau
de la couche image.

U.4.3 Processus du décodeur pour retirer des sous-images

Le retrait de sous-images peut étre utilis€é pour diminuer la quantit¢ de mémoire nécessaire a
l'enregistrement de plusieurs images de référence. Dans le retrait de sous-images, chaque image de
référence est partitionnée en sous-images plus petites de taille identique. La réduction de la quantité
de mémoire nécessaire est obtenue en attribuant 1'état "inutilisé¢" aux sous-images indésirables. La
stratégie utilisée par le codeur pour décider celles des sous-images auxquelles il convient d'attribuer
I'état "inutilisé" ne reléve pas du domaine du présent document. Le codeur signale au décodeur la
taille des sous-images et lui indique les sous-images auxquelles il convient d'attribuer I'état
"inutilis¢" au moyen de commandes MMCO dans la couche de mode de sélection d'image de
référence amélioré (ERPS). Le codeur ne doit pas envoyer dans le flux binaire des informations
susceptibles de faire utiliser pour la prédiction des images subséquentes des échantillons d'images
ou de sous-images de référence qu'il a fait passer a I'état "inutilisé".

La capacité de retirer des sous-images est négociée par des moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T
H.245, par exemple). De plus, sont également négocié€s les signaux du décodeur (également par des
moyens séparés), I'unité de partition minimale (MPU, minimum partition unit) qui est décrite en
termes de largeur et de hauteur minimales (I'unité étant 16 échantillons de luminance) d'une sous-
image ainsi que la quantité totale de mémoire disponible pour la mémoire tampon multi-image. La
gestion de la mémoire est facilitée par des régles de partitionnement décrites ci-dessous.
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Chaque image de référence est partitionnée en sous-images rectangulaires de taille égale. Le codeur
spécifie la taille de sous-image, qui doit étre un multiple entier de I'unit¢ MPU. La hauteur et la
largeur de la sous-image doivent étre des multiples entiers des hauteur et largeur minimales
négociées séparément autant qu'unité de partition minimale. Le coin supérieur gauche de la
premiére sous-image coincide avec le coin supérieur gauche de l'image de référence. En
conséquence, il est possible de décrire I'ensemble de la partition en spécifiant la largeur et la hauteur
d'une sous-image. Si la taille de I'image n'est pas un multiple entier de la taille de la sous-image,
certaines sous-images peuvent dépasser les limites de droite et inférieure de I'image de référence. A
l'enregistrement d'une sous-image qui dépasse les limites de l'image de référence, une stratégie
intéressante de gestion de la mémoire consiste a réserver suffisamment de mémoire pour enregistrer
toute la sous-image plutot que juste la mémoire nécessaire pour enregistrer la partie de I'image de
référence qui se trouve dans cette sous-image. Il s'agit de la convention qu'il faudra respecter dans
tout calcul de la capacité de réserve de la mémoire tampon pour les besoins d'établissement du
degré de remplissage de cette mémoire tampon (par exemple, pour déterminer s'il convient
d'attribuer automatiquement I'état "inutilisé" aux images mises en mémoire tampon par la méthode
de la "fenétre glissante"). Un décodeur congu de maniére a ce que chaque sous-image occupe la
méme quantité de mémoire permettra d'éviter une possible fragmentation de la mémoire.

Un exemple de méthode congue pour accéder aux échantillons d'image de référence en cas de retrait
de sous-images est décrit briévement ci-aprés. Un ¢lément important de toute technique d'accés a
l'image de référence est un mécanisme permettant d'identifier I'endroit ou les échantillons de chaque
sous-image sont enregistrés dans la mémoire. S'il y a R images de référence et que chaque image est
partitionnée en S sous-images, on aura un total de K=R-S sous-images. Par exemple, la
sous-image dans le coin supérieur gauche de l'image de référence portant le premier numéro peut
étre considérée comme la sous-image numéro 0 et la sous-image a sa droite peut étre considérée
comme la sous-image numéro 1, et ainsi de suite dans 'ordre d'exploration par balayage progressif
des images de référence 1 a R jusqu'a ce que toutes les K sous-images aient une étiquette. La
capacité totale de la mémoire tampon est de SPTN mémoires tampons de sous-image, la valeur de
SPTN étant généralement inférieure a K. On peut définir un vecteur a K éléments, subPicMem|[K],
tel que t=subPicMem[k] correspond a la zone de mémoire de sous-image qui contient les
échantillons de la k° sous-image. Par exemple, on peut considérer le cas ou R = 5 images de
référence ayant chacune S = 12 sous-images. Dans ce cas, les échantillons de la sixiéme sous-image
de I'image de référence 3 se trouveraient dans la zone de mémoire de sous-image t = subPicMem|[k]
ouk=3-S+6=42.

A titre d'exemple toujours, lorsque l'on fait référence a des échantillons pour la prédiction de
compensation de mouvement d'un bloc de données de luminance ou de chrominance alors que les
modes facultatifs de prédiction directe et d'actualisation avec résolution réduite ne sont pas utilisés,
il est nécessaire d'acquérir n X m échantillons, ou n et m peuvent prendre les valeurs 8 ou 9 pour
tenir compte de la compensation de mouvement a demi-entiers. Etant donné que les échantillons
d'un bloc peuvent se situer dans un maximum de 4 sous-images différentes, il faut considérer 4 cas
distincts. Dans tous les cas, la premiére étape consiste a trouver 1'emplacement de la mémoire qui
contient 1'échantillon du coin supérieur gauche (U) du bloc auquel il convient de faire référence. La
sous-image contenant I'échantillon U peut étre identifiée en divisant I'emplacement horizontal ou
vertical de U par la largeur ou la hauteur de sous-image. Si U se trouve dans la sous-image k, cet
¢échantillon sera situ¢ dans la zone de mémoire de sous-image subPicMem[k]. Ensuite, si les m — 1
¢chantillons donnés en exemple a droite de U (c'est-a-dire le coin supérieur droit du bloc) et les
n — 1 échantillons donnés en exemple en dessous de U (c'est-a-dire le coin inférieur gauche du bloc)
se situent dans la sous-image k, on peut considérer cela comme le cas numéro 1. Si les n—1
échantillons donnés en exemple en dessous de U se situent dans k mais que les m — 1 échantillons
donnés en exemple a droite de U ne se situent pas dans k, on peut considérer cela comme le cas
numéro 2. Si les m — 1 échantillons donnés en exemple a droite de U se situent dans k mais que les
n — 1 échantillons donnés en exemple en dessous de U ne se situent pas dans k, on peut considérer
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cela comme le cas numéro 3. Sinon, lorsque les m — 1 échantillons donnés en exemple a droite de U
et les n — 1 échantillons donnés en exemple au-dessous de U se situent tous deux hors de la
sous-image k, on peut considérer cela comme le cas numéro 4.

Dans le cas numéro 1, tous les échantillons du bloc de référence sont contenus dans la k°
sous-image. Dans ce cas, tous les n X m échantillons concernés se trouveront dans la zone de
mémoire de sous-image subPicMem[k] et il est simple d'y accéder. Dans le deuxiéme cas, les
échantillons qui se situent dans la k° sous-image peuvent étre obtenus & partir de la zone de
mémoire de sous-image subPicMem([k] et les échantillons restants peuvent étre obtenus a partir de
subPicMem[k;], ou k; est la sous-image a droite de k. Dans le troisiéme cas, les échantillons qui
se trouvent dans la k° sous-image peuvent étre obtenus a partir de la zone de mémoire
subPicMem[k] et les échantillons restants peuvent étre obtenus a partir de subPicMem[kq], ou kg est
la sous-image se trouvant sous k. Dans le quatriéme cas, les échantillons qui se trouvent dans la k°
sous-image peuvent étre obtenus a partir de la zone de mémoire de sous-image subPicMem[k] et les
¢chantillons restants peuvent é&tre obtenus a partir des zones de mémoire subPicMem[k,],

subPicMem([kq] et subPicMem[k.4], ou k; et kq sont tels que définis ci-dessus et kg est la
sous-image a droite et au-dessous de k.

U.4.4 Processus du décodeur pour la compensation de mouvement multi-image

La compensation de mouvement multi-image est appliquée si le champ MRPA indique 1'utilisation
de plusieurs images de référence. Dans ce cas, le décodeur choisit une image de référence, comme
indiqué, au moyen des champs PRy, PR, PR;, PR3, PRy, PRB, PRFW et BSBBW de la couche
macrobloc. Dés que l'image de référence est spécifiée, le processus de décodage pour la
compensation de mouvement se déroule comme indiqué au § 6.1.

Lorsque l'on utilise quatre vecteurs cinétiques par macrobloc et que le champ MRPA indique
l'utilisation de plusieurs images de référence, l'indice de référence d'image des deux blocs de
chrominance est celui qui est associé au premier des quatre vecteurs (la suite du processus de
compensation de mouvement étant conforme au § 6.1).

U.4.5 Processus du décodeur pour la mise en mémoire tampon d'image de référence

La mise en mémoire tampon de 1'image décodée en cours peut étre spécifiée au moyen du type de
mise en mémoire tampon de 1'image de référence (RPBT) pour les images non-B. Elle peut se faire
dans un mode "premier arrivé, premier servi" ("fenétre glissante"); une autre solution consiste a
procéder a une mise en mémoire tampon adaptative personnalisée ("commande de mémoire
adaptative") qui est spécifiée par le codeur sur le canal aller. Les images B n'affectent pas le
contenu de la mémoire tampon.

Le systeme de mise en mémoire tampon a "fenétre glissante" fonctionne de la maniére suivante:
d'abord, le décodeur détermine si l'image peut étre stockée dans une capacité de mémoire tampon
"inutilisée". Si celle-ci est insuffisante, 1'image éphémeére ayant l'indice par défaut le plus grand
(c'est-a-dire I'image éphémere la plus ancienne dans la mémoire tampon) doit étre mise a l'état
"inutilisé". Ce processus est répété si nécessaire (dans le cas du retrait de sous-images) jusqu'a
obtenir une capacit¢ de mémoire suffisante pour contenir l'image décodée en cours. L'image en
cours est stockée dans la mémoire tampon et un indice relatif par défaut de mémoire tampon de zéro
lui est attribué. L'indice relatif par défaut de toutes les autres images éphémeéres est augmenté de un.
L'indice relatif par défaut de toutes les images durables est augmenté de un moins le nombre
d'images éphémeéres retirées.

Dans le type "commande de mémoire adaptative" de mise en mémoire tampon, des images ou des
sous-images spécifiées peuvent étre retirées explicitement de la mémoire tampon multi-image.
L'image décodée en cours, qui est initialement considérée comme une image éphémere, peut étre
introduite dans la mémoire tampon avec l'indice relatif par défaut 0, un indice durable peut lui étre
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attribué ou elle peut étre mise a I'état "inutilis€¢" par le codeur. D'autres images éphémeres peuvent
se voir attribuer des indices durables. Le processus de mise en mémoire tampon doit opérer d'une
maniére qui est fonctionnellement équivalente a ce qui suit: premiérement, I'image en cours est
ajoutée a la mémoire tampon multi-image avec l'indice relatif par défaut 0, et les indices relatifs par
défaut de toutes les autres images sont augmentés de 1. Ensuite, les commandes MMCO sont
traitées de la maniére suivante:

. si la commande MMCO indique une réinitialisation du contenu de la mémoire tampon au
moyen d'un RESET de valeur "1", toutes les images de la mémoire tampon sont mises a
I'état "inutilisé¢", sauf 1'image en cours (qui sera I'image ayant l'indice relatif par défaut 0
¢tant donné qu'une réinitialisation de mémoire tampon doit étre la premiere commande
MMCO, conformément au § U.3.1.5.7);

. si la commande MMCO indique un indice durable maximal au moyen du champ MLIPI,
toutes les images durables ayant des indices durables supérieurs ou égaux a MLIP1 sont
mises a I'état "inutilis¢", 1'ordre des indices relatifs par défaut des images restantes n'étant
pas affecté;

. si la commande MMCO indique qu'une image doit étre mise a I'état "inutilis¢" dans la
mémoire tampon multi-image et si cela n'a pas encore été fait, 'image spécifiée est mise a
I'état "inutilis¢" dans la mémoire tampon multi-image et l'indice relatif par défaut de toutes
les images subséquentes dans l'ordre par défaut est décrémenté de un;

. si la commande MMCO indique que des sous-images d'une image doivent étre mises a 1'état
"inutilisé¢" dans la mémoire tampon multi-image, cela est exécuté et l'ordre des indices
relatifs par défaut des images n'est pas affecté. Comme indiqué au § U.3.1.5.10, les
sous-images d'une image donnée ne seront pas toutes mises a I'état "inutilis¢" par la
commande MMCO de retrait de sous-images (au lieu de cela, le codeur doit envoyer une
commande MMCO mettant I'ensemble de I'image a I'état "inutilisé");

. si la commande MMCO indique l'attribution d'un indice durable & une image éphémere
spécifiée et si l'indice durable spécifi¢ n'a pas encore été attribué a l'image éphémeére en
question, celle-ci est marquée dans la mémoire tampon comme étant une image durable
avec l'indice durable spécifié. Si la mémoire tampon contient une autre image ayant le
méme indice durable, cette autre image est mise a I'état "inutilis¢". Toutes les images
éphémeres qui €taient subséquentes a I'image éphémere spécifiée dans 1'ordre des indices
relatifs par défaut et toutes les images durables ayant un indice durable inférieur a I'indice
durable spécifi¢ ont leurs indices relatifs par défaut associés qui sont décrémentés de 1. On
attribue a 1'image spécifiée un indice relatif par défaut de 1 plus le plus élevé des indices
relatifs par défaut décrémentés, ou 0 en I'absence de tels indices décrémentés.

Le nombre résultant d'images ou de sous-images mises en mémoire tampon et qui ne sont pas mises
a 1'état "inutilisé" ne doit pas dépasser la capacité¢ de la mémoire tampon indiquée par la valeur la
plus récente de SPTN. Si le décodeur détecte cette condition, celle-ci devrait étre considérée comme
une situation d'erreur.

U.Ss Messages sur canal retour

Un canal hors bande, dont la fiabilité n'est pas absolument nécessaire, peut étre utilisé pour
acheminer des messages sur canal retour. La syntaxe de ce canal hors bande (qui peut étre un canal
logique distinct, utilisant par exemple les dispositions de la Rec. UIT-T H.223 ou la
Rec. UIT-T H.225.0) doit étre celle définie dans la présente Recommandation. L'opération
"videomux" des messages sur canal retour tels que définis dans I'Annexe N n'est pas prise en charge
en mode ERPS.
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U.S.1 Couche canal logique distinct BCM

La couche BCM spécifiée au § U.5.2 devrait étre acheminée par une couche canal logique distinct

BCM comme indiqué a la Figure U.8.

Verrouillage de
trame externe

»

4
(Couche BCM

l

\ 4

T1608750-00

Figure U.8/H.263 — Structure de la couche canal logique
distinct BCM en mode ERPS

U.S.1.1  Verrouillage de trame externe

Le verrouillage de trame externe des messages sur canal retour doit étre effectué comme indiqué a
la Figure U.8. Le verrouillage de trame externe est utilis€ pour déterminer le point de départ des
messages sur canal retour et la quantité de données des messages sur canal retour qui vont suivre.

U.5.1.2 Bourrage de canal retour (BSTUF, back-channel stuffing) (longueur variable)

Mot de code de longueur variable qui peut étre présent uniquement apres le dernier message sur
canal retour dans une trame externe. Il est constitué d'un ou de plusieurs bits de valeur "0".

U.5.2 Syntaxe de la couche message sur canal retour

La syntaxe de la couche message sur canal retour (BCM, back-channel message) définie dans le
présent texte sera conforme au schéma de la Figure U.9.
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U.s.2.1

BT

ELNUMI —® ELNUM

BCPM BSBI

A 4
A

A 4
A
>

\ 4

ADT GN/MBA NMBM1

l T1608760-00

Figure U.9/H.263 — Structure de la couche message sur canal
retour (BCM) en mode ERPS

Type de message sur canal retour (BT, back channel message type) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de deux bits indiquant le type de message sur canal retour. BT est le
premier mot de code présent dans chaque message sur canal retour. Le ou les types de message qui
sont demandés par le codeur sont indiqués dans le champ RPSMF de la syntaxe de canal aller. Les
valeurs que peut prendre BT sont:

HOOH:
HOlH:
HIOH:

Hllll:

186

réservé a un usage ultérieur.
réservé a un usage ultérieur.

NACK. Indique la perte ou le décodage erroné de la partie correspondante des données sur
le canal aller.

ACK. Indique le décodage correct de la partie correspondante des données sur le canal
aller.
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U.5.2.2 Indication de numéro de couche d'amélioration (ELNUMI, enhancement layer
number indication) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui suit BT dans le message sur canal retour. Il a la valeur "0"
a moins que le mode facultatif d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale (Annexe O) soit utilisé
sur le canal aller et que certaines couches d'amélioration du canal aller soient combinées dans un
seul canal logique et que le message transmis sur canal retour renvoie a une couche d'amélioration
(plutot qu'a la couche de base), auquel cas la valeur de ELNUMI doit étre "1".

U.5.2.3 Numéro de couche d'amélioration (ELNUM, enhancement layer number) (4 bits)

Mot de code de longueur fixe de 4 bits qui n'est présent que si la valeur de ELNUMI est "1". S'il est
présent, il suit ELNUMI et contient le numéro de la couche d'amélioration mentionnée dans le
message transmis sur canal retour.

U.5.2.4 Indicateur CPM de canal retour (BCPM, back-channel CPM indicator) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui suit ELNUMI ou ELNUM dans le message acheminé sur
le canal retour. Il doit avoir la valeur "0" & moins que le mode CPM (§ 5.2.4 et Annexe C) soit
utilisé pour les données transmises sur le canal aller, auquel cas il a la valeur "1". Cette valeur "1"
du BCPM indique que le champ BSBI est présent.

U.5.2.5 Indicateur de sous-flux binaire de canal retour (BSBI, back-channel sub-bitstream
indicator) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits qui suit le champ BCPM lorsqu'il est présent. Le champ
BSBI n'est présent que si le champ BCPM a la valeur "1". Le champ BSBI contient la
représentation binaire naturelle du numéro de sous-flux binaire dans les données transmises par le
canal aller auquel se réfere le message acheminé sur le canal retour (§ 5.2.4 et Annexe C).

U.5.2.6 Type de numéro d'image (PNT, picture number type) (1 bit)

Mot de code de longueur fixe de 1 bit qui est toujours présent et qui suit le champ BCPM ou BSBI
dans le message transmis sur le canal retour. Ses valeurs sont:

"0":  le message concerne une image spécifiée par un numéro d'image éphémere (PN).

"1 le message concerne une image spécifiée au moyen d'un indice d'image durable (LPIN).
Selon la valeur de PNT, celui-ci est suivi du champ PN ou LPIN, qui doit étre représenté comme

indiqué respectivement au § U.3.1.3 et au § U.3.1.5.9 en vue de I'utilisation dans les données du
message acheminé sur le canal aller.

U.5.2.7 Type de numéro d'image demandé (RPNT, requested picture number type) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits qui n'est présent que si BT indique un message NACK. Il
suit le champ PN ou LPIN lorsqu'il est présent. Il détermine la maniére d'identifier, dans la mémoire
tampon multi-image, une image qui peut étre utilisée a titre de référence pour le codage d'images
subséquentes. Les valeurs de RPNT sont:

"00": pas d'image valable dans la mémoire tampon; celle-ci doit étre réinitialisée par une image I
ou EI dont RESET est "1".

"01": aucune image particuli¢re n'est identifiée pour utilisation a titre de référence.

"10": une image pouvant &tre utilisée a titre de référence est identifiée par un numéro d'image
¢phémere (PN).

"11": une image pouvant étre utilisée a titre de référence est identifiée par un indice d'image
durable (LPIN).
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Si RPNT a la valeur "10" ou "11", il est suivi du champ PN ou LPIN, selon la valeur de RPNT. Les
champs PN et LPIN doivent étre représentés comme indiqué respectivement au § U.3.1.3 et
au § U.3.1.5.9 pour étre utilisés dans les données transmises sur le canal aller. Généralement, le
champ PN ou LPIN spécifi¢ au moyen du RPNT identifie la derniére zone d'image spatialement
correspondante et correctement décodée pour l'image ou la région identifiée dans le message
transmis sur le canal retour.

U.5.2.8 Type de données additionnelles (ADT, additional data type) (2 bits)

Mot de code de longueur fixe de 2 bits qui suit le champ PN, LPIN ou RPNT selon la valeur du
champ PNT (dans un message ACK) ou RPNT (dans un message NACK). S'il est présent, il peut
apparaitre a plusieurs reprises. Il spécifie le type de données additionnelles utilisées pour identifier
une région de I'image en question a laquelle s'applique le message transmis sur le canal retour. Le
champ ADT peut prendre les valeurs suivantes:

"00":  fin des données additionnelles.
"01":  une région est identifiée uniquement au moyen d'un champ GN/MBA.

"10": une région est identifié¢e comme étant une zone explorée par balayage a l'intérieur d'une
image au moyen des champs GN/MBA et NMBM1.

"11": une région est identifié¢e comme étant une zone explorée par balayage a l'intérieur d'une
tranche rectangulaire au moyen des champs GN/MBA et NMBMI.

Si le champ ADT a la valeur "00", aucune autre donnée ne suit dans le message transmis sur le
canal retour; s'il a la valeur "01", il est suivi du champ GN/MBA et ensuite d'un autre champ ADT;
s'il a la valeur "10" ou "11", il est suivi du champ GN/MBA et du champ NMBM1 et ensuite d'un
autre champ ADT.

S'il a la valeur "10", la région est identifiée comme €tant une région commencgant a un emplacement
spatial particulier spécifié par le champ GN/MBA et contenant un nombre spécifi¢ de macroblocs
dans 1'ordre d'exploration par balayage a l'intérieur de 1'image. Si le champ ADT a la valeur "11", la
région est identifiée comme étant une région commengant a un emplacement spatial particulier
spécifi¢ par GN/MBA et contenant un nombre spécifi¢ de macroblocs dans 1'ordre d'exploration par
balayage a l'intérieur d'une tranche rectangulaire. Si le champ ADT ne survient qu'une seule fois et
qu'il a la valeur "00", la région identifiée est 1'ensemble de l'image. S'il apparait plusieurs fois, la
valeur "00" est utilisée uniquement pour terminer la boucle et non pour identifier une région.

U.5.2.9 Numéro de groupe GOB/adresse de macrobloc (GN/MBA, GOB number/macroblock
address) (5/6/7/9/11/12/13/14 bits)

Mot de code de longueur fixe qui spécifie un numéro de groupe GOB ou une adresse de macrobloc.
Ce champ suit le champ ADT lorsqu'il est présent. Le champ GN/MBA est présent lorsque le
champ ADT l'indique. Si le mode facultatif structuré par tranches (Annexe K) n'est pas utilisé, le
champ GN/MBA contient le numéro de groupe GOB du début d'une zone a laquelle se réfere le
message acheminé sur le canal de retour. Si le mode facultatif structuré par tranches est utilisé, le
champ GN/MBA contient I'adresse de macrobloc du début de la zone a laquelle se référe le message
acheminé¢ sur le canal retour. La longueur de ce champ doit étre conforme a sa spécification donnée
dans la présente Recommandation pour GN ou MBA.

U.5.2.10 Nombre de macroblocs moins 1 (NMBM1, number of macroblocks minus 1)
(5/6/7/9/11/12/13/14 bits)

Mot de code de longueur fixe qui spécifie un nombre de macroblocs; il est présent lorsque le champ
ADT l'indique. Il suit le champ GN/MBA lorsqu'il est présent. Il contient la représentation naturelle
du nombre de macroblocs spécifiés moins 1. La longueur de ce champ doit étre la longueur définie
au § K.2.5 et dans le Tableau K.2 pour une adresse de macrobloc.
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Annexe V

Mode tranche a partitionnement des données

V.1 Domaine d'application

La présente annexe décrit le mode tranche a partitionnement des données (DPS, data-partitioned
slice) facultatif du codage H.263. La capacité d'utiliser ce mode est signalée par des moyens séparés
(conformément a la Rec. UIT-T H.245 par exemple). L'emploi de ce mode doit étre indiqué par la
mise a "1" du bit 17, précédemment réservé, de la partie facultative de PLUSPTYPE (OPPTYPE).
Ce mode utilise la structure d'en-téte définie a I'Annexe K.

Le partitionnement des données augmente la robustesse dans les environnements exposés aux
erreurs par l'emploi d'un réarrangement de la syntaxe H.263 pour permettre la détection anticipée
des erreurs introduites en cours de transmission et la reprise apres une telle situation.

V.2 Structure du partitionnement des données

En cas de partitionnement des données, celles-ci sont disposées sous la forme d'un segment d'image
vidéo, comme défini au § R.2. Les macroblocs du segment sont redisposés de telle maniére que les
informations d'en-té€te de tous les macroblocs du segment soient transmises ensemble, suivies des
vecteurs MV de tous les macroblocs du segment, puis des coefficients DCT de tous les macroblocs
du segment. L'en-téte du segment utilise la méme syntaxe que celle décrite au § K.2. Les parties
d'en-téte, de vecteurs MV et de coefficients DCT sont séparées par des marqueurs, ce qui permet la
resynchronisation a la fin de la partie dans laquelle une erreur s'est produite. Chaque segment doit
contenir les données correspondant a un nombre entier de macroblocs. Dans ce mode, il faut utiliser
la syntaxe montrée a la Figure V.1.

En-téte Annex K

e  —

Données de
macrobloc

SSTUF | SSC | SEPBI1 SSBI MBA SEPB2 | SQUANT | SWI | SEPB3 | GFID

Données de
coefficient
T1608770-00

HD HM MVD | LMVV | MVM

Figure V.1/H.263 — Syntaxe de partitionnement des données

On notera que lorsque le mode Annexe V n'est pas actif, les données MV et DCT sont transmises
d'une maniére entrelacée pour tous les macroblocs d'un segment d'image vidéo et, dans ce cas, une
erreur se traduit généralement par la perte de toutes les informations relatives aux macroblocs
restants du paquet.
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V.2.1 Données d'en-téte (HD, header data) (longueur variable)

Ce champ contient les informations COD et MCBPC relatives a tous les macroblocs des paquets,
ainsi que les données MODB en cas d'image PB ou d'image PB améliorée. On utilise un code de
longueur variable réversible (RVLC) pour combiner les informations COD et MCBPC pour tous les
macroblocs du paquet. Ce code est montré dans les Tableaux V.1 a V.5. Lorsqu'on utilise le mode
de 'Annexe O, l'information COD est uniquement combinée au champ TYPE du macrobloc pour
former le code RVLC pour les images B et EP au moyen des Tableaux V.3 et V.4; l'information
CBPC est codée au moyen des mots de code du Tableau O.4. Si, en mode Annexe G ou Annexe M,
COD =0, le mot de code correspondant a COD+MCBPC doit étre immédiatement suivi des
données codées de longueur variable réversibles correspondant au champ MODB du macrobloc. 11
faudra utiliser le Tableau V.6 pour les images PB et le Tableau V.7 pour les images PB améliorées.

V.2.2 Marqueur d'en-téte (HM, header marker) (9 bits)

Mot de code de 9 bits dont la valeur est 1010 0010 1. Le marqueur HM met fin a la partie d'en-téte.
Lorsqu'un décodeur utilise le décodage inverse, il recherche ce marqueur. Cette valeur ne peut pas
se produire naturellement dans un champ HD.

V.2.3 Couche de données de vecteur cinétique (longueur variable)

V.2.3.1 Codage de la différence entre vecteurs cinétiques

On utilise, pour les vecteurs cinétiques, les mots de code RVLC montrés dans le Tableau D.3 pour
coder la différence entre le vecteur cinétique et la prédiction du vecteur cinétique. On notera que la
présente annexe utilise uniquement le codage entropique du mode Annexe D mais pas ses autres
aspects a moins que ce mode ne soit également utilisé.

V.2.3.2 Prédiction des valeurs de vecteur cinétique

Le premier vecteur cinétique du paquet est codé au moyen d'une valeur de prédicteur de zéro pour
les composantes horizontale et verticale; les vecteurs MV pour les macroblocs codés subséquents
sont codés de manicre prédictive au moyen de la différence entre vecteurs MV (MVD, MV
difference). Cela différe de la méthode habituellement utilisée pour le codage des vecteurs MV,
dans laquelle les vecteurs MV qui font suite & un macrobloc ignoré ou INTRA sont codés au moyen
d'une valeur de prédicteur de zéro pour les composantes horizontale et verticale.

Sens direct: MV;= MVi_; + MVD;=MV;_| + (MV; — MV, ).

Sens inverse: MVi—; = MV; — MVD; = MV; — (MV; — MVi).

(MV; et MVD; sont les iemes vecteurs MV et différence entre vecteurs MV du paquet,
respectivement).

Les informations relatives au dernier vecteur cinétique du paquet sont codées de cette manicre et
recodées dans le champ LMVV comme indiqué ci-aprés en V.2.4. Cela permet au décodeur de
décoder indépendamment la séquence de vecteurs MV au moyen de deux trajets de prédiction
différents:

1) dans le sens direct, en commencant par le début des données de mouvement du paquet;

2) dans le sens inverse, en commengant a la fin des données de mouvement du paquet.

Cela accroit la robustesse et permet une meilleure détection des erreurs et une protection accrue
contre celles-ci.
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NOTE 1 — Lorsque le mode DPS n'est pas utilisé, les vecteurs cinétiques sont codés de manicre prédictive, la
prédiction du vecteur cinétique en cours étant la valeur médiane de trois vecteurs cinétiques situés a des
emplacements voisins (§ 6.1.1). Etant donné que les paquets de la présente annexe sont formés d'une maniéere
telle que le nombre de macroblocs codés dans chaque paquet est variable, 1'utilisation de la méthode de
codage prédictif avec valeur médiane (qui fait intervenir des vecteurs cinétiques a différentes rangées de
I'image) empécherait le décodage réversible des vecteurs cinétiques dans une tranche. Lorsqu'on utilise le
mode DPS, un seul chemin de prédiction est constitu¢ pour les vecteurs MV de l'ensemble du paquet. Cela
est montré a la Figure V.2.

16 pixels
| _—W A » A
2 ] —
O
— 4 > 4 >
MB avec 1 MV MB avec 4 MV MB avec 4 MV MB avec | MV

T1608780-00

Figure V.2/H.263 — Prédiction des vecteurs cinétiques a chemin unique

Si les images sont de type B ou EP (Annexe O), les champs MVDFW et MVDBW peuvent étre
présents comme indiqué par le mot de code MBTYPE dans les Tableaux V.3 et V.4. Le champ
MVDFW est codé de maniére prédictive au moyen du chemin de prédiction unique décrit ci-dessus
et le champ MVDBW (lorsqu'il est présent dans des images B) doit étre codé comme indiqué
au § 0.4.6. Les champs MVDFW et MVDBW doivent étre codés au moyen des mots de code du
Tableau D.3.

Dans le cas du codage par images PB (Annexe G) et par images PB améliorées (Annexe M), les
données MVDB doivent étre codées conformément aux annexes correspondantes et doivent utiliser
les mots de code du Tableau D.3.

NOTE 2 — Si le mode de décodage dans le sens inverse est appliqué a une image B (Annexe O) ou a des
images PB améliorées (Annexe M), les champs MVDB et MVDBW doivent étre éliminés par le décodeur
étant donné que les données de vecteur cinétique pour la prédiction inverse pourraient ne pas étre
correctement récupérées au-dela des limites du paquet.

V.2.3.3 Prévention de I'émulation du code de début dans le codage de la différence entre
vecteurs cinétiques

La méthode de prévention de 1'émulation du code de début MVD est modifiée par rapport a celle
décrite au § D.2 afin de faciliter une analyse indépendante dans le sens inverse. La partition MV est
explorée de gauche a droite et un champ MVD = 0 (mot de code "1") est inséré aprés deux champs
MVD tous deux égaux a 1 (mot de code "000"). Si un troisieme mot de code correspondant a
MVD =1 détecté dans les autres mots de code de la partition MV. Il ne doit pas étre considéré
comme ¢étant un deuxieme mot de code correspondant a MVD =1 et aucun mot de code
correspondant 8 MVD = 0 ne doit étre inséré apres lui. Cela differe de la méthode de 1'Annexe D,
dans laquelle le bit est uniquement inséré lorsque deux champs MVD =1 (mot de code "000")
consécutifs forment une paire (c'est-a-dire lorsque le premier champ MVD est la composante
horizontale et le second la composante verticale). En cas d'utilisation simultanée des méthodes de
I'"Annexe D et de I'Annexe V, la présente méthode de I'Annexe V de prévention de 1'émulation du
code de début doit étre utilisée a la place de la méthode décrite au § D.2.
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V.2.4 Valeur du dernier vecteur cinétique (LMVYV, last motion vector value) (longueur
variable)

Le champ LMVYV contient le dernier vecteur MV du paquet. Il est codé au moyen d'une valeur de
prédicteur de zéro pour les composantes horizontale et verticale. En 'absence de vecteurs cinétiques
ou en présence d'un seul vecteur cinétique dans le paquet, le champ LMVYV sera absent (cet emploi
d'un prédicteur de valeur zéro fixe permet d'utiliser le décodage réversible).

V.2.5 Marqueur de vecteur cinétique (MVM, motion vector marker) (10 bits)

Mot de code de 10 bits ayant la valeur "0000 0000 01". Le marqueur MVM met fin a la partie de
vecteur cinétique. Lorsqu'un décodeur utilise le décodage inverse, il recherche ce marqueur. Le
marqueur de vecteur cinétique (MVM) ne doit pas étre inclus dans le paquet si celui-ci ne contient
pas de données de vecteurs cinétiques (si tous les macroblocs du paquet sont codés INTRA ou avec
des champs COD égaux a 1).

V.2.6 Couche de données de coefficient (longueur variable)

La couche de données DCT contient les champs INTRA MODE (s'il est présent), CBPB (s'il est
présent), CBPC (s'il est présent), CBPY, DQUANT (s'il est présent) et les coefficients DCT codés
conformément aux § 1.2, 5.3.4, 0.4.3, 5.3.5, 5.3.6 et 5.4.2, respectivement. Le diagramme de la
syntaxe des données DCT est présenté sur la Figure V.3. La présence du champ CBPC est indiquée
dans les Tableaux V.3 et V 4.

J*[INTRAMODEJM—V‘ CBPB ]J-V CBPC J—i—{ CBPY }J: DQUANT —>l‘ COUCHE BLOC]*"—b
T1608790-00
Couche de longueur variable

Couche de longueur fixe

»/

Figure V.3/H.263 — Syntaxe de données de coefficient

V.3 Interaction avec d'autres modes facultatifs

Le mode DPS agit en réalit¢ comme un sous-mode du mode structuré par tranches de 1'Annexe K et
utilise ses structures d'en-té€te de tranche et d'image extérieures. Pour cette raison, il faut, a chaque
utilisation du mode DPS, signaler que le mode SS est utilisé. Les deux autres sous-modes du mode
structuré par tranches (le sous-mode d'ordre arbitraire des tranches et le sous-mode de tranches
rectangulaires) peuvent étre utilisés en combinaison avec le mode DPS.

Le mode de codage arithmétique syntaxique de I'Annexe E ne doit pas étre utilisé avec le mode de
la présente annexe étant donné qu'il ne permet pas le décodage réversible.

La correction d'erreur sans voie de retour de I'Annexe H ne devrait pas étre utilisée avec la méthode
de la présente annexe étant donné qu'elle peut entrainer une interruption du flux binaire a des
endroits non souhaités. Toutefois, 1'emploi simultané du mode Annexe H et du mode DPS n'est pas
interdit étant donné que la correction d'erreur directe (FEC, forward error correction) définie dans
I'Annexe H est nécessaire dans certains systémes normalis€s existants.

Le mode d'échelonnabilit¢ temporelle, SNR et spatiale (TSSS, temporal, SNR, and spatial
scalability) de I'Annexe O peut étre utilisé en combinaison avec le mode DPS. Lorsque les modes
TSSS et DPS sont utilisés ensemble, il faut employer les mots de code des Tableaux V.3, V.4 et V.5
au lieu de ceux définis dans 1'Annexe O.
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La méthode de I'Annexe U et celle de la présente annexe ne doivent étre utilisées ensemble.

Tableau V.1/H.263 — Tableau des codes RVLC COD + MCBPC

pour macroblocs INTRA
Mot de code Nombre
Type de macrobloc CBPC (56) (pour COD.+1YICBPC de bits
combinés)
3 (INTRA) 00 1 1
3 01 010 3
3 10 0110 4
3 11 01110 5
4 (INTRA + Q) 00 00100 5
4 01 011110 6
4 10 001100 6
4 11 0111110 7
Bourrage 0011100 7

Tableau V.2/H.263 — Tableau des codes RVLC COD + MCBPC

pour macroblocs INTER
orede | caceo | gorcobivicare | b
combinés)
Ignore 1 1
0 (INTER) 00 010 3
0 10 00100 5
0 01 011110 6
0 11 0011100 7
1 (INTER + Q) 00 01110 5
1 10 00011000 8
1 01 011111110 9
1 11 01111111110 11
2 (INTER4V) 00 0110 4
2 10 01111110 8
2 01 00111100 8
2 11 000010000 9
3 (INTRA) 00 001100 6
3 11 0001000 7
3 10 001111100 9
3 01 000111000 9
4 (INTRA + Q) 00 0111110 7
4 11 0011111100 10
4 10 0001111000 10
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Tableau V.2/H.263 — Tableau des codes RVLC COD + MCBPC

pour macroblocs INTER
wtsie. | emrceo | gourconvicare | b
combinés)

4 01 0000110000 10

5 (INTER4V + Q) 00 00111111100 11

5 01 00011111000 11

5 10 00001110000 11

5 11 00000100000 11

Bourrage 0111111110 10

Tableau V.3/H.263 — Codes RVLC MBTYPE pour macroblocs B

Indice | Type de prédiction | MVDFW | MVDBW C(?I;)PCY-i- DQUANT | MBTYPE | Bits

- Immédiat ignoré 1 (COD=1) 1
0 Immédiat X 010 3
1 Immédiat + Q X X 001100 6
2 Direct (sans texture) X 00100 5
3 Direct X X 011110 6
4 Direct + Q X X X 01111110 8
5 Inverse (sans texture) X 0110 4
6 Inverse X X 01110 5
7 Inverse + Q X X X 00111100 8
8 Bidir (sans texture) X X 0011100 7
9 Bidir X X X 0001000 7
10 Bidir + Q X X X X 0111110 7
11 INTRA X 00011000 8
12 INTRA +Q X X 011111110 9
13 Bourrage 001111100 9

Tableau V.4/H.263 — Codes RVLC MBTYPE pour macroblocs EP

Indice | Type de prédiction | MVDFW | MVDBW C(lj;;,PCY+ DQUANT | MBTYPE | Bits
- Direct ignoré 1 (COD=1) 1
0 Direct X X 010 3
1 Direct + Q X X X 0110 4
2 Inverse (sans texture) 01110 5
3 Inverse X 00100 5
4 Inverse + Q X X 011110 6
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Tableau V.4/H.263 — Codes RVLC MBTYPE pour macroblocs EP

Indice | Type de prédiction | MVDFW | MVDBW Cgl;)I,CYJ’ DQUANT | MBTYPE | Bits
5 Bidir (sans texture) 001100 6
6 Bidir X X 0111110 7
7 Bidir + Q X X X 0011100 7
8 INTRA X 0001000 7
9 INTRA +Q X X 01111110 8
10 Bourrage 00111100 8

Tableau V.5/H.263 — Codes RVLC COD + MCBPC

pour macroblocs EI
pfgcll’i‘; t‘ii(‘:n QCBP (56) (poulrwgz)cll;cl;)qdceBPc N"“l‘)';’t‘: de
combinés)
Inverse ignoré 1 1
0 (Inverse) 00 010 3
0 01 0110 4
0 10 01110 5
0 11 00100 5
1 (Inverse + Q) 00 011110 6
1 01 001100 6
1 10 0111110 7
1 11 0011100 7
2 (INTRA) 00 0001000 7
2 01 01111110 8
2 10 00111100 8
2 11 00011000 8
3 (INTRA + Q) 00 011111110 9
3 01 001111100 9
3 10 000111000 9
3 11 000010000 9
Bourrage 0111111110 10
Tableau V.6/H.263 — Codes RVLC pour MODB
Indice CBPB MVDB | Nombre de bits Code

0 3 010

1 X 4 0110

2 X X 5 01110

NOTE - "X" signifie que 1'¢lément est présent dans le macrobloc.
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Tableau V.7/H.263 — Codes RVLC pour MODB
pour le mode images PB améliorées

Indice | CBPB | MvpB | Nembre Code Mode de codage
de bits
0 3 010 Prédiction bidirectionnelle
1 X 4 0110 Prédiction bidirectionnelle
2 X 5 01110 Prédiction directe
3 X X 5 00100 Prédiction directe
4 6 011110 Prédiction inverse
5 X 6 001100 Prédiction inverse
NOTE — Le symbole "X" indique que I'élément de syntaxe associé est présent.

Annexe W

Informations complémentaires d'amélioration additionnelles

W.1  Domaine d'application

La présente annexe décrit le format d'autres informations d'amélioration complémentaires envoyées
dans le champ PSUPP de la couche image H.263, qui s'ajoutent a la fonctionnalit¢ définie a
I'Annexe L. La capacité¢ d'un décodeur de fournir tout ou partie des capacités décrites dans la
présente annexe peut étre signalée par des moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245 par
exemple). Les décodeurs qui n'offrent pas les capacités additionnelles peuvent simplement éliminer
les bits d'information PSUPP nouvellement définis qui apparaissent dans le flux binaire. La
présence de ces informations d'amélioration complémentaires est indiquée par la présence du bit
PEI et de I'octet PSUPP qui le suit dont le champ FTYPE a I'une des deux valeurs nouvellement
définies. L'interprétation de base des valeurs de PEI, PSUPP, FTYPE et DSIZE est identique a celle
donnée dans I'Annexe L et aux § 5.1.24 et 5.1.25.

W.2 Références

La présente Recommandation se référe a certaines dispositions des Recommandations UIT-T et
textes suivants qui, de ce fait, en sont partie intégrante. Les versions indiquées €taient en vigueur au
moment de la publication de la présente Recommandation. Toute Recommandation ou tout texte
étant sujet a révision, les utilisateurs de la présente Recommandation sont invités a se reporter, si
possible, aux versions les plus récentes des références normatives suivantes. La liste des
Recommandations de I'UIT-T en vigueur est régulicrement publiée. La référence a un document
figurant dans la présente Recommandation ne donne pas a ce document, en tant que tel, le statut
d'une Recommandation.

— ISO/CEI 10646:2003, Technologies de l'information —Jeu universel de caracteres codés
sur plusieurs octets (JUC).

— IETF RFC 2396 (1998), Uniform Resource Identifiers (URI): Generic Syntax
(Identificateurs universels de ressources: syntaxe géenérique).

W.3 Valeurs FTYPE additionnelles

Deux valeurs qui étaient réservées dans le Tableau L.1 de I'Annexe L sont définies dans le
Tableau W.1.
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Tableau W.1/H.263 — Valeurs de type de fonction FTYPE

13 Transformation IDCT a virgule fixe

14 Message d'image

W4 Nombre maximal recommandé d'octets PSUPP

Lorsqu'on utilise l'une des fonctions FTYPE précédemment mentionnées et définies dans la
présente annexe, le nombre total d'octets PSUPP par image doit étre maintenu a une valeur
raisonnablement faible par rapport a la taille de I'image codée et ne doit pas dépasser 256 octets,
quelle que soit la taille de 1'image cod¢e.

NOTE — Certains protocoles de transmission de données utilisés pour I'acheminement du flux binaire vidéo
peuvent prévoir la répétition externe du contenu de I'en-téte d'image a des fins de résistance aux erreurs et
imposer des limites a la quantité de données de ce type pouvant étre répétées depuis un en-téte d'image (par
exemple 504 bits dans le format de mise en paquets IETF RFC 2429). L'introduction d'un grand nombre
d'octets PSUPP peut se traduire par incapacité d'un tel protocole externe de permettre la répétition compléte
du contenu de l'en-téte de 1'image.

W.5  Transformation IDCT a virgule fixe

La fonction IDCT a virgule fixe indique qu'une approximation IDCT particuliére est utilisée dans la
construction du flux binaire. DSIZE doit étre égal a 1 pour la fonction IDCT a virgule fixe. L'octet
de données PSUPP qui suit spécifie la réalisation particuliére de la fonction IDCT. La valeur zéro
indique I'IDCT 0 de référence décrite au § W.5.3; les valeurs 1 a 255 sont réservées.

W.5.1 Fonctionnement du décodeur

La capacité d'un décodeur d'effectuer une transformation IDCT donnée a virgule fixe peut étre
signalée au codeur par des moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple). Lorsqu'il
recoit un flux binaire codé avec l'indication IDCT a virgule fixe, un décodeur doit utiliser I'IDCT a
virgule fixe en question s'il a la capacité de le faire.

W.5.2 Suppression du rafraichissement forcé

L'Annexe A spécifie les prescriptions de précision pour la transformation en cosinus discrete
inverse (IDCT) tout en permettant de nombreuses implémentations conformes. Pour limiter
I'accumulation d'erreurs dues a des transformations IDCT discordantes au niveau du codeur et au
niveau du décodeur, le § 4.4 ("Rafraichissement forcé") nécessite de coder les macroblocs en mode
INTRA au moins une fois toutes les 132 fois ou les coefficients sont transmis.

Si le type de fonction IDCT a virgule fixe est indiqué dans le flux binaire, la nécessité du
rafraichissement forcé est supprimée et la fréquence des codages INTRA n'est pas réglementée. Le
codeur doit néanmoins poursuivre le rafraichissement forcé a moins qu'il n'ait établi par des moyens
séparés que le décodeur a la capacité nécessaire pour la transformation IDCT a virgule fixe
spécifiée; sinon, il peut y avoir discordance.

W.5.3 IDCT 0 de référence

L'IDCT 0 de référence correspond a toute implémentation qui, pour chaque bloc d'entrée, produit
les mémes valeurs de sortie que le programme source C reproduit ci-dessous.

NOTE - L'IDCT a virgule fixe est conforme a I'Annexe A/H.263, mais pas a la prescription relative a

l'intervalle étendu de valeurs de I'Annexe A de la Rec. UIT-T H.262 | ISO/CEI 13818-2.

/*****************************************************************************
*

FIXED-POINT IDCT

Fixed-point fast, separable idct
Storage precision: 16 bits signed

* % X ok
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Internal calculation precision: 32 bits signed
Input range: 12 bits signed, stored in 16 bits
Output range: [-256, +255]
All operations are signed

****************************************************************************/

/*
* Includes
*/
#include <stdlib.h>

#include <stdio.h>

/*
* Typedefs
*/

typedef short int REGISTER; /* 16 bits signed */
typedef long int LONG; /* 32 bits signed */

/*
* Global constants
*/
const REGISTER cpo8 = 0x539f; /* 32768*cos (pi/8)*1/sqgrt (2) */
const REGISTER spoS8 = 0x4546; /* 32768*sin (pi/8) *sqgrt (2) */
const REGISTER cpolé6 = 0x7d8a; /* 32768%*cos (pi/16) */
const REGISTER spolé6 = 0x18f9; /* 32768*Sin(pi/16) */
const REGISTER c3polé = 0x6aé6e; /* 32768*cos (3*pi/16) */
const REGISTER s3polé = 0x471d; /* 32768*sin (3*pi/16) */
const REGISTER OoOR2 = 0x5a82; /* 32768*1/sqrt(2) */
/*
* Function declarations
*/

void Transpose (REGISTER block[64]) ;
void HalfSwap (REGISTER block([64]) ;
void Swap (REGISTER block[64]) ;
void Scale (REGISTER block[64], signed char sh);
void Round (REGISTER block[64], signed char sh,
const REGISTER min, const REGISTER max) ;
REGISTER Multiply(const REGISTER a, REGISTER x, signed char sh);
void Rotate (REGISTER *x, REGISTER *vy,
signed char sha, signed char shb,
const REGISTER a, const REGISTER b,
int inv) ;
void Butterfly (REGISTER column[8], char pass);
void IDCT (REGISTER block([64]) ;

/
Transpose () :

Transpose a block
Input:

REGISTER block[64]
Output:

block
Return value:

none

* % X 3k X X X %

*

*/
void Transpose (REGISTER block([64])

{

int i, §;
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REGISTER temp;

for (i=0; i<8; i++)

}

for (§=0; j<i; j++) {
temp = block[8*i+j];
block[8*i+j] = block[8*j+i];
block[8*j+i] = temp;

}

return;

0% ok % X % X X F*

/

HalfSwap () :
One-dimensional swap
Input:
REGISTER block[64]
Output:
block
Return value:
none

void HalfSwap (REGISTER block[64])

{

int 1i;
REGISTER temp;

for (i=0; 1<8; i++) {

}

temp = block[8+1i];
block [8+1i] = block[32+1];
block[32+1] = temp;
temp = block[24+1];
block [24+1] = block[48+1i];
block[48+1i] = temp;
temp = block[40+1i];
block [40+1] = block[56+1i];
block[56+1] = temp;

return;

}

R S T S

*

*/

Swap () :
Swap and transpose a block
Input:
REGISTER block([64]
Output:
block
Return value:
none

void Swap (REGISTER block[64])

HalfSwap (block) ;
Transpose (block) ;
HalfSwap (block) ;

}

L S T

Scale () :
Scale a block
Input:
REGISTER block[64]
signed char sh
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* Output:

* block
* Return value:
* none
*/
void Scale (REGISTER block[64],
{ . .
int 1;
if (sh>0) {
for (1i=0; 1i<64; i++)
block[i] >>= sh;
}
else {
for (i=0; i<64; i++)
block[i] <<= -sh;
}
}
/*
* Round () :
*
* Input:
* REGISTER block[64]
* signed char sh
* const REGISTER min
* const REGISTER max
* Qutput:
* block
* Return value:
* none
*/

void Round (REGISTER block[64],
const REGISTER min,
{

signed char sh)

Performs the final rounding of an 8x8 block

signed char sh,

const REGISTER max)

int 1i;
for (i=0; i<64; i++)
if (block[i] < O0x00007FFF - (1l<<(sh-1)))
block[i] += (1l<<(sh-1));
else
block[i] = 0x00007FFF;
block[i] >>= sh;
block[i] = (block[i]l<min) ? min ((block[i] >max) ? max block [i]) ;
}
return;
}
/*
* Multiply () :
* Multiply by a constant with shift
* Input:
* const REGISTER a
* REGISTER X
* signed char sh
* Output:
* none
* Return value:
* REGISTER, the result of the multiply
*
/

REGISTER Multiply(const REGISTER a,

{

LONG tmp;
REGISTER reg out;

200 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)

REGISTER x, signed char sh)



/* multiply */
tmp = (LONG)a * (LONG)x;

/* shift */
if (sh > 0)
tmp >>= sh;
else
tmp <<= -sh;

/* rounding and saturating */
if (tmp < Ox7FFFFFFF - 0x00007FFF)
tmp = tmp + OxX00007FFF;

else
tmp = Ox7FFFFFFF;
reg out = (REGISTER) (tmp >>16);

return(reg out) ;

/*

* Rotate() :

* Perform rotate operation on two registers

* Input:

* REGISTER *x pointer to the 1lst register

* REGISTER *y pointer to the 2nd register

* signed char sha shift associated with factor a
* signed char shb shift associated with factor b
* const REGISTER a factor a

* const REGISTER b factor b

* int inv 1 for inverse dct, 0 for forward dct
* Qutput:

* *x, *y

* Return value:

* none

*

/

void Rotate (REGISTER *x, REGISTER *y,
signed char sha, signed char shb,
const REGISTER a, const REGISTER Db,
int inv)

LONG tmplxa, tmplya, tmplxb, tmplyb;
LONG tmpll, tmpl2;

/*
* intermediate calculation
*/

tmplxa = (LONG) (*x) * (LONG)a;

if (sha > 0)
tmplxa >>= sha;

else
tmplxa <<= -sha;
tmplya = (LONG) (*y) * (LONG)a;

if (sha > 0)
tmplya >>= sha;
else
tmplya <<= -sha;

tmplxb = (LONG) (*x) * (LONG)b;

if (shb > 0)
tmplxb >>= shb;
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else
tmplxb <<= -shb;

tmplyb = (LONG) (*y) * (LONG)Db;
if (shb > 0)

tmplyb >>= shb;
else

tmplyb <<= -shb;

/*
* rounding and rotation

*/

if (inv) |
tmplxa += 0x00007FFF;
tmplxb += 0x00007FFF;

tmpll = tmplxb - tmplya;
tmpl2 = tmplxa + tmplyb;
}
else {

tmplya += 0x00007FFF;
tmplyb += 0x00007FFF;

tmpll = tmplxb + tmplya;
tmpl2 -tmplxa + tmplyb;

}
/*

* final rounding

*/

*X
*y

(REGISTER) (tmpll >>16);
(REGISTER) (tmpl2 >>16);

return;

Butterfly () :
Perform 1D IDCT on a column
Input:
REGISTER column[8]
char pass
Output:
column
Return value:
none

L T S S I T

/
void Butterfly (REGISTER column[8], char pass)

{
int 1i;
REGISTER shadow column (8] ;

/*
* For readability, we use a shadow column
* that contains the state of column at the
* preceding stage of the butterfly.

*/
/*

* Initialization

*/
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for (i=0; i<8;

/*
* First Phase

*/

i++)
shadow column[i] =

column[i] ;

Rotate (column+2, column+6, pass-2, pass-1, cpoS8, spo8, 1);
Rotate (column+l, column+7, pass-1, pass-1, cpole, spolé6, 1);
Rotate (column+3, column+5, pass-1, pass-1, c3pol6, s3pole, 1);
if (pass) {

int a, tmp=column[4], b=column[0];

a = b+tmp;

b = b-tmp;

column[0] = (a - ((tmp<0) ? 1 : 0)) >> 1;

column (4] = (b - ((tmp<0) ? 1 0)) >> 1;

}

else {
column [
column [

}

for (i=0;

shadow_column[i] =

/*
* Second

*/

column[1]
column [3]

column [7]
column [5]

column [0]
column [6]

column [4]
column[2]

for (i=0;

/*

0] = shadow column[0]
4] = shadow column([0]
1<8; i++)

column [i]

Phase

i<8;
shadow_column[i] =

shadow_column[1l] -
shadow_column[1] +

shadow_column[7] -
shadow_column([7] +

shadow_column[0] +
shadow_column[0] -

shadow _column[4] +
shadow_column[4] -

i++)
column [i]

* Third Phase

*/

column [7]
column [3]

column[1]
column [5]

for (i=0;

/*

i<8;
shadow_column[i] =

shadow _column[7] -
shadow_column[7] +

Multiply (OoR2,
Multiply (OoR2,

i++)
column [i]

* Fourth Phase

*/

column [4]
column [3]

shadow_column[4] +
shadow_column[4] -

shadow_column([1],
shadow_column[5],

+ shadow _column[4] ;
- shadow_column[4] ;

shadow_column[3] ;
shadow_column [3];

shadow_column [5] ;
shadow_column [5];

shadow_column (6] ;
shadow_column [6] ;

shadow_column (2] ;
shadow_column[2] ;

1

shadow_column [3];
shadow_column[3] ;

-2);

7

shadow_column[3] ;
shadow_column [3];
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column [2]
column [7]

column [0]
column [5]

column [6]
column[1]

shadow_column [2]
shadow_column [2]

shadow_column[0]
shadow_column [0]

shadow_column [6]
shadow_column [6]

shadow column[7] ;
shadow_column[7] ;

shadow_column [5];
shadow_column[5] ;

shadow_column[1] ;
shadow_column[1] ;

return;

IDCT() :
Perform 2D IDCT on a block
Input:
REGISTER block[64]
Output:
block
Return value:
none

0% ok % X X X ¥ X

/
void IDCT (REGISTER block[64])

{

int 1i;

Scale (block, -4);

for (i=0; i<8; i++)
Butterfly (block+8*1i, 0);

Transpose (block) ;

for (i=0; i<8; i++)
Butterfly (block+8*1i, 1);

Round (block, 6, -256, 255);

Swap (block) ;

Une implémentation correspondante de transformation en cosinus discréte directe (FDCT, forward
discrete cosine transform) est montrée ci-dessous a titre d'information. Cette FDCT a virgule fixe
ne fait pas partie intégrante de la présente Recommandation.

/*****************************************************************************

*

FIXED-POINT FDCT

Fixed-point fast,
Storage precision: 16 bits signed

Internal calculation precision: 32 bits signed
Input range: 9 bits signed, stored in 16 bits
Output range: [-2048, +2047]

All operations are signed

separable fdct

*
*
*
*
*
*
*
*
*
*

****************************************************************************/

/*
* Function declarations
*/
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void FButterfly (REGISTER column[8]) ;
void FDCT (REGISTER block[64]) ;

/

FButterfly () :

Input:

REGISTER column[8]
Output:

column
Return value:

none

* % ok X X X X ¥ X

/

Perform 1D FDCT on a column

void FButterfly (REGISTER column[8])

{

int 1i;
REGISTER shadow column[8];

/*

* For readability, we use a shadow column
* that contains the state of column at the
* preceding stage of the butterfly.

*/

/*
* Initialization
*/

for (i=0; 1<8; i++)

shadow_column[i] =

/*
* First Phase
*/
for (1=0; i<4; 1i++) {

column [i]
column[7-1]

}

for (i=0; 1i<8; i++)

shadow _column[i] = column[i]

/*
* Second Phase

*/

column[0] =
column[3] =

column[1l] =
column[2] = shadow column[1]
column[4] =
column[7] =

Multiply (OoR2,
Multiply (OoR2,

column[6] =
column [5] =

shadow_column [6]
shadow_column [6]

for (i=0; i<8; i++)

shadow column[i] = column[i]

/*
* Third Phase

column[i] ;

shadow_column [i]
shadow_column [i]

shadow_column[0] +
shadow_column[0] -

shadow_column[1] +

shadow_column [4],
shadow_column([7],

+ shadow column[7-1i];
- shadow_column([7-1i];

shadow_column[3] ;
shadow_column [3] ;

shadow_column[2] ;
shadow_column[2] ;

-2);
-2);

- shadow column[5] ;
+ shadow_column[5] ;
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*/

column[0] = shadow_column[0] + shadow column([1];
column[1l] = shadow_column[0] - shadow column([1];
column[6] = shadow column[6] - shadow column[4];
column[4] = shadow column[6] + shadow column[4];
column[7] = shadow _column[7] - shadow column[5];
column [5] = shadow column[7] + shadow column[5];

for (i=0; i<8; i++)

shadow_column[i] = column([i];
/*
* Fourth Phase
*/
Rotate (column+2, column+3, -2, -1, cpo8, spo8, 0);

Rotate (column+4, column+5, -1, -1, cpolé, spolé, 0);
Rotate (column+6, column+7, -1, -1, c3pol6, s3pole, 0);

return;

FDCT () :
Perform 2D FDCT on a block
Input:
REGISTER block[64]
Output:
block
Return value:
none

* % ok ¥ X X X ¥

*

*/
void FDCT (REGISTER block[64])

{

int i;

for (i=0; i<8; i++)
FButterfly(block+8*1i) ;

Transpose (block) ;

for (i=0; i<8; i++)
FButterfly(block+8*1i) ;

Round (block, 3, -2048, 2047);

Swap (block) ;

W.6  Message d'image

La fonction de message d'image indique la présence d'un ou de plusieurs octets représentant des
données de message. Le premier octet de ces données de message est un en-téte de message qui
présente la structure suivante, comme décrit dans la Figure W.1

CONT EBIT MTYPE

Figure W.1/H.263 — Structure du premier octet du message
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DSIZE doit étre égal au nombre d'octets de données de message qui correspondent a une fonction
de message d'image, y compris le premier octet montré a la Figure W.1.

Les décodeurs doivent analyser les données du message d'image conformément aux prescriptions de
la syntaxe PSUPP de base, mais hormis cela la réponse du décodeur aux messages d'image n'est pas
définie.

W.6.1 Continuation (CONT) (1 bit)

S'il a la valeur "1", CONT indique que les données de message associées a cette fonction de
message d'image font partie du méme message logique que les données de message associées a la
fonction de message de 1'image suivante. S'il a la valeur "0", CONT indique que les données de
message associées a cette fonction de message d'image terminent le message logique en cours.
CONT peut étre utilisé, par exemple, pour représenter les messages logiques qui occupent plus de
14 octets.

W.6.2 Position du bit final ou numéro de désignateur (EBIT) (3 bits)

Pour les messages d'image sans texte, EBIT spécifie le nombre de bits de plus faible poids qu'il faut
ignorer dans le dernier octet du message. Si, dans des messages d'image sans texte, CONT a la
valeur "1", ou s'il n'y a qu'un octet de message (c'est-a-dire 1'octet de la Figure W.1), EBIT sera égal
a"0". Le nombre de bits de message valables pour une fonction de message d'image sans texte, non
compris les bits CONT/EBIT/MTYPE, est égal a (DSIZE — 1) x 8 — EBITS. Le nombre de bits de
message valables pour un message logique peut étre supérieur en raison de la continuation.

En ce qui concerne les types de message d'image contenant des informations de texte, EBIT doit
contenir un numéro de désignateur de texte. Le sens exact du numéro de désignateur de texte n'est
pas spécifié ici, mais devrait indiquer un type particulier de texte (par exemple la langue). Il
convient de considérer que le désignateur ayant le numéro 0 est le désignateur par défaut.

W.6.3 Type de message (MTYPE) (4 bits)
MTYPE désigne le type de message. Les types définis sont montrés dans le Tableau W.2.

Tableau W.2/H.263 — Valeurs du type de message MTYPE

Données binaires arbitraires

Texte arbitraire

Texte de copyright

Texte de légende

Texte de description vidéo

Texte d'identificateur universel de ressource

Répétition d'en-téte d'image en cours

Répétition d'en-téte d'image précédente

Répétition d'en-téte d'image suivante, référence TR fiable

O ([ Q[N [W IDD|[—O

Répétition d'en-téte d'image suivante, référence TR non fiable

—
[}

Indication de trame entrelacée supérieure

[a——
p—

Indication de trame entrelacée inférieure

—
\S]

Numéro d'image

—_
W

Images de référence de réserve
14..15 | Réservé
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W.6.3.1 Données binaires arbitraires

Ces données sont utilisées pour acheminer tout message binaire qui n'est pas codé¢ ISO/CEI 10646
UTF-8. L'interprétation du contenu des données binaires arbitraires ne reléve pas du domaine de la
présente Recommandation, mais ces données devraient commencer par un ¢lément d'identification
(par exemple un code identificateur a 4 octets) pour aider a faire la distinction entre ce type de
données et d'autres.

W.6.3.2 Texte arbitraire

Le texte arbitraire est utilis€ pour acheminer un message de texte générique codé
ISO/CEI 10646 UTF-8. Les messages de texte plus spécifiques — informations de copyright par
exemple — devraient étre représentés au moyen d'autres types de message (texte de copyright, par
exemple), selon qu'il convient.

W.6.3.3 Texte de copyright

Le texte de copyright doit étre utilisé uniquement pour acheminer des informations de propriété
intellectuelle relatives a la source ou a la représentation codée dans le flux binaire. Le message de
copyright doit étre codé conformément a I'lSO/CEI 10646 UTF-8.

W.6.3.4 Texte de légende

Le texte de légende doit étre utilisé uniquement pour acheminer des informations de légende
associées a l'image en cours et aux images subséquentes dans le flux binaire. Le message de 1égende
doit étre codé¢ ISO/CEI 10646 UTF-8. Le texte de légende doit étre introduit dans le flux binaire
comme s'il devait étre affiché dans une zone de texte distincte dans laquelle le nouveau texte est
ajouté a la fin du texte précédent et on fait défiler, a partir du point d'insertion, le texte antérieur
pour le faire disparaitre. Le code de commande de saut de page ("0x000C" hexadécimal) doit étre
utilisé pour indiquer I'effacement de la zone de texte visible. Le code de commande de fin de média
("0x0019" hexadécimal) doit étre utilisé pour indiquer 1'état "fin de 1égende". Toutefois, la présente
Recommandation n'impose aucune restriction quant a la maniére dont le texte de légende est
effectivement affiché et enregistré.

W.6.3.5 Texte de description vidéo

Le texte de description vidéo doit étre utilis¢é uniquement pour acheminer des informations
descriptives associ¢es au contenu informatif du flux binaire en cours. La description vidéo doit étre
codée ISO/CEI 10646 UTF-8. Le texte de description vidéo doit étre introduit dans le flux binaire
comme s'il devait étre affiché dans une zone de texte distincte dans laquelle le nouveau texte est
ajouté a la fin du texte précédent et on fait défiler, a partir du point d'insertion, le texte antérieur
pour le faire disparaitre. Le code de commande de saut de page ("0x000C" hexadécimal) doit étre
utilisé pour indiquer l'effacement de la zone de texte visible. Le code de commande de fin de média
("0x0019" hexadécimal) doit étre utilis€é pour indiquer I'état "fin de description". Toutefois, la
présente Recommandation n'impose aucune restriction quant a la mani¢re dont le texte de
description vidéo est effectivement affiché et enregistreé.

W.6.3.6 Texte d'identificateur universel de ressource (URI, uniform resource identifier)

Le message consiste en un identificateur universel de ressource (URI), tel que défini dans
I'TETF RFC 2396. L'URI doit étre codé ISO/CEI 10646 UTF-8.

W.6.3.7 Répétition d'en-téte d'image en cours

L'en-téte de 1'image en cours est répété dans ce message. Les bits répétés excluent toute information
d'amélioration complémentaire (PEI/PSUPP). Tous les autres bits jusqu'a la couche GOB ou la
couche tranche doivent &tre inclus, sous réserve des limitations énoncées au § W.4.
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W.6.3.8 Répétition d'en-téte d'image précédente

L'en-téte de 1'image transmise précédemment est répété dans ce message. Les bits répétés excluent
les deux premiers octets du code de début de 1'image (PSC, picture start code) et toute information
d'amélioration complémentaire (PEI/PSUPP). Tous les autres bits jusqu'a la couche GOB ou la
couche tranche doivent &tre inclus, sous réserve des limitations énoncées au § W.4.

W.6.3.9 Répétition d'en-téte d'image suivante, référence TR fiable

L'en-téte de I'image suivante a transmettre est répété dans ce message. Les bits répétés excluent les
deux premiers octets du code de début de l'image (PSC) et toute information d'amélioration
complémentaire (PEI/PSUPP). Tous les autres bits jusqu'a la couche GOB ou la couche tranche
doivent &tre inclus, sous réserve des limitations énoncées au § W.4.

W.6.3.10 Répétition d'en-téte d'image suivante, référence TR non fiable

L'en-téte de I'image suivante a transmettre est répété dans ce message. Les bits répétés excluent les
trois premiers octets de l'en-téte d'image et toute information d'amélioration complémentaire
(PEI/PSUPP). Tous les autres bits jusqu'a la couche GOB ou la couche tranche doivent étre inclus,
sous réserve des limitations énoncées en W.4. Tous les bits TR ou ETR dans l'en-téte d'image répété
ne sont pas nécessairement les mémes que les bits correspondants de I'en-téte d'image suivante.

W.6.3.11 Indications de trames entrelacées

Dans le cas des indications de trames entrelacées, le message est constitu¢ d'une indication de
codage a trames entrelacées. Celle-ci n'affecte pas le processus de décodage. Toutefois, elle indique
que l'image en cours n'a pas été balayée au moyen d'un balayage progressif; autrement dit, elle
indique que I'image codée en cours ne contient que la moitié des lignes de 1'image source compléte.
Pour les indications de trames entrelacées, DSIZE doit étre a 1, CONT a 0 et EBIT a 0. Dans le cas
du codage a trames entrelacées, chaque incrément de la référence temporelle correspond au temps
entre 1'échantillonnage des trames de demi-images alternées et non le temps entre deux images
complétes. Dans le cas d'une indication de trame entrelacée supérieure, 1'image en cours contient la
premicére (c'est-a-dire supérieure), troisiéme, cinquieme, etc. lignes de I'image compléte. Dans le cas
d'une indication de trame entrelacée inférieure, 1'image en cours contient la deuxiéme, quatrieéme,
sixiéme, etc. lignes de I'image compléete. Lorsqu'il envoie des indications de trames entrelacées, un
codeur doit se conformer aux conventions suivantes:

1) utiliser une fréquence d'horloge d'image (personnalisée au besoin) telle que chaque
nouvelle trame de la source vidéo d'origine corresponde a un incrément de la référence
temporelle;

2) utiliser une taille d'image (personnalisée au besoin) telle que les dimensions d'image

correspondent a celles d'une seule trame;

3) utiliser un format en pixels (personnalisé au besoin) tel que le format de I'image compléte
corresponde au format d'image obtenu a partir du format en pixels de la trame unique
représentée par I'image codée en cours.

Le balayage a trames entrelacées a ¢té introduit au départ comme une technique de compression
vidéo analogique. Bien que le balayage progressif soit généralement jugé supérieur pour la
compression numérique et 'affichage, le balayage a trames entrelacées est toujours couramment
utilisé a la prise de vue et a 'affichage. Pour cette raison, le codage a trames entrelacées (qui peut
étre appliqué plus rapidement que le codage de I'image compléte avec entrelacement ou le codage
d'image par balayage progressif a la moiti¢ de la fréquence de trames entrelacées) est pris en charge
selon les indications données dans la présente annexe.
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Un codeur ne doit pas envoyer d'indication de trames entrelacées a moins qu'il n'ait été établi, par
des moyens séparés (ceux de la Rec. UIT-T H.245, par exemple) que le décodeur a la capacité de
recevoir et de traiter correctement de telles images basées sur des trames. A défaut, 'image décodée
qui est regue et affichée par le décodeur peut tre sujette a des tremblements verticaux de faible
amplitude entrainant une géne visuelle.

Par exemple, un codeur peut utiliser le codage a trames entrelacées en appliquant le mode de
sélection d'image de référence (spécifié¢ a I'Annexe N) ou le mode de sélection d'image de référence
amélioré (spécifié a I'Annexe U) afin de permettre 1'adressage de plusieurs trames précédentes. Pour
le codage a trames entrelacées "525/60" correspondant a un format 4:3 avec 704 échantillons de
luminance codés par ligne et 240 lignes de luminance codées par trame, le codeur doit utiliser une
taille d'image personnalisée ayant une largeur de 704 et une hauteur de 240, un format personnalisé
de 5:11 et une fréquence d'horloge d'image personnalisée spécifiée au moyen d'un code de
conversion d'horloge "1" et d'un diviseur d'horloge de 30. Pour le codage a trames entrelacées
"625/50" correspondant a un format 4:3 avec 704 échantillons de luminance codés par ligne et
288 lignes de luminance codées par trame, le codeur doit utiliser une taille d'image personnalisée
ayant une largeur de 704 et une hauteur de 288, un format personnalisé de 6:11 et une fréquence
d'horloge d'image personnalisée spécifiée au moyen d'un code de conversion d'horloge "0" et d'un
diviseur d'horloge de 36.

Les positions d'échantillonnage verticales des échantillons de chrominance dans le codage a trames
entrelacées d'une image de trame supérieure sont spécifiées comme étant décalées vers le haut
d'1/4 de hauteur d'échantillon de luminance par rapport a la grille d'échantillonnage de trame afin
que ces échantillons s'alignent verticalement sur la position habituelle par rapport a la grille
d'échantillonnage de 1'image compléte. Les positions d'échantillonnage verticales des échantillons
de chrominance dans le codage a trames entrelacées d'une image de trame inférieure sont spécifiées
comme étant décalées vers le bas d'1/4 de hauteur d'échantillon de luminance par rapport a la grille
d'échantillonnage de trame afin que ces échantillons s'alignent verticalement sur la position
habituelle par rapport a la grille d'échantillonnage de l'image compléte. Il est spécifié que les
positions d'échantillonnage horizontales des échantillons de chrominance ne sont pas touchées par
l'application du codage a trames entrelacées. Les positions d'échantillonnage verticales sont
montrées avec leurs positions d'échantillonnage temporelles correspondantes a la Figure W.2.
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Figure W.2/H.263 — Alignement vertical et temporel des échantillons
de chrominance pour le codage a trames entrelacées

W.6.3.12 Numéro d'image

Ce message ne sera pas utilisé en cas d'utilisation de la méthode de 1'Annexe U. Il contient deux
octets de données qui acheminent un numéro d'image a 10 bits. En conséquence, DSIZE aura la
valeur 3, CONT la valeur 0 et EBIT la valeur 6. Le numéro d'image doit étre incrémenté de 1 pour
chaque image I, P, PB ou PB améliorée codée et transmise, dans une opération modulo a 10 bits.
Pour les images EI et EP, le numéro d'image doit étre incrémenté pour chaque image EI ou EP dans
la méme couche d'amélioration d'échelonnabilité. Dans le cas des images B, le numéro d'image doit
étre incrémenté par rapport a la valeur de 1'image non-B la plus récente dans la couche de référence
de l'image B qui précede 1'image B dans l'ordre du flux binaire (une image qui est temporairement
subséquente a l'image B). Si des images adjacentes dans la méme couche d'amélioration ont la
méme référence temporelle, et si le mode de sélection d'image de référence (Annexe N) est utilisé,
le décodeur doit considérer cette occurrence comme une indication que des copies redondantes
contenant approximativement la méme image ont été envoyées, et toutes ces images doivent
partager le méme numéro d'image. Si la différence (modulo 1024) entre les numéros de deux
images non-B recues consécutivement dans la méme couche d'amélioration est différente de 1 et si
les images ne représentent pas approximativement le méme contenu que celui décrit ci-dessus, le
décodeur doit conclure a une perte d'image ou une dégradation des données.

W.6.3.13 Images de référence de réserve

Le codeur peut utiliser ce message pour indiquer au décodeur quelles sont les images dont la
ressemblance avec 1'image de référence avec compensation de mouvement est telle que I'une d'elles
peut étre utilisée comme image de référence de réserve si I'image de référence effective se perd
pendant la transmission. Si une image de référence effective manque au niveau du décodeur et que
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celui-ci peut accéder a une image de référence de réserve, il ne devrait pas demander de
rafraichissement d'image INTRA. C'est le codeur qui doit choisir les éventuelles images de
référence de réserve. Les octets de données du message contiennent les numéros des images de
référence de réserve par ordre de préférence (l'image ayant la préférence la plus grande apparaissant
en premier). Les numéros d'image renvoient aux valeurs qui sont transmises conformément a
I'"Annexe U ou au § W.6.3.12. Ce message peut étre utilisé pour les types d'image P, B, PB, PB
amélioré¢ et EP. Toutefois, si 'Annexe N ou I'Annexe U est utilisée et si l'image est associ¢e a
plusieurs images de référence, il ne faut pas utiliser ce message. Dans le cas des images EP, le
message doit étre utilisé uniquement pour la prédiction directe, alors que la prédiction inverse est
toujours effectuée a partir de 1'image de la couche de référence temporellement correspondante.
Dans le cas des images de type B, PB et PB amélior¢, le message spécifie I'image destinée a étre
utilisée comme référence pour la prédiction directe avec compensation de mouvement. Ce message
ne doit pas étre utilisé dans le cas d'une image I ou EIL

Annexe X

Définition des profils et des niveaux

X.1 Domaine d'application

Etant donné que la présente Recommandation propose un grand choix de modes en option, il est
trés important de définir plusieurs combinaisons de modes de fonctionnement préférées pour que les
terminaux bénéficiant de telles options aient une grande probabilité de se connecter entre eux au
moyen d'une syntaxe plus favorable que la syntaxe "de base". La présente annexe contient la liste
des combinaisons de caractéristiques préférées qui sont structurées en "profils" de prise en charge.
Elle définit également quelques associations de parametres de performance maximale comme des
"niveaux" de prise en charge pour ces profils. Les principaux objectifs de la présente annexe sont:

1) d'offrir un moyen simple pour décrire ou négocier les capacités d'un décodeur (en spécifiant
les paramétres de profil et de niveau);

2) d'encourager la prise en charge des caractéristiques d'amélioration communes dans les
décodeurs afin d'obtenir une interopérabilité maximale;

3) de décrire des ensembles de caractéristiques considérés comme particulierement appropriés
pour I'exécution de certaines applications déterminantes.

Les profils et les niveaux sont définis dans les paragraphes suivants et dans les Tableaux X.1 et X.2
ci-apres. L'intervalle minimal entre images tel qu'il est spécifi¢ dans le Tableau X.2 est la différence
de temps minimale entre le décodage d'images consécutives du flux binaire. La prise en charge d'un
niveau quelconque autre que le niveau 45 sous-entend la prise en charge de tous les niveaux
inférieurs. La prise en charge du niveau 45 sous-entend la prise en charge du niveau 10.

X.2 Profils de prise en charge de mode préféré

Les profils de prise en charge sont définis par l'ensemble de caractéristiques assurées par le
décodeur pour chaque profil. La prise en charge, par un décodeur, d'un profil donné sous-entend la
prise en charge de toutes les combinaisons de sous-ensembles des modes constitutifs de ce profil.
Cette exigence a pour but de maintenir aussi réduites que possible les limitations imposées a un
choix de combinaisons de modes d'un codeur. Cela répond a I'objectif principal de 'annexe, qui est
de décrire les modes facultatifs qu'il convient de prendre en charge au niveau du décodeur pour
traiter les applications clés et non d'imposer au décodeur un petit ensemble particulier de
combinaisons de modes.
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X.2.1 Le profil de base (profil 0)

Le profil de base, désigné profil 0, est défini ici en tant que profil correspondant a la capacité "de
base" minimale de la présente Recommandation. Le terme "de base" se réfeére a la syntaxe de la
présente Recommandation sans mode de fonctionnement facultatif. Ce profil de prise en charge est
composé des caractéristiques de base seulement.

X.2.2 Profil de compatibilité amont de I'efficacité de codage H.320 version 2 (profil 1)

Le profil de compatibilité amont de l'efficacité de codage H.320 version 2, désigné profil 1, est
défini ici pour offrir la compatibilité avec un ensemble de caractéristiques adopté par le mécanisme
d'échange de capacités de la Rec. UIT-T H.242 destiné a étre utilisé par les systémes terminaux a
commutation de circuits de la Rec. UIT-T H.320. Il offre une efficacité de codage de base améliorée
et une fonctionnalité simple améliorée au sein de I'ensemble de caractéristiques disponibles dans la
deuxieme version de la présente Recommandation (qui ne comportait pas les Annexes U, V et W).
Ce profil de prise en charge est composé des caractéristiques de base et des modes suivants:

1) mode de codage INTRA avancé (Annexe I) — L'utilisation de ce mode permet d'améliorer
l'efficacité du codage des macroblocs INTRA (a l'intérieur d'images INTRA ou d'images a
codage prédictif). Les besoins de calcul supplémentaires de ce mode, tant pour le codeur
que pour le décodeur, sont trés faibles (un maximum de 8 additions/soustractions a peine
par bloc de 8 x8 pendant le processus de décodage, en plus de [l'utilisation d'un
tableau VLC différent mais trés similaire pour accroitre considérablement I'efficacité¢ du
codage). Pour ces raisons, le codage INTRA avancé est inclus dans cet ensemble de base;

2) mode avec filtre de dégroupage (Annexe J) — Etant donné que les filtres de dégroupage
permettent d'améliorer considérablement la qualité subjective des images, ils sont déja
largement utilisés comme outils de post-traitement dans les terminaux de
vidéocommunication. L'Annexe J représente le mode de fonctionnement préféré d'un filtre
de dégroupage étant donné que le filtre est inséré dans la boucle de codage. Cela facilite
I'implémentation du filtre (en réduisant les besoins en mémoire) et améliore quelque peu
l'efficacité du codage par rapport a une implémentation post-traitement. Comme le mode de
prédiction avancé, ce mode comporte également la caractéristique "quatre vecteurs
cinétiques par macrobloc" et I'extrapolation des limites d'image pour fins de compensation
cinétique, deux caractéristiques qui permettent d'améliorer encore l'efficacité du codage.
Les besoins de calcul du filtre de dégroupage sont de plusieurs centaines d'opérations par
macrobloc codé, mais l'accés mémoire et la dépendance aux calculs ne sont pas complexes.
Ce dernier point rend le filtre de dégroupage préférable a la prédiction avancée dans
certaines implémentations. En outre, les avantages de la prédiction avancée ne sont pas
aussi marqués en présence d'un filtre de dégroupage. C'est pourquoi le filtre de dégroupage
est inclus dans cet ensemble de base;

3) information d'amélioration complémentaire (gel d'image compléte seulement)
(Annexe L, voir § L.4) — L'implémentation du gel d'image compléte est trés simple: il
suffit que le décodeur puisse interrompre le transfert de données entre sa mémoire tampon
de sortie et l'affichage vidéo. Cette capacité est utile pour prévenir l'affichage d'images
basse fidélité pendant que le décodeur établit une image haute fidélité;

4) mode de quantification modifi¢é (Annexe T) — Ce mode comporte une gamme de
coefficients DCT étendue, une syntaxe DQUANT modifiée et une valeur modifiée de
I'échelon pour la chrominance. Les deux premieres caractéristiques donnent une plus
grande souplesse au codeur et peuvent méme réduire sa charge de calcul (en éliminant la
nécessit¢ de coder de nouveau les macroblocs en cas de saturation des niveaux de
coefficient). La troisiéme caractéristique améliore de facon sensible la fidélité de
chrominance, généralement avec un effet minime sur le débit et une augmentation a peu
pres nulle des calculs. Au décodeur, la seule charge de calcul importante est la capacité
d'analyser plusieurs nouveaux symboles du flux binaire.
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X.2.3 Profil de compatibilité amont version 1 (profil 2)

La version 1 de profil de compatibilit¢ amont, désignée profil 2, est définie ici pour obtenir une
efficacité de codage plus grande dans l'ensemble de caractéristiques qui était disponible dans la
premiere version de la Rec. UIT-T H.263 (qui ne contenait pas les informations complémentaires
d'amélioration et aucune caractéristique facultative utilisant PLUSPTYPE). Le profil de prise en
charge est constitué des caractéristiques de base complétées du mode unique suivant:

1) prédiction avancée (Annexe F) — Ce mode est, du point de vue de I'efficacité du codage, le
plus important parmi les modes définis dans la premiere édition (Version 1) de la présente
Recommandation. Il comprend la compensation cinétique par superposition de blocs et la
possibilité de quatre vecteurs cinétiques par macrobloc, et il permet que les vecteurs
cinétiques pointent hors des limites d'image. L'utilisation du mode de prédiction avancée
améliore grandement les performances subjectives et objectives. Ce mode accroit toutefois
notablement la charge de calcul; et, surtout, les dépendances des données associées a ce
mode compliquent l'ordre de traitement par le décodeur. Cependant, étant donné que des
implémentations de la Rec. UIT-T H.263, congues avant 1'adoption des autres modes de la
présente énumération, peuvent comprendre l'implémentation du mode de prédiction
avancée seul, le fonctionnement en mode de prédiction avancée seul est recommandé pour
assurer une qualité maximale doublée de la compatibilité amont avec les décodeurs de la
version 1.

X.2.4 Version 2 du profil sans fil interactif et continu (profil 3)

La version 2 du profil sans fil interactif et continu, désigné profil 3, est définie ici dans le but
d'obtenir une plus grande efficacit¢ de codage ainsi qu'une résistance accrue aux erreurs dans la
transmission vers des appareils sans fil ayant les caractéristiques proposées dans la deuxiéme
version de la présente Recommandation (qui ne comportait pas les Annexes U, V et W). Ce profil
de prise en charge est formé des caractéristiques de base complétées des modes suivants:

1) mode de codage INTRA avancé (Annexe I) — Voir § X.2.2, point 1;
2) mode avec filtre de dégroupage (Annexe J) — Voir § X.2.2, point 2;

3) mode structuré par tranches (Annexe K) — Le mode structuré par tranches a été retenu ici
en raison de sa plus grande capacité a offrir des points de resynchronisation dans le flux
vidéo pour le rétablissement aprés des données erronées ou des données perdues. Le
sous-mode d'ordre arbitraire de tranches (ASO, arbitrary slice ordering) et le sous-mode de
tranches rectangulaires (RS, rectangular slice) du mode structuré par tranches ne sont pas
inclus dans ce profil afin de limiter la complexité des contraintes imposées au décodeur. La
charge de calcul supplémentaire imposée par le mode structuré par tranches est minimale;
elle est essentiellement limitée a la production et a I'analyse du flux binaire;

4) mode de quantification modifié (Annexe T) — Voir § X.2.2, point 4.
X.2.5 Version 3 du profil sans fil interactif et continu (profil 4)

La version 3 du profil sans fil interactif et continu, désignée profil 4, est définie ici pour obtenir une
efficacité de codage plus grande et une résistance aux erreurs améliorée pour la transmission vers
des appareils sans fil tout en tirant profit des caractéristiques améliorées de la troisieme version de
la présente Recommandation. Ce profil de prise en charge est composé des caractéristiques de base
complétées des caractéristiques additionnelles suivantes:

1) profil 3 — Ensemble de caractéristiques qui offre plusieurs améliorations utiles pour la prise
en charge de la transmission vidéo hertzienne;

2) tranches de données partitionnée (Annexe V) — Cette caractéristique améliore la
résistance aux erreurs en séparant les données des vecteurs cinétiques des données de
coefficient DCT a l'intérieur des tranches et protége les informations des vecteurs
cinétiques (la partie la plus importante des données détaillées du macrobloc) pour I'emploi
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d'un codage réversible de longueur variable. La prise en charge des sous-modes d'ordre
arbitraire de tranches (ASO) et de tranches rectangulaires (RS) n'est pas inclus dans ce
profil afin de limiter les contraintes imposées au décodeur;

3) informations complémentaires additionnelles de répétition de l'en-téte de l'image
précédente (Annexe W, § W.6.3.8) — Cette caractéristique permet au décodeur de recevoir
et de récupérer les informations d'en-téte d'une image précédente en cas de perte ou de
dégradation des données.

X.2.6 Profil conversationnel a forte compression (profil 5)

Le profil conversationnel a forte compression, désigné profil 5, est défini ici pour permettre une
plus grande efficacité du codage sans I'augmentation de durée associée a l'utilisation des images B
et sans l'adjonction des caractéristiques de résistance aux erreurs. Ce profil de prise en charge est
composé¢ des caractéristiques de base complétées des particularités suivantes:

1) profil 1 — Cet ensemble des caractéristiques propose plusieurs améliorations permettant
d'augmenter l'efficacité de codage;

2) profil 2 — Ce profil ajoute le mode de prédiction avancée (Annexe F) qui offre une nouvelle
amélioration de l'efficacit¢ du codage ainsi que la compatibilit¢ amont avec les
implémentations conformes a la premiére version de la présente Recommandation;

3) vecteurs cinétiques non restreints avec le champ UUI = "1" (Annexe D) — L'Annexe D
représente deux caractéristiques principales:

a) l'extrapolation hors des limites de I'image;
b) la prise en charge de vecteurs cinétiques plus longs.

La premicre caractéristique est déja prise en charge par l'inclusion de 1'Annexe J dans le
profil 1. La prise en charge de vecteurs cinétiques plus longs peut améliorer grandement
l'efficacité du codage, surtout dans le cas des grandes images, des mouvements rapides, des
mouvements de caméra et des cadences d'image peu élevées. Utilis¢ quand le champ
PLUSPTYPE est présent, ce mode permet de plus grandes différences vectorielles, ce qui
peut simplifier considérablement l'opération de codage. Les vecteurs cinétiques plus longs
peuvent présenter des difficultés au décodeur en ce qui concerne l'accés a la mémoire, mais
les limites, dépendantes de la taille d'image, visant la taille maximale des vecteurs
cinétiques atténuent ce probleme et l'empéchent de devenir un obstacle majeur a
l'implémentation;

4) sélection d'image de référence améliorée (Annexe U) — Ce mode ajoute un gain
significatif au niveau de l'efficacit¢ de la compression par la capacité d'utiliser plusieurs
images précédentes comme données de référence pour la prédiction au niveau du
macrobloc des images subséquentes. Le sous-mode de suppression de sous-image
(Annexe U, § U.4.3) du mode de sélection d'image de référence améliorée n'est pas inclus
dans le profil 5.

X.2.7 Profil Internet conversationnel (profil 6)

Le profil Internet conversationnel, désigné profil 6, a pour but d'offrir une plus grande efficacité du
codage sans l'augmentation de durée associ¢ée a l'utilisation d'images B mais en favorisant la
tolérance aux erreurs convenant a l'utilisation des réseaux a protocole Internet (IP, Internet
protocol) (utilisant des protocoles de données en mode paquet avec des paquets relativement grands
qui se distinguent par des pertes de données plutot que l'altération des données). Ce profil de prise
en charge est composé des caractéristiques de base complétées des caractéristiques suivantes:

1) profil 5 — Cet ensemble des caractéristiques offre plusieurs améliorations utiles pour
l'efficacité du codage;
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2)

X.2.8

mode structuré par tranches (Annexe K) avec sous-mode d'ordre arbitraire de
tranches (ASQO) — Le mode structuré par tranches est inclus dans ce niveau en raison de sa
plus grande capacité a fournir des points de resynchronisation dans le flux vidéo pour la
récupération de paquets de données perdus. Le sous-mode d'ordre arbitraire de tranches
(ASO) est inclus pour permettre le groupage par paquets entrelacés pour le masquage des
erreurs a compensation cinétique et pour la réception de données hors séquence. La prise en
charge du sous-mode de tranches rectangulaires (RS) du mode structuré par tranches n'est
pas inclus dans ce profil afin de limiter la complexité au niveau du décodeur. La charge de
calcul additionnelle imposée par le mode structuré par tranches est minimale; elle est
essentiellement limitée a la production et a 1'analyse du flux binaire.

Profil d'entrelacement conversationnel (profil 7)

Le profil d'entrelacement conversationnel, désigné profil 7, est défini ici pour offrir une
amélioration de l'efficacité du codage dans les applications a faible délai de transmission ainsi que
la prise en charge de sources vidéo entrelacées. Ce profil de prise en charge est composé des
caractéristiques de base complétées des particularités suivantes:

1))

2)

X.2.9

profil 5 — Cet ensemble de caractéristiques offre plusieurs améliorations permettant
d'augmenter l'efficacité du codage sans allonger la durée;

indications de champs entrelacés pour images a 240 lignes et a 288 lignes (Annexe W,
§ W.6.3.11) — Cette caractéristique permet d'envoyer un signal vidéo dans un format
d'image source entrelacé compatible avec des systémes utilisés dans les caméras.

Profil a temps d'attente important (profil 8)

Le profil a temps d'attente important, désigné profil 8, est défini ici pour offrir une amélioration de
l'efficacité du codage dans les applications exemptes de contraintes critiques sur le plan de l'attente.
Le profil de prise en charge est composé des caractéristiques de base complétées des particularités
suivantes:

1)

2)

3)

216

profil 6 — Cet ensemble de caractéristiques offre plusieurs améliorations favorisant
l'efficacité du codage et la résistance aux pertes de données;

mode de rééchantillonnage d'image de référence (mode facteur 4 implicite seulement)
(Annexe P, § P.5) — Le mode facteur 4 implicite du mode de rééchantillonnage d'image de
référence permet le rééchantillonnage automatique de l'image de référence uniquement
quand la taille de la nouvelle image bitrame est modifiée, tel qu'indiqué dans I'en-téte
d'image. Ce mode ne demande aucun bit supplémentaire dans le flux binaire. Des
modifications de résolution dynamiques prédictives permettent au décodeur de faire des
compromis intelligents entre la résolution spatiale et la résolution temporelle. En outre, il
s'agit du mode de fonctionnement le plus simple présent¢ a 1'Annexe P (facteur de
suréchantillonnage ou de sous-échantillonnage de 4). Il n'ajoute que peu de complexité aux
calculs effectués par le codeur et le décodeur, étant donné que le mode de facteur 4 ne
demande qu'un simple filtre FIR fixe (filtre a réponse impulsionnelle ne demandant qu'a
peu pres 4 opérations par pixel, au maximum);

images B (échelonnabilité temporelle, Annexe O, § O.1.1) — Ce mode utilise des
images B, permettant la prédiction temporelle bidirectionnelle. L'adjonction d'images B
améliore l'efficacit¢é du codage, toutefois au prix d'un supplément de puissance de
traitement et de retards dans le codage et le décodage. Le sous-mode de prédiction portant
sur deux images amont pour les images B en mode de sélection d'image de référence
améliorée (Annexe U, § U.3.1.5.5) n'est pas pris en charge dans le profil 8.
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X.3 Formats d'image et fréquences de base d'image

Pour assurer un haut degré de qualité d'interfonctionnement, les codeurs et les décodeurs qui
prennent en charge un grand format d'image normalis¢ (QCIF, CIF, 4CIF ou 16CIF) devraient
également prendre en charge de plus petits formats d'image standard. Cette prescription s'applique a
tous les décodeurs conformes aux profils et niveaux définis dans la présente annexe. (Comme
indiqué ailleurs dans la présente Recommandation, les décodeurs doivent prendre en charge les
formats sub-QCIF et QCIF et les codeurs, le format sub-QCIF ou QCIF.) Par exemple, un décodeur
conforme a un profil et un niveau définis dans la présente annexe qui peut décoder des images 4CIF
doit pouvoir décoder des images CIF.

Les décodeurs devraient pouvoir fonctionner en présence de formats d'image plus petits a des
fréquences de base d'image maximales au moins égales aux fréquences de base d'image maximales
auxquelles ils peuvent traiter les grands formats d'image standard. Cette prescription s'applique a
tous les décodeurs conformes aux profils et niveaux définis dans la présente annexe. Par exemple,
un décodeur pouvant décoder des images 4CIF a 25 images/s doit pouvoir décoder CIF, QCIF et
SQCIF a 25 images/seconde au moins.

Il est recommandé que les codeurs et les décodeurs qui prennent en charge des formats d'image
personnalisés ou des fréquences de base d'image personnalisées, ou les deux, respectent les lignes
directrices ci-dessous. Il s'agit de prescriptions s'appliquant a tous les profils et niveaux définis dans
la présente annexe:

1) un décodeur conforme a un profil et un niveau définis ici qui prend en charge un format
d'image maximal doit aussi accepter tous les formats d'image normalisés de hauteur et de
largeur égales ou plus petites que celles de ce format maximal. Par exemple, un décodeur
prenant en charge un format d'image personnalisé de 720 x 288 doit aussi prendre en
charge le décodage des formats CIF, QCIF et sub-QCIF;

2) un décodeur conforme a un profil et un niveau définis ici qui prend en charge un format
d'image personnalis¢ doit aussi accepter tous les formats d'image normalisés ou
personnalisés de hauteur et de largeur égales ou plus petites que celles de ce format
maximal;

3) un décodeur conforme a un profil et un niveau définis ici qui prend en charge un
intervalle entre images minimal a la fréquence de base d'image normalisée de
(30 000)/1001 unités/seconde doit aussi prendre en charge le méme intervalle entre
images ou un intervalle plus petit pour tous les formats d'image pris en charge dont la
largeur et la hauteur sont égales ou plus petites que celles du format d'image maximal
pour lequel est spécifié l'intervalle entre images minimal;

4) un décodeur conforme a un profil et un niveau définis ici qui prend en charge un intervalle
entre images minimal et des fréquences de base d'image personnalisées doit aussi accepter
toute autre fréquence de base d'image avec le méme intervalle entre images ou un intervalle
plus grand pour tous les formats d'image pris en charge dont la largeur et la hauteur sont
¢gales ou plus petites que celles du format d'image maximal pour lequel est spécifié
l'intervalle entre images minimal.

X4 Niveaux de performance possibles

Huit niveaux de performance sont proposés pour I'implémentation du décodeur. Le décodeur fictif
de référence a la dimension minimale spécifiée dans le Tableau X.1 pour tous les niveaux de
profil 0 a 4. Dans les profils 5 a 8, le décodeur fictif de référence est plus grand et la sélection
d'image de référence améliorée est assurée au moyen de plusieurs images de référence. Le
Tableau X.2 définit les parameétres de performance détaillés pour chacun de ces niveaux.
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1) Niveau 10 — Décodage des résolutions QCIF et sub-QCIF avec capacité de fonctionner a
des débits atteignant 64 000 bit/s avec des taux de décodage d'image jusqu'a
(15 000)/1001 images/seconde.

2) Niveau 20— Décodage des résolutions CIF, QCIF et sub-QCIF avec capacit¢ de
fonctionner a des débits atteignant 2-(64 000) = 128 000 bit/s avec des taux de décodage
d'image jusqu'a  (15000)/1001 images/seconde  pour les 1images CIF et
(30 000)/1001 images/seconde pour les images QCIF et sub-QCIF.

3) Niveau 30— Décodage des résolutions CIF, QCIF et sub-QCIF avec capacité¢ de
fonctionner a des débits atteignant 6-(64 000) =384 000 bit/s avec des taux de décodage
jusqu'a (30 000)/1001 images/seconde.

4) Niveau 40— Décodage des résolutions CIF, QCIF et sub-QCIF avec capacité¢ de
fonctionner a des débits atteignant 32:(64 000) =2 048 000 bit/s avec des taux de décodage
d'image jusqu'a (30 000)/1001 images/seconde.

4.5)  Niveau 45 — Décodage des résolutions QCIF et sub-QCIF avec capacité de fonctionner a
des débits atteignant 2 - (64 000) = 128 000 bit/s avec des taux de décodage d'image jusqu'a
(15 000)/1001 images/seconde. En outre, dans des profils autres que les profils 0 et 2,
permet la prise en charge des formats d'image personnalisés de taille QCIF et plus petits.

5) Niveau 50 — Prise en charge des formats d'image personnalisés et normalisés de taille CIF
et plus petits avec capacit¢é de fonctionner a des débits atteignant
64 - (64 000) =4 096 000 bit/'s avec des taux de décodage d'image jusqu'a
50 images/seconde  pour les formats CIF ou plus petits et jusqu'a
(60 000)/1001 images/seconde pour les formats d'image 352 x 240 et plus petits.

6) Niveau 60 — Prise en charge des formats d'image personnalisés et normalisés de 720 x 288
et plus petits avec capacit¢é de fonctionner a des débits atteignant
128 - (64 000) =8 192 000 bit/s avec des taux de décodage d'image jusqu'a
50 images/seconde en format 720 X 288 ou plus petit et jusqu'a (60 000)/1001 en format
d'image 720 x 240 ou plus petit.

7) Niveau 70 — Prise en charge des formats d'image personnalisés et normalisés de 720 x 576
et plus petits avec capacité de fonctionner a des débits de 256 - (64 000) = 16 384 000 bit/s
a des taux de décodage d'image atteignant 50 images/seconde en format 720 x 576 ou plus
petit et jusqu'a (60 000)/1001 en format d'image 720 x 480 ou plus petit.

Le débit auquel un profil et un niveau donnés sont utilisés dans un systéme ne doit jamais dépasser
celui spécifi¢ dans la présente annexe. Toutefois, certains systémes peuvent proposer de nouveaux
moyens pour signaler d'autres limites de débit. D'autres aspects des capacités de profil et de niveau
peuvent également faire I'objet de restrictions de capacité additionnelles lorsqu'ils sont utilisés dans
des systémes particuliers, mais les capacités requises pour décoder un flux quelconque pour un
profil et un niveau donnés définis ici ne doit jamais dépasser la valeur spécifiée dans la présente
annexe.
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Tableau X.1/H.263 — Récapitulatif des profils

Profil

Annexe/§

5.1.5: format d'image personnalisé¢ (CPFMT, custom picture
format)

5.1.7: code de fréequence de base d'image personnalisée
(CPCFC, custom picture clock frequency code)

C: communication multipoint a présence continue et a
multiplex vidéo

D.1: vecteurs cinétiques pointant hors des limites d'image

D.2 avec UUI ="1' ou UUI non présent: extension de la
gamme de vecteurs cinétiques

D.2 avec UUIL ="'01": extension illimitée de la gamme de
vecteurs cinétiques

E: mode de codage arithmétique syntaxique
(SAC, syntax-based arithmetic coding)

F.2: quatre vecteurs cinétiques par macrobloc

F.3: compensation de mouvement par superposition pour la
luminance

G: mode de codage par trames PB

H: correction d'erreur sans voie de retour (son utilisation
peut étre imposée au niveau du systeme, comme dans la
Rec. UIT-T H.320)

I: mode de codage intra avancé

J: filtre de dégroupage

<

K sans sous-modes: codage structuré par tranches — sans
sous-modes

K avec ASO: codage structuré par tranches — avec
sous-mode d'ordre arbitraire de tranches

K avec RS: codage structuré par tranches — avec
sous-mode de tranches rectangulaires

L.4: amélioration par gel d'image complete

L: amélioration complémentaire — autres spécifications de
caractéristiques

M: mode de codage par trames PB amélioré

N: mode (et sous-modes) de sélection de l'image de
référence

0O.1.1 échelonnabilité temporelle (images B): mode
d'échelonnabilité temporelle, SNR et spatiale — images B
pour échelonnabilité temporelle

O échelonnabilité SNR et spatiale: mode d'échelonnabilité
temporelle, SNR et spatiale — images EI et EP pour
échelonnabilité SNR et spatiale

P.5: rééchantillonnage d'image de référence — facteur
quatre implicite
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Tableau X.1/H.263 — Récapitulatif des profils

Profil

Annexe/§

P: réechantillonnage d'image de référence —
rééchantillonnage a caractere général

Q: mode de rafraichissement a résolution réduite

R: mode de décodage par segments indépendants

S: autre mode Inter VLC

T: mode de quantification modifié X X

U avec sous-modes: sélection d'image de référence
améliorée — sans sous-modes

U sans SPR: sélection d'image de référence améliorée —
avec sous-mode de suppression de sous-image

U avec BTPSM.: sélection d'image de référence améliorée —
avec sous-mode a deux images image B

V: tranches de données partitionnées

W.6.3.8: informations d'amélioration additionnelles —
répétition de l'en-téte de l'image précédente

W.6.3.11: informations d'amélioration additionnelles —
indications de champs entrelacés

W: informations d'amélioration additionnelles — autres
caractéristiques

"X" indique que la prise en charge d'une caractéristique fait partie d'un profil.
"L" indique que l'adoption d'une caractéristique dépend du niveau dans le profil.

220 Rec. UIT-T H.263 (01/2005)



Tableau X.2/H.263 — Niveaux de fonctionnement

de 1024 bits

Niveau
10 20 30 40 45 50 60 70
Paramétre
Format QCIF CIF (352 x 288) CIF CIF QCIF (176 x 144) CIF CPFMT: CPFMT:
d'image max. |(176 x 144) (352 x288) | (352 x288) prise en charee de (352 % 288) 720 x 288 prise | 720 X 576 prise
CPFMT dans des prise en charge | en charge de en charge de
profils autres que 0 de CPFMT CPFMT CPFMT
et2
Intervalle 2002/ 2002/ 1001/ 1001/ 2002/(30 000) s 1/50 s a CIF 1/50 s a 1/50 s a
entre images (30000)s | (30000) s (30 000) s (30 000) s ou moins 720 x 288 720 x 576
min. pour CIF ou moins ou moins
1001/(60 000)
1001/(30 000) s sa352x%x240 1001/(60 000) s | 1001/(60 000) s
pour QCIF et ou moins 4720 x 240 a 720 x 480
sub-QCIF ou moins ou moins
prise en charge de prise en charge
CPCFC dans des de CPCFC prise en charge | prise en charge
profils autres que 0 de CPCFC de CPCFC
et2
Débit max.
en unités de 1 2 6 32 2 64 128 256
64 000 bits/s
HRD B max. 1:
en unités Prof. 5-8 2: Prof. 5-8 6: Prof. 5-8 | 32: Prof. 5-8 | 2: Prof. 5-8 64: Prof. 5-8 64: Prof. 5-8 256: Prof. 5-8
de 16 384 bits
BPPmaxKb 128: 512: 512: 1024: 1024:
max. en unités | Prof. 5-8 512: Prof. 5-8 Prof. 5-8 Prof. 5-8 128: Prof. 5-8 512: Prof. 5-8 | Prof. 5-8 Prof. 5-8
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Tableau X.2/H.263 — Niveaux de fonctionnement

Niveau
10 20 30 40 45 50 60 70

Parameétre
Images de 5: 5: Prof. 5-7 5: Prof. 5-7 | 5: Prof. 5-7 | 5: Prof. 5-7 5: Prof. 5-7 5: Prof. 5-7 5: Prof. 5-7
référence Prof. 5-7 10: Prof. 8 10: Prof. 8 10: Prof. 8 10: Prof.8 10: Prof. 8 10: Prof. 8 10: Prof. 8
ERPS max. 10: Prof. 8 | multiplié par 2 multiplié multiplié multiplié par 2 | multiplié par 2 multiplié par 2
(Annexe U) pour QCIF ou par 2 pour par 2 pour pour QCIF ou | pour CIF ou pour CIF ou

sub-QCIF QCIF ou QCIF ou moins moins, et par 4 moins, et par 4

en Prof. 5-8 sub-QCIF sub-QCIF en Prof. 5-8 pour QCIF ou pour QCIF ou

en Prof. 5-8 | en Prof. 5-8 moins moins
en Prof. 5-8 en Prof. 5-8

NOTE 1 — Les profils pour lesquels le nombre maximal de tampons n'est pas spécifié¢ dans le Tableau X.2 ne nécessitent pas de mise en mémoire tampon de

plusieurs images de référence.

NOTE 2 — Dans le cas des profils pour lesquels les valeurs maximales de BPPmaxKb et de HRD B ne sont pas spécifiées dans le Tableau X.2, la valeur
minimale spécifiée dans le Tableau X.1 pour le débit et la résolution maximale s'appliquent.
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X.5 Définitions de capacité génériques destinées a étre utilisées avec la Rec. UIT-T H.245

Le Tableau X.3 définit un identificateur de capacité pour établir des capacités H.263 destinées aux
systémes utilisant la Rec. UIT-T H.245 pour déterminer les capacités. Ces parameétres doivent
uniquement étre inclus en tant que genericVideoCapability dans la structure VideoCapability et
en tant que genericVideoMode dans la structure VideoMode de la Rec. UIT-T H.245. Les
Tableaux X.4 a X.14 définissent les parametres de capacité associés.

Exactement un identificateur de paramétre avec une valeur d'identificateur de la gamme zéro a huit
lorsqu'il est inclus dans la signalisation de canal logique ou dans la demande de mode; autrement
dit, un seul profil doit étre spécifié.

Tableau X.3/H.263 — Identificateur de capacité H.263

Nom de la capacité: H.263
Classe de capacité: Code vidéo
Type d'identificateur de Normalisé

capacité:

Valeur d'identificateur de
capacité:

itu-t (0) recommendation (0) h (8) 263 generic-capabilities (1) 0

maxBitRate: Le champ maxBitRate doit toujours étre présent.
nonCollapsingRaw: Le champ ne doit pas étre présent.
Transport: Le champ ne doit pas étre présent.

Tableau X.4/H.263 — Profil de base (profil 0)

Nom du paramétre:

baselineProfile

Description du parametre:

Parametre générique réductible.

baselineProfile indique le niveau maximal de prise en charge du profil de
base lorsqu'il est présent dans I'échange de capacités, le niveau maximal a
transmettre lorsqu'il est présent dans la signalisation de canal logique et le
niveau souhaité lorsqu'il est présent dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de
parametre:

0

Statut du parametre:

Obligatoire

Type de paramétre:

unsignedMin

Remplace:
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Tableau X.5/H.263 — Profil de compatibilité amont

efficacité du codage H.320 Version 2 (profil 1)

Nom du paramétre:

h320Profile

Description du parametre:

Paramétre générique réductible.

h320Profile indique le niveau maximal de prise en charge du profil de
compatibilité amont efficacité de codage H.320 Version 2 lorsqu'il est
présent dans 1'échange de capacités, le niveau maximal a transmettre
lorsqu'il est présent dans la signalisation de canal logique et le niveau
souhaité lorsqu'il est présent dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 1

parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de parametre: unsignedMin

Remplace:

Tableau X.6/H.263 — Profil de compatibilité amont Version 1 (profil 2)

Nom du paramétre:

backwardCompatibleProfile

Description du parametre:

Parametre générique réductible.

backwardCompatibleProfile indique le niveau maximal de prise en charge
du profil de compatibilité amont Profil de compatibilité amont Version 1
lorsqu'il est présent dans I'échange de capacités, le niveau maximal a
transmettre lorsqu'il est présent dans la signalisation de canal logique et le
niveau souhaité lorsqu'il est présent dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de
parametre:

2

Statut du paramétre:

Facultatif

Type de paramétre:

unsignedMin

Remplace:

Tableau X.7/H.263 — Profil hertzien interactif et continu Version 2 (profil 3)

Nom du paramétre:

v2WirelessProfile

Description du parametre:

Paramétre générique réductible.

v2WirelessProfile indique le niveau maximal de prise en charge du profil
hertzien interactif et continu Version 2 lorsqu'il est présent dans 1'échange
de capacités, le niveau maximal a transmettre lorsqu'il est présent dans la
signalisation de canal logique et le niveau souhaité lorsqu'il est présent
dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 3

parametre:

Statut du parameétre: Facultatif
Type de paramétre: unsignedMin

Remplace:
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Tableau X.8/H.263 — Profil hertzien interactif et continu Version 3 (profil 4)

Nom du paramétre:

v3WirelessProfile

Description du parametre:

Paramétre générique réductible.

v3WirelessProfile indique le niveau maximal de prise en charge du profil
hertzien interactif et continu Version 3 lorsqu'il est présent dans 1'échange
de capacités, le niveau maximal a transmettre lorsqu'il est présent dans la
signalisation de canal logique et le niveau souhaité lorsqu'il est présent
dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 4

parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de paramétre: unsignedMin

Remplace:

Tableau X.9/H.263 — Profil conversationnel a forte compression (profil 5)

Nom du paramétre:

conversationalProfile

Description du parametre:

Parametre générique réductible.

conversationalProfile indique le niveau maximal de prise en charge du
profil conversationnel a forte compression lorsqu'il est présent dans
l'échange de capacités, le niveau maximal a transmettre lorsqu'il est
présent dans la signalisation de canal logique et le niveau souhaité lorsqu'il
est présent dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 5

parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de parametre: unsignedMin

Remplace:

Tableau X.10/H.263 — Profil conversationnel Internet (profil 6)

Nom du paramétre:

conversationallnternetProfile

Description du parametre:

Parametre générique réductible.

conversationallnternetProfile indique le niveau maximal de prise en
charge du profil conversationnel Internet lorsqu'il est présent dans
I'échange de capacités, le niveau maximal a transmettre lorsqu'il est
présent dans la signalisation de canal logique et le niveau souhaité lorsqu'il
est présent dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 6

parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de paramétre: unsignedMin

Remplace:
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Tableau X.11/H.263 — Profil conversationnel avec entrelacement (profil 7)

Nom du paramétre:

conversationallnterlaceProfile

Description du parametre:

Paramétre générique réductible.

conversationallnterlaceProfile indique le niveau maximal de prise en
charge du profil conversationnel avec entrelacement lorsqu'il est présent
dans I'échange de capacités, le niveau maximal a transmettre lorsqu'il est
présent dans la signalisation de canal logique et le niveau souhaité lorsqu'il
est présent dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 7

parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de paramétre: unsignedMin

Remplace:

Tableau X.12/H.263 — Profil a temps d'attente important (profil 8)

Nom du paramétre:

highLatencyProfile

Description du parametre:

Paramétre générique réductible.

highLatencyProfile indique le niveau maximal de prise en charge du profil
a temps d'attente important lorsqu'il est présent dans 1'échange de
capacités, le niveau maximal a transmettre lorsqu'il est présent dans la
signalisation de canal logique et le niveau souhaité lorsqu'il est présent
dans la demande de mode.

Valeur d'identificateur de 8

parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de parametre: unsignedMin

Remplace:

Tableau X.13/H.263 — Compromis spatiotemporel

Nom du paramétre:

temporalSpatial TradeOffCapability

Description du parametre:

Parametre générique réductible.

La présence de ce paramétre indique que le codeur a la capacité de varier
le compromis entre les résolutions spatiale et temporelle conformément
aux ordres du terminal distant. Il n'a pas de sens lorsqu'il fait partie d'une
capacité de réception.

Valeur d'identificateur de 9
parametre:

Statut du parametre: Facultatif
Type de paramétre: logical

Remplace:
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Tableau X.14/H.263 — Macroblocs vidéo défectueux

Nom du paramétre: videoBadMBsCap

Description du parametre: Paramétre générique réductible.

La présence de ce paramétre indique la capacité d'un codeur a recevoir ou
d'un décodeur a émettre la commande videoBadMBs. Lorsqu'il fait partie
d'une capacité d'émission, il indique la capacité du codeur a traiter des
commandes videoBadMBs et de prendre les mesures correctives
nécessaires pour rétablir la qualité vidéo. Lorsqu'il fait partie d'une
capacité de réception, il indique la capacité du décodeur d'émettre des
indications videoBadMBs appropriées.

Valeur d'identificateur de 10
parametre:
Statut du parametre: Facultatif
Type de parametre: logical
Remplace: -
Appendice I
Dépistage d'erreurs
I.1 Introduction

Le présent appendice décrit une méthode de reprise efficace aprés des erreurs de transmission si des
macroblocs erronés sont signalés au codeur via une voie de retour. La capacité d'envoyer et de
traiter des informations de retour est signalée par des moyens définis ailleurs (par exemple dans la
Rec. UIT-T H.245). En outre, le format et la teneur du message de retour sont aussi définis ailleurs
(par exemple, dans la Rec. UIT-T H.245).

1.2 Dépistage d'erreurs

Du fait que le codage INTRA arréte la propagation temporelle des erreurs, il convient de l'utiliser
pour les macroblocs a fort taux d'erreur de transmission. Pour ce faire, il faut que I'emplacement et
I'ampleur des défauts de l'image puissent €tre communiqués au codeur. L'algorithme ci-apres
permet d'obtenir une estimation de la distribution des erreurs fondée sur les informations de retour
recues par le codeur. Il prend en compte la propagation spatiale des erreurs provoquée par la
technique de prévision par compensation du mouvement ainsi que le temps de propagation jusqu'a
la réception du message de retour. L'algorithme illustre I'une des méthodes permettant d'évaluer les
messages de retour pour le dépistage d'erreurs spatio-temporel. On peut aussi utiliser d'autres
algorithmes.

Supposons N macroblocs dans chaque trame mb = 1...N depuis le coin supérieur gauche jusqu'au
coin inférieur droit. {n.,, mbgy, mby,} est le message de retour vers le codeur, ou
mbyg,¢ £ mb < mby,y indiquent un ensemble de macroblocs erronés dans la trame ng,,.

Pour évaluer le message de retour, le codeur doit enregistrer en permanence des informations
pendant le codage de chaque trame. Premiérement, l'erreur initiale Eq(mb, n) qui serait provoquée
par la perte du macrobloc mb dans la trame n doit étre enregistrée. Si 1'on part de I'hypotheése d'un
simple masquage des erreurs dans le cadre duquel des macroblocs avec erreur sont traités comme
n'étant pas codés, on calcule Eo(mb, n) comme la différence absolue sommée (SAD, summed
absolute difference) du macrobloc mb dans les trames n et n — 1. Deuxiémement, le nombre de
pixels transférés du macrobloc mby,,. dans la trame n — 1 au macrobloc mbyg. dans la trame n est
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enregistré dans des dépendances d(mbygy.ee, Mbges, N). Ces dépendances sont tirées des vecteurs de
mouvement.

Supposons qu'un message de retour arrive avant que la trame n,,; ne soit codée, telle que Ny > Neyy-
Alors l'erreur estimée E(mb, n,) dans le macrobloc mb et dans la trame n,,, est initialis€ée comme
suit:

E, (mb,n pour mbg. . < mb < mb
E(mb,i’lerr) _ { 0( . err) first last

dans les autres cas

Pour les trames suivantes n, ou ng,; < n < Ny, l'erreur peut €tre estimée comme suit:

N
Emb,n) = Y E(G, n-1) —d(”z”gé” )
i=1

si I'on suppose une erreur distribuée uniformément dans chaque macrobloc apres chaque itération.

L'erreur estimée E(mb, n,e, — 1) est incorporée dans le décision du mode de la trame suivante. Par
exemple, le macrobloc mb est codé en mode INTRA si E(mb, n,; — 1) dépasse un certain seuil.

Dans la pratique, les informations de dépistage des erreurs ne seront enregistrées que pour les
dernicres trames M. Dans ce cas, si Ny < Ny — M, aucune information de dépistage des erreurs
n'est disponible et le codeur doit prendre une mesure spéciale. La trame suivante peut étre codée en
mode INTRA, par exemple. Toutefois, on peut envisager d'autres procédures qui peuvent étre plus
efficaces.

Appendice 11

Amélioration facultative recommandée

Le contenu de I'Appendice II/H.263, approuvé en février 1998, a été rendu obsolete par
'approbation de I'Annexe X/H.263. Etant donné que cet appendice est utilis¢ comme référence par
de nombreux utilisateurs de textes UIT-T, il servira surtout de renvoi pour les utilisateurs non
informés du contenu de I'Annexe X/H.263.
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